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MODELO DE UTILIDAD
POR VEINTE ANOS
EN ESPANA
Sclicitado a fevor de 08 JOSEFINA POSADAS ESCALONA, de

nacicnalidad espafiola, ‘con domicilio en VALENCIA, Cro-

nista Carreres, 1,

por

=/=/=/=/=/= " JUGUETE mtcgulco PERFECCIONADO * =/=/=/=/="
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MEMORIA DESCRIPTIVA .

SSSSErSSEECSESEETEESSSBSSSSSSSSTITEET

A través de la preseﬁfe gamofia descriptiva y con
ayuda de una léminf de digﬁjds, que se adjunta paras com
plementar la mdascripcién;;vqmos a intentar definir las
caracter{sticas esenciale§ de un”original y vistoso ju-

guete mecénico, simulativo de un robot-taller, cuyas pe-

culiaridades de movimiento harédn de este juguete uno de
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los preferidos por la juwentud, y todo ellc dentro de

una sencillez constructiva, que lo haré asequible a -
cualguier economia; motiuﬁs todos ellos que hacen a su

solicitante merecedor de ié exclusiva de fabricacién
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y venta del mismo, como’consecuencia del preésente regis— }
tro de Modelo de Utuidadffjf:_ ' :
El1 juguete a que no;*venimos refiriendo, esté ipn -
tegrado por una plataformé.dofada'de posibilidades de
giro eﬁ virtud de ‘un medéqismo manual de accionamiento y
sobre cuya plataforma h;brén de situarse los vehiculos
a reparar, existiendo en:ﬁdo de los extremos de la men-
cionada plataforme y, emergliendo perpendicularmente a
ella, una sestructura hﬁﬁaﬁéide con apariendia de robot
el cual en lugar de brazoé posee unas herramientas con-
veccionales, tales como un martillo y una llave de tuer
cas, presentando dicho robot en su zona interna una pie
za en forma de cruz, qUello recorrs longitudinalmente,
cuya pieza esté integraﬁa:por un apéndice cilindrico =
superior, que amarge‘al exterior de la extructura de -
robot, y que constituye él'méndo o botdén de accionamien
to de los distintos movimientos del juguete, estando
solidarizado dicho apéndicq a un cajetin paralelepipé-
dico, en cuyas caras laterales se han dispuesto unos =
alojamientos, para recibir a unos tetones, desplazados
de las herramientas simulativas de los brazos, estando
los referidos alojamientos situados en forma contrapuesta,gn
asi como también los tetones de las herramisntas o bra-

zos, los cuales estén insertos con posibilicades de gi-

ro en el interior de unas aberturas laterales, que al
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efecto posee el cuerpe daf7robot, de forma que, al pul
.sar el botdn cilindrico que emerge por la zona de la

cabeza de éste, se desciaﬂﬁe el cajetin paralelepipédi

'co,80n 10 cual los brazos realizardn un movimisnto de

giro de unos 40 gfadosfggﬁseﬁtido contrario, es decir’
que uno de los brazos avanzard en su giro hacia .la pla-—~

taforma mientras que el opuesto lo hard alejindose de

 slla, retrocediéndose a ig'postura inidal en virtud de

un muelle de recuperaciém que envuslve a un largo espé

rrago, el cual emerge por la parte inferior del cuerpo :: ..

del robot, en su zona de insercién a la plataforma,ter
minando dicho espér:ago en bisel péra constituir una =
cufia de ataque, que en,ﬁdzdescenso obliga a desplazar—~
se hacia delante a unagpléfina angular, cuyo extremé_—
asimismo eparece biaei;dd?an forma aﬁtagénica a la del
espdrrago de ataqua; y'bﬁfg plétina termina en su otro
extremo en una ufia, queiv; impulsando a unas paiatas -
radiales de la parte infefior de la plataforma giratoria
del juguete, las cuales'éﬁasu giro y desplazamiento trg
piezan contra una lengﬁeté que establece contacto tam-
bién con las paletas radialesbantes mencionadas, pero
en forma antagdnica, da_méhera que constitye umn 'elemen
to de sonoridad o carri;ya; .
La plétina ahgﬁlar de la platafofma,presenta
un muelle de recuﬁeraciﬁéﬁ'que tiende a situarla a su -
posicién inicial, saltando el apéndice portador. de la
ufa de impulsién de las Q;pas o paletas de la platafor

ma, bastando dejar de'bhiih&r el batén o apéndice cilip

drico auperiof del jugue%e, para que éste vuelva todo
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sacidn que inicie otra vez el citlo de efectos de mo-

vimiento, es decir, el moyimiento de subida y bajada
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de las herramientas éiﬁdf?ffﬂas de los brazos del ro-
bot, y el giro de la plataforma sobre la que se sitda @h

el vehiculo.

Con el fin da que comprendamos con mayor

claridad todas y cada ung;da~las cargcteristicas ex-—

puestas en los puntos anteriores, haremes referencia

en lo sucesivo a una lamina de dibujos, en laque se ha
representado un ejemplo practico de realizacion de uno
de estos Juguetes mecanicqg perfeccionados, debiendo hauﬁfiﬂ
cer constar, qus dado elfgérécter aclaratorio de la men
cionada lémina, su interp?étacién deberd ser lo mds ém
plia posible y sin limitacién de parte alguna.

Estos dibujos representan en sus figuras
como a continuacidn se relaciona:

Figura 1.~ Vféta en perspectiva de un ju-—
guete mecénico, en el qug:puede verse su doble compo-
sicién, es detir la platéfarma giratoria de colocacién
de los vehiculos y la exgructura del robot existente -
en uno de los eXtremos dg esta plataforma, cuye robot
presenta en lugar de brazos unas herramientas de uso

convencional en mecédnica, as{ como un apéndice sobre~

saliente por la zona superior de la cabeza y que consti
tuye el botdn o pulsador'para la puerta en marcha de
los mecanismos de efecto del juguete.

Figura 2.~ Vieta en seccidn longitudinal

del cuerpo del robot, en él que pusde verse la pieza
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en cruz, integrada por el botéa o apéndice superiﬁr B;
mando, asi como el cajet{ﬁ?paralélepipédico, en cuyas o
caras laterales se abran ide alojamientos para los tatones%: 
de los brazos o herramientae, cuyo cajetin tiene un to |
pe superior y otro infe:idede recorrido, asi come un

largo.SSpigén de extremo acabado en bisel y snvuelto -

por un muélle, que por un extremo ss haya fijado entre

- dos brazos internos del cuerpo del robot, y que cons-

tituye el muelle de recupefaCién de la pulsacidn efec—
tuada en el botén dé accionamiento.

Figura 3.- Uksta lateral en detalle de la pieza
en forma de cruz, en la que se puedsn.ver los alojamien
tos laterales del cajetin paralelepipédico, asi como - ,
también el extremo biselado del largo espigén que trans
mitgbl movimiento a la plataforma giratoria y qus se en
cuentra envuelto por el muelle de recuperacidn,

Figura 4,- Detalle%én perspectiva de una de las
herramientas que simulan los brazos dsl robot, y en la

que buade verse el tgién lateral, gque se aloja en las

‘cavidades oportunas del cajet{n paralelepipédico de la

. pleza en cruz, y cuyo tetén se encuentra lijeramente -

desplazado del centro de giro, para constituir a modo =
de una biela que convierte el movimiento ds gécenso Yy
descenso del citado cajetin en un movimiento giratorio

de podos grados, en un éentidd y en otro, dado la 6010-

-cacidn antagénica en cada lado de los tetones de las he

rramientas y por supuestofde los alojamientos oportunos

del cajetin .

Figura 5.- Vista en seccidn de la plataforma gi-

ratoria, en la que podemoé'ver las paletas o aspas ra-
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dialmente dispuestas en la parte inferior de ésta,
y sobre las que incide_léjuﬂa del extremo de la ple-
tina angular, que recibeipl impulso del sxtremo en P

bisel del espigdn de la ﬁaeza en cruz, desplazandola

L
A

hacia delante, con lo cual 1la ufia de su otro extremo
impulsaréd a una paletaicaﬁliggﬁdo a girer a la.plata-
forma, y provocando un’sobido de carraca, en virtud
de una lengueta despla;aﬁé de la cavidad de conten-

cién de la plataforma, cuya lengueta sirve asi mismo

NN T LT T AN TS T e

de diente que impide el retroceso o giro en sentido
contrario de las paletas‘radiales

Figure B.- Detaiie eﬁ{planta de la parte infe-
rior de la plataforma girétoria, en la que se observa
la estructura dé la pletina angular, as{ como el mue-
lle de recuperacidn de la misma, y la lengueta sonora,
y también la disposicién radial de las aspas o paletas
del reverso de la plataformé.

Las distintas partee y elementos componentes
de las figuras arriba referenciadas las sefialaremos, .
para su mejor y mds répida localizacidn en los dibujos
con las siguientes acotaciones numéricass

Con =1- designamos la plataforma giratoria del
Juguete, siendo -2~ el robot que emerge perpendicular-
mente en uno de los extremos y que aloja en su interior
los mecanismos de movimiento, integrados por una pieza
en cruz dotada de un apéndice superior -~3- o mando de
accionamiento, solidario de un cajetin paraielepipédg

co =4~, en cuyas caras laterales se disponen unas cavi

dades ~5- destinadas al alojamiento de unos tetones =6-
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solidarios de los brazos -7-‘dé1:robot, que configu;
ran herramientas, estando #;chogftetones ~-6- ligeramen
te desplazados del centro o eje'ﬁe giro -8- de las cita-
das herramientas o brazos, | _

El cajetin péralalepipédico_-b- es sus=—
ceptible de desplazamiento:vertiéal al pulsar el»botén
de accionamiento =3-, y ﬁfésanta unos topes de recorri-
do -9-, integrados por unoé resaltes internos del cuero
del robot. . |

Rs{ mismo, el mencionado cajetin —4- pre
senta uﬁ largo espigdn -10; con su extremo biselado,es
tando dicho espigén rodeado por sl muelle =11~ de recu=
peracidén, cuyo muelle se encuentra fijado por uno de =
sus extremos entre sendos brazogl-12- de retenciénp.

}El extremo biselado del largo eapigén -
-10- sn su descenso tropieia y desplaza a una pletiha
angular =-13-=, cuyo extremo apareée as{ mismo biselado
en forma antagdnica, desplazéndola y obligéndoia a que
su otro extremo —14-, portador de la ufia —15- ataque a
unas paletas radiales -f&-, diSpﬁestas en la cara infe-
rior de la plataforma giratoria -1-, existiendo una len
glieta antagénica =17~ provista'asi mismo de una ufia =18-
en su extremo y que reaiizé una doble funcién, a saber,
la dé elemento sonoro o carraca y la.de tope que evita
el retroceso de las paletas =16-.

Una vez ﬁebiqamenté descritas todas y ca-

da una de las caracteriatipaa'eaenciales del juguete mg

cénico perfeccionado, objeto de este Modelo de Utilidad
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solo nos resta &ndicar la posibilidad ds qué 88 fabiil
due en varieqad de matérigles, tamaﬁos y formas, sien
do susceptibi§ de acusarléodas aﬁuellas variaciones =
de detalle que la précéiég aconse je, siempre .y cuando
con ello no se alters lﬁfgsenciélidad de su objeto,puss

ta de relieve en la siguiente

NOTA  REIVINDICATORIA

s=s==  ss=ssszscosssss

Los punﬁos no conocidos ni practicados en
Espafia, que se presentaﬁ para su sxclusiva reivindica-
cidn en este Modelo de Utilidaq, sons

1.~ Juguete mépénico perfeccionado, esencial
mente caracterizado por disponer de una plataforma gi-
ratoria destinada a la colocacién de los vehiculos de
Juguete, -cuya plataforma presenta en uno de sus ex-
tremos y perpendicularmente diépuesta una figura huma-~ .
noide de robot, cuyos ﬁfazos ;68 integran unas harra-
mientas coﬁvencionales de taller, presentando dicha -
estructura de robot, en su inter ior una pleza en cruz
integrada por un apéndicé superior que emerge por la
cabeza del robot y que constituye el botdm de accio-
namiento de los mecanismos de movimiento, estando di-
cho apéhdice solidarizado a un'estrecho cajetin que en

ambos de sus laterales presenta unos alojamientos des

tinados a recibir unos fetpnas desplazados del centro
de giro de los brazos o harramientas, los cuales se =
acoplan a2 ambos laterales del fobot, constituyendo di
chos tetones a modo de sendas bielas que convierten =
los movimientos de ascenso y descenso del cajetin en

desplazamientos giratoriés de los brazos del robot,en
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sentido contrario; existiqhdo unos topes de recorrido
del cajetin, el cual e su yez presenta un. largo espigdn
de extremo biselado que emerge por la parte inferior del
robot y que se halle envuelto por un muelle de recupera=
cién, cuyo espigén en su desplazamiento incide contra -
el extremo asi{ mismo biselado en forma complementaria
de una pletina angular que por su otro extremo termina
en una lengusta ligeramente flexible rematada en une ufia
de ataque, que tropieza y desplaza a unas aletas radia-
les situadas en la parte inferior de la plataforma gira
toria, existiendo finalmente un elemento sonoro de ca-
rraca integrado por otre lapgﬁeta situada enfrentadamente
y con una ufia en su extremo que impide el retroceso o

"giro en sentido contrario de las paletas radiales de la
plataforma,

2.~ JUGUETE MECANICO PERFECCIONADO,de confor-
midad en un todo en lo esencial y fines industriales a
lo descrito en la presente memoria descriptiva y grafi-
camente representado en los adjuntos planos para su me-
jor comprensién,

Esta memoria consta de NUEVE hojas escritas

0 mecanografiadas por una sola cara a dpble espacio,
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