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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
Solicitado a favor de O* 30SEFINA POSADAS ESCALONA, de 
nacionalidad española, con domicilio en VALENCIA, Cro­
nista Carreras, 1,

por
=/=/./././. " 3UGUETE MECANICO PERFECCIONADO " =/=/=/=/=
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M E M O R I A  0 E S C R I P T I V A

A través de la presante memoria descriptiva y con 
ayuda de una lámina de dibujos, que se adjunta para com 
plementar la ¡descripción, vamos a intentar definir las 
características esenciales de un original y vistoso ju­
guete mecánico, simulativo de un robot-taller, cuyas pe­

culiaridades de movimiento harán de este juguete uno de
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los preferidos por la jubantud, y todo ello dentro de 
una sencillez constructiva, que lo hará asequible a - 
cualquier economía; motivos todos ellos que hacen a su 
solicitante merecedor de la exclusiva de fabricación 
y venta del mismo, como consecuencia del presente regis­
tro de Modelo de Utilidad.-

El juguete a que nos venimos refiriendo, está in 
tegrado por una plataforma dotada"de posibilidades de 
giro en virtud de un mecanismo manual de accionamiento y 
sobre cuya plataforma habrán de situarse los vehículos 
a reparar, existiendo en uno de los extremos de la men­
cionada plataforma y, emergiendo perpendicularmente a 
ella, una estructura humanoide con apariendia de robot 
el cual en lugar de brazos posee unas herramientas con- 
veccionales, tales como un martillo y una llave ds tuejr 
cas, presentando dicho robot en su zona interna una pie 
za en forma de cruz, que lo recorre longitudinalmente, 
cuya pieza está integrada por un apéndice cilindrico - 
superior, que emerge al exterior de la extructura de - 
robot, y que constituye el mando o botón de accionamien 
to de los distintos movimientos del juguete, estando 
solidarizado dicho apéndice a un cajetín 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 
asi como también los tetones de las herramientas o bra­
zos, los cuales están insertos con posibilicades de gi­
ro en el interior de unas aberturas laterales, que al
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efecto posee el cuerpo del robot, de forma que, al pul
sar el botón cilindrico que emerge por la zona de la 
cabeza de éste, se desciende el cajetín paralelepípedo 
co,don lo cual los brazos realizarán un movimiento de 
giro de unos 40 grados en Asentido contrario, es decir 

que uno de los brazos avanzará en su giro hacia la pla­
taforma mientras que el opuesto lo hará alejándose de 
ella, retrocediéndose a la postura inüal en virtud de 
un muelle de recuperación que envuelve a un largo espá

10 rrago, el cual emerge por la parte inferior del cuerpo 
del robot, en su zona de inserción a la plataforma,ter^ 
minando dicho espárrago en bisel para constituir una - 
cuña de ataque, que en su descenso obliga a desplazar­
se hacia delante a una pletina angular, cuyo extremo -

15 asimismo aparece biselado en forma antagónica a la del 
espárrago de ataque, y cuya pletina termina en su otro 
extremo en una uña, que va impulsando a unas paletas - 
radiales de la parte inferior de la plataforma giratoria  ̂
del juguete^ las cuales en su giro y desplazamiento tro 
piezan contra una lengHeta que establece contacto tam-

20 bien con las paletas radiales antes mencionadas, pero 
en forma antagónica, de manera que constitye un elemen 
to de sonoridad o carranca.

25

La pletina angular de la plataforma,presenta 
un muelle de recuperación, que tiende a situarla a su - 
posición inicial, saltando el apéndice portador de la 
uña de impulsión de las aspas o paletas de la platafor 
ma, bastando dejar de oppimár el botón o apéndice cilin, 
drico superior del juguete, para que éste vuelva todo



él a su posición iniciáis para realizar una nueva pul­
sación que inicie otra vez el ciclo de efectos de mo­
vimiento, es decir, el movimiento de subida y bajada 
de las herramientas simulátivas de los brazos del ro­
bot, y el giro de la plataforma sobre la que se sitúa 
el vehículo.

' - .14'.
Con el fin da;que comprendamos con mayor 

claridad todas y cada unayde las características ex­
puestas en los puntos anteriores, haremos referencia 
en lo sucesivo a una lámina de dibujos, en la^ue se ha 
representado un ejemplo práctico de realización de uno 
de estos juguetes mecánicos perfeccionados, debiendo ha 
cer constar, que dado el carácter aclaratorio de la men
cionada lámina, su interpretación deberá ser lo más ám 
plia posible y sin limitación de parte alguna.

