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El Modelo de Utilidad a qué#se refiere lé“presen
te mamorla descriptiva y los dibUJOB complamentarios adjun
tos, trata de un servo mecanismo programador de dlracclon

y marcha en los vehiculos teledltigidOs de juguete, median

te el cual, se permite una ordena01on programada de, 133 dlf
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;Ltlntas manlobpas que puede realizar un vehiculo, tenlendo

'un d;spoaltxvn receptor de la sefial emltida por el trans-

misor, que activa con un 1mpulso un rele, el cual a su vez
mediantse un.trlnquete, actla sobre qn disco dentadq perifeg
5 , ricamente, que lleva un circuito imﬁ}eéo con vafiég progrg
macionas; coincidiendo el final del\pltimo cicld;”;on i -
iniciacién dél priméro, siendd el taﬁaﬁo del disco y su nul
maro de dientes, proporcional, para que el disco comporte
un ndmero determlnado de giclos o conJunto de distintas -
10 operaciones, constando cada ciclo de?once operaciones, — -
siendo siste de las cuales, accibnadés voluntari&méﬁte por
. el emisdr, mientras que ias cuatro‘;estantes se reéli;an
en forma automatica. ' "5

Las distintas Operaciones ée cada ciclo; se rea-
10 lizan del siguiehte modo |

l1.-~ Marcha adelante racta,ﬁcon el motor'aé.trac-

.
e
\‘

2.- Marcha adelante con el‘ motor de traccmon y -
glro a la derecha con el motor de direcciGn.

15 Je.= Actlvado automatlco del rele para cesar la -~
marcha del motor de direccion,'quedaqdo fijado el“giro a la
derecha y marcha adelante con éleot&r,de traccidn,”

4.- Marcha adelante con el hotor de traccién y
giro de las ruedas hasta su centro cob el motor de direc—-
20 RS : ' S
Ciéno :

5.- Activado automstico del relé para el cese -

del giro de_lés ruedas, por deséonexién del motor de direc-

RS

?

cidns B 4 ‘ L
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ve, &v“ marcha adelante con el motor de tracclon y

»

glro a la izqu1erda con el motor de d1recc;ob.

marcha del motor de direcc;on quedando fiJado elfgfro a la

iunlerda y marcha adelante con ‘8l. motor de traccion.

de traccién y oi

Ar'l—
.

\.\

1
§t

motor de direccion.

,;‘de las ruedas hasta au centro co

-\

9.~ Actiuado automatico del rele para el cese —-—

del giro de las ruedas, por desconexién del motor de direc| -

\‘!

cidn,

10,- Marcha atras con el motor de traccmén.
ll.- Parada total, (motores de traccion y direc-

cidn desconexionados)

Como se obserua, este servo mecanismo, permite -

todas las operaciones posibles en los vehiculos de Juguete

y en las operaciones de giro a izquierda o derecha,de las
ruedas, desconecta automaticamente alfmotor de direccion -

al finél de su recorrido, paré lo cuél, se diSpohé’ae una

&
T

placa de circuito impreso, con un sector cogductof;-qua tig

P

he;en los extremos y en el centro, una prolbngacién descen?qﬁ
te,ipara que un contacto montado en Jho de los ejeéﬂreduc-4

torés entrs el motor de diraccién y 51 dispositivo de des—
plazamiento da las ruedas, cierrs el. czrcuzto sobre el rel
cuyo 1mpulso, hace girar un dienbe dl disco de circuito im-
preso, dejando de recibir corriente electrica el motor de

direccidn,

Este servo mecanismo programador de direccion y

marcha en los vehiéulos"de juguetes, dispone ademas“éél é&i{

sor a distancia por chispa de rotura,b

de un receptor de la§
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Iy sistema mecdnico de. dlrecclon medlante la dlspoa_clén a-—

.gefial. abr;epqq paao un transmstor para actlvar el\relé ~de

.
KL R ‘n ,.,, “o.

res de traccion y direcclon,fy para el funczonamlento regu

lar del trinquete, por actuar las escoblllas de freno en sl

avance del disco; de una placa de circuito impreso,éehicir-

cular, con un cursor fiJado en uno de los ‘8jes reductores
de velocidad del motor de dlrec016n, para dlsparOS del re-

18 mediante actlvaclén autométlca deljc1rcu1to electr6n1co,‘

apll—

,,$ ;L

codada del axtramo del eja de reducclén, entre gufaq

cadas en la biela que efactua el desplazamiento de las ruef

das,

Por todo 1o anterlormente expuesto y dadas'las =

cualldades de novadad, se estima ésta servo mecaniamo con

fundamente suflclante, para obteder el privileglo de execly:

)
ig

31v1dad que. se sollcita, reﬁerente a su fabricacxon y ven-‘

‘»_

ta por el titular en Espaﬁa.

Para una meJor comprens;én de las caracteristlcas
i

generales anteriormente expuestas,ise_acompaﬁa una, lémina

N

de dibujos, en la que se ha represantado un caso de reall- .
.f.

zaclén préctlca del servo mecanlsmo programador de direc--
cién y marcha en los vehlculos teledirlgldos de Juguete mo
tivo del presente expediente, hac;endo constar, que 1as fi

guras disefladas en la hoja de dibujos que se acompaﬁa, de=

berdn ser observadas en sentido ampllq‘y general y.31n ca-
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u“éctar rast:;ctlvo alguno, dada su condic16nemine

M .
wow ..

fj: Las flguras representadas en la hoja de
'que se acompaﬁa, exponen como ‘@ contfﬁuac16n se determina.
Fig. 1o= Proyeccién generarien planta,

Junto de mecanismos que forma el servo mecanlsmo programa

dor a que nos venimos reflriendo.

Fige 2,=- Vista Frontal de la placa de 01rcuito
impreso semicircular, con prolongaciones radlales internas

para que autométlcamente.por 1mpu1516p del rele,ﬁsgidetene'

ga el motor de dlrecc16n.

i'

Fige 3.- Esquema de conex1ones eléctrlcas de los:
motores de traccién y direcc16n, actlvador por las escobl-
llas que apoyan sobre el circuito img;eso del d15c0'denta-
do accionado por el rel8, determinéndb las distintas opera
ciones que componén un ciclo (repreéﬁntado en desér;ollo)..

Fig. 4.~ Esquema de conexiOQBS'eléctricégﬁque -
constituyen el dispositivo receptor db la sefial éﬁitida a
distancia, para activar sl relé. _

Al objeto de facilitar la localizacién de las
diferentes partes que constituyen ést§ servo mecanismo —-
programador de direccién y marcha én;;os vehfculos teledi
rigidos de juguete, se han situado»adotaciones‘eh las fi-
guras de la‘hoja de dibujos que se adbmpaﬁa, relacionadas
con las descripciones .que se realiza&;a continuacién, sien
do -1-, el chasis del vehiculo de jugﬁete, que naturalmen
te; puede adoptar formas variadas para aut6m6v1les turlsmo_

camlones tanques y en general cualquier otro VBthUlO de

juguete, llevando montado el dlSpOSltivo recepto: de la -

i,
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Al seﬂal, cqmqt;tyldo por la bobina -24; el transistor =3y

|lniendo en funcionamiento los distintos mecanismos que accid
i -t

-
-._,d

el rectlfzcadbx —4=, ~transmitiendo la sefial ampll'dq, a la

bobina del relé -5-, para atraer la p;ancha -6-,fllevando
ésta, un trinquete montado =7-, ‘cuyoéﬁorde, se. aIOJa entre
los dientes -8- del disco =9-, SandO éste de c1rcuito im-
preso para programar consacutivamenta, todas las operac10--
nes y maniobras del vehiculo.- .

El disco =9~ de.circuito iﬁﬁreso,,es giratorio
por su ejs =10-, montdndose en'égfe eje en forma solidaria;

la placa -11-, donde con circuito imp}eso, se encuentran -
las conaxiones -12- para sugetar por soldadura, las esco-
blllas «13=y=14=,=15-, —16— y -17- -lag cuales, apoyan sobrg

las bandas conductoras -18- y =19- dq?circuitoiimpfeso; po-

nan el vehiculo,

La escobilla -14=-, se mantigne permanantemente -

en contacto con la banda conductora —18-, teniendo la co--

nexién =20~ al motor de traccidn -21—§ haciendo a su vez — |
contacto lé_escobilla_-13-,.con la prépia banda conductora
-18-, a excepcién de los huecaos -22-,?teniendo la ‘escobilla

~13-, la conexién -23-, que se conecta al negativo de la —|

bateria -24-, cuyo positivo, presehtaila conexién}fZS-,co-
nectada al motor de t:accién--21- y éi mismo fiempo,:co— -
nexidn enseriada con las baterIaS'426§:y -2?, las cuales'-'
Jeccionan el motor de-direccian'ézah Héciendo desplaiar la
ruedas delanteras -29- hac;a la derecha, 1zqu1erda o centrog

lcon posterior parada automatlca.

La escobilla =15~ tienen una doble funcibn, ya -

e puede establecer contacto sobre las dos bandas conductg

Lq_L-l
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{ras =18 X —19- en dlstlntos mamentos, reallzandq el-con

S v p - (.4
: 3 aee S0

"".tacto sob're‘la' banda -18-— en el apendlce radlal 30-,con

10 que invierte el sentldo de giro del motor de traéﬁién
-21-, sirviendo de fuente de energia,,las baterias -26— y
-27-, conectadas al cable -31—, al establecer contacto la
escobilla'-ﬁs- con la banda conductora -19-, preciéamente
en uno de los apéndices radiales -32—i se pone en:funciona
miento el motor de direccidn- -28-, glrando en .un, sentldo,
completédndose el 01rcu1to sobre - eéfé, medlante 1a COHBXlOﬂ .
=33~ Flnallzada en la escobilla -16---que permanece siem— |
pre en contacto con la banda conductora =193 flnalmente’
la escobilla -17-, establece a ;ntervélps, contactp con -
la banda conductora -19- y ﬁrecisamenﬁe en lasvapéﬁdices -
-344, poniéndose en funcionamiento el%moﬁorbde diréécién
-28- y con fuente de energia por la‘gatefia -26-; girandd
en sentido contrario al que se establece con la conexidn
de la escobilla -15=~, puesto que el circuito de ésta} deteg-
mina como fuente de allmentaCLOn a la bateria -27=-, con -
signo opuesto al de la alimentacidn de la baterfa =26-.

El motor de traccidn -21-, ?omprende la corres-
pondiente reduccidn gor pifiones 'y ruedas dentadas ;35—,Fi—
nélizada en la rueda dentada -36m=, soiidaria del eje -37~-
de las ruedas traseras -38-, 31endo a001onadas por los con
tactos de las escobillas —13— -14~, y —15- sobre la banda
conductora -18- en sl dlsco =9 de 01rcu1to 1mpreso.

El motor de dlrecc16n -28- presenta el tben de
reduccién =-39~, que finaliza en lalrueda dentada -40-, so

lidaria del eje giratorio =-41-, el cuél dlspone del aco-

damiento =42-, de Forma que su extremo -43- se dlqune en
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Jtre 105 tppgs.,44- solldarlos de la blela -45y

‘Jadaupor jos e&tremos ~46- en Fcrma artlculada,'"

lidel contacto =51= que apoya sobre'la

. ....."' ‘_\

brazos —47 solldarlos de las ruedas~ elanterasf

plazéndose éstas’ sobra el travesaﬁo IBQ}pUéstci

zo -47-, articula por el punto -49- con sl propio travesa-

ﬁO. ’ ' 3 e

El desplazahientc de las rabdac delanterac:~29-
esté llmltado, ya que el BJe giratorlo -41- llevaﬂsolida-

riamente por el extremo opuesto, el cursor -50— portador

laCa -52- teniendo

“.'

1....

esta, el circuitoc lmpreso semlclrcular -53- con la

clones radlales -54— en los extremos y centro, de’ modo que

el ccntgcto -51- enncu desplazamlento;orlginado por=el gl-

.:

ro del motor de dlrec016n —28— establece contact

Z"‘u

de las proyecciones radiales -54- emltlendo un impulso S

eléctrico desde la baterla -55- hasta el relé -5-, hac1en-

do avanzar un diente" al disco .-S~ de c1rcu1to 1mpreso, de-

jando de recibir corrlente 8l motor. de dlrecc16n, con lo’

que las ruedas delanteras -29- cesanwen su desplazamleto.

g .'i"'

En el supuesto de que por cualqu1er atrancamlen-

to el contacto —51-_dci cursor —SDf,'ﬁo estableciaré’él -

5.

circuito sobre las cfcyecciones'fadiaies -54~, no ‘llegando

el impulso eléctrico al relé -5- s po otras diverSac'cau-
sas, se dispone el pulsador -56-F formando puente con el
cable ~57~ al relé —5- Yy con el cable -58-- a la baterla
-55~, siendo accionado desde el exterlor para activar el
relé haciendo saltar el disco -9~ de circu;to impreso, cada

\

vez que se deses, llevéndo ademés axterlormente, un'imte-u

[—uptor =58, que corta el serv1czo a todos los mecanlsmos

del Jugueta quedando totalmente parallzadc.
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a0 . Estimando ampllamente desc,lto éste servo meca-

CR e w ww e 1 .
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_”progrdh ‘dor de direcc16n de marcha en los vehiculos

¥

teledlrlgldos de Juguete, solamente resta consxgnar la po-
sibilidad de construirse en yar;edadgde matariales{ tama--
fios y formas, pudiendo igualmenté int}oducirse eg'su cons-
titucién, aquellas varlac1ones de tlpo constructlvo que la
préctica aconsejs, 51empre y cuando las mlsmas, no sean ca
paces de alterar los puntos esenc1ales, puesto de manlfles
to en la siguiente %‘ -

NOTA REIVINDICATORIA w

- - e e e S Sy e A v T o ww S
2 2 F 2 221 2 2 22

En el presente Modelo de Ufilidad, se ;éiﬁindi—‘
can como no conocides ni practiéadosj%n Espafia, ibéfsiguiqg

tes puntos: : §

12,- Servo mecanismo‘progrémador de direccidn y
marcha en los vehiculos teledirigidos.de juguete, caracte=-
rizado por disponer ds un discd de circuito impreso denfa--
do en todo su perimetro éon dientses dé sierra, para ser -
désplazado de diente en dients, accianado pof Un”tfinqustgv
montado en una blancha desplazable édcionada por uh relé
que recibe impulsos eléctricos a disténcia por un emisor é
por una bateria interna, teniendo com; circuito impresoc, -.
dos bandas clrculares con escalones radlales entrantes y'i
salientes, en las que establecen contécto un grupo'de esqgé
blllas conectadas a los motores de tracclon y direccxon -
del VBthUlO, siendo alternada la forma de establecer con-
tacto, para producir las distintas manlobras de marcha ade
lante, marcha atrds y giro de ruedas a la derecha e 1zqu19t

da; teniendo el circuito impreso del dlsco que es glrato~-

v,

irio, varios ciclos completos de maniobras, coincidiendo la
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Lultlma de

'de"lab manidbras del primer ciclo.

156381 . . e

— - 10 -

o

las maniobras del Gltimo ciclo, con la iniciacidrn
(‘ ' .' - . N . )

o
. PR U

22.- Servo mecanismo programador de di;ecqién y
marcha en los vehiculos teledirigidos:de juguete, caracte
rizado porque las escobillas de la precedente reiviﬁdica—
cidn, estdn alojadas en unos orificios practicadosﬂqn una
placa de conexiones de circuito imprééo, montando por el
plano superior que es el de circuito ;mpreso, quedaﬁdo sol
dadas en unas tiras conductoras, que adoptan un ensancha-
miento por el extremo, de forma que piesenten mayorgsuper—
ficie de ‘contacto para. soldar los cabies de conexibén, man-
teniendo la correcta separac16n entre ellas, teniendo la -
placa, un orificio de montaje para suparponerse sobre el
dlSCO giratorio donde establecen contqcto las escoblllas,
sirviendo ademdés de apoyo de las propias escobillas, para
ejerber presifn sobre el disco de contacto,

3R,- Servo mecanismo prograﬁador de direccidn y
marcha en los vehiculos teledirigidosjde juguete, que lleva
un motor de direccidn con su correspondlente tren de reduc

cién, caracterizado porque el ultlmo engranage de reduccxén

es solidario de un eje pasante, qug presenta en un extremo,

un doble acodamiento, cuyo extremo axdéntrico al giro, es-
té& alojado entre unos topes situados en una biela que estd
unida por los extremos en forma artlculada, a unos brazos
solidarios del eje de las ruedas delanteras, provocando el
giro del motor de direccién, el desplazamiento'de laé rue-
das. |

42,~ Servo mecanismo programador de direccidn vy

marcha en los vehiculos teledirigidoé de juguete, caractg

L-—- - : J—
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| rizado porque el eje pasante de la precedente reivindicacidp
" .:,j N N xSy R N ".' . .

F1levia- rfontado."zolidariamente en el extremo opuesto, un cur

|ra establecer contacto el cursor, emitiendo un impulso elég

p—

SRR

p
" aww ":

sor radial,en cuyo extremo, se encuentra una 1émina de cop
tacto,que estd apoyada sobre una placa de circuito impreso
debajo de una banda semicircular'conductora,teniehdo el ?ii
cuito impreso en su banda semicircular, unas proyecciones

radiales hacia el centro en los extremos y en el centro,pa

trico al reié; que para el motor de difeccién, al variar -
la posicién dél disco que permits eleaso de fluido entre
las escobillas, %.

52,~ SERVOEMECANISMO PRDGRA@ADUR DE‘DIRECCIDN Y
MARCHA EN LOS VEHICULOS TELEDIRIGIDO$ DE JUGUETE;de con-
formidad en'un todo en lo esenbial y fines industriales a
lo descrito en 1a precedente memoria descriptiva y grafica
mente representada en 1os'adjuhtb8wplénos_paré‘su‘ﬁéjor'cqg
prensién. . ;,

Esta memoria consta de ONCE: hojas esqritaé 0 me-|
canografiadas por una sola cara a doble espacio,
| Valencia, 21 Febrdro 1970 i

: § B
- Por autorizacién+‘del|interesado
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