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

Figura 1.- Vista en perspectiva de un ju­
guete mecánico, en el que puede verse su doble compo­
sición, es decir la plataforma giratoria de colocación 
de los vehículos y la extructura del robot existente - 
en uno de los extremos de esta plataforma, cuyo robot 
presenta en lugar de brazos unas herramientas de uso 
convencional en mecánica, así como un apéndice sobre­
saliente por la zona superior de la cabeza y que consti
tuye el botón o pulsador para la puerta en marcha de 
los mecanismos de efecto del juguete.

Figura 2.- Vista en sección longitudinal 
del cuerpo del robot, en el que puede verse la pieza
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an cruz, integrada por el botóa o apéndice superior de 
mando, asi como el cajetín paralelepipédico, en cuyas 
caras laterales se abran los alojamientos para los tetones 
de los brazos o herramientas, cuyo cajetín tiene un to 
pe superior y otro inferior de recorrido, así como un 
largo espigón de extremo acabado en bisel y envuelto - 
por un muelle, que por un extremo se haya fijado entre 
dos brazos internos del cuerpo del robot, y que cons­

tituye el muelle de recuperación de la pulsación efec­
tuada en el botón de accionamiento.

Figura 3.- Vista lateral en detalle de la pieza 
en forma de cruz, en la que se pueden ver los alojamien 
tos laterales del cajetín paralelepipédico, así como - 
también el extremo biselado del largo espigón que trans 
mitp^l movimiento a la plataiforma giratoria y que se en 
cuentra envuelto por el muelle de recuperación.

Figura 4.- Detallaban perspectiva de una de las 
herramientas que simulan los brazos del robot, y en la 
que puede verse el tetón lateral, que se aloja en las 
cavidades oportunas del cajetín paralelepipédico de la 
pieza en cruz, y cuyo tetón se encuentra lijeramente - 
desplazado del centro de giro, para constituir a modo - 
de una biela que convierte el movimiento de gscenso y 
descenso del citado cajetín en un movimiento giratorio 
de podos grados, en un sentido y en otro, dado la colo­
cación antagónica en cada lado de los tetones de las he 
rramientas y por supuesto de los alojamientos oportunos 
del cajetín .

Figura 5.- Vista en sección de la plataforma gi­
ratoria, en la que podemos ver las paletas o aspas ra—30
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dialmente dispuestas en la parte inferior de ésta, 
y sobre las que incida la uña del extremo de la pie- 
tina angular, que recibe el impulso del extremo en 
bisel del espigón de la pieza en cruz, desplazándola 
hacia delante, con lo cual la uña de su otro extremo 
impulsará a una paleta, obligando a girar a la plata­
forma, y provocando un sonido de carraca, en virtud 
de una lengüeta desplazada de la cavidad de conten­
ción de la plataforma, cuya lengüeta sirva asi mismo 
de diente que impide el retroceso o giro en sentido 
contrario de las paletea radiales

Figura 6.- Detalle en planta de la parte infe­
rior de la plataforma giratoria, en la que se observa 
la estructura de la pletina angular, asi como el mue­
lle de recuperación de la misma, y la lengüeta sonora, 
y también la disposición radial de las aspas o paletas 
del reverso de la plataforma.

Las distintas partee y elementos componentes 
de las figuras arriba referenciadas las señalaremos, 
para su mejor y más rápida localización en los dibujos 
con las siguientes acotaciones numéricas:

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 cajetín paralelepípedo 
co -4-, en cuyas caras laterales se disponen unas caví 
dades -5- destinadas al alojamiento de unos tetones —6-

''3:3; r -irrr—r  ig pyW ''
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solidarios de los brazos -7- del robot, que configu­
ran herramientas, estando dichos tetones -6- ligerameri 
te desplazados del centro o eje de giro -8- de las cita­
das herramientas o brazos.

El cajetín paralelepipádico -4- es sus­
ceptible de desplazamiento vertical al pulsar el botón 
de accionamiento -3-, y presenta unos topes de recorri­
do -9-, integrados por unos resaltes internos dél cuero 
del robot.

^ai mismo, el mencionado cajetín -4- pre 
santa un largo espigón — 10— con su extremo biselado,e¿ 
tando dicho espigón rodeado por el muelle -11- de recu­
peración, cuyo muelle se encuentra fijado por uno de - 
sus extremos entre sendos brazos -12- de retención:'.

^1 extremo biselado del largo espigón - 
-10- en su descenso tropieza y desplaza a una pletina 
angular -13-, cuyo extremo aparece asi mismo biselado 
en forma antagónica, desplazándola y obligándola a qué 
su otro extremo -14-, portador de la uña -15- ataque a 
unas paletas radiales -16-, dispuestas en la cara infe­
rior de la plataforma giratoria -1-, existiendo una len 
gUeta antagónica -17- provista asi mismo de una uña -18- 
en su extremo y que realiza una doble función, a saber, 
la de elemento sonoro o carraca y la de tope que evita 
el retroceso de las paletas -16-*

Una vez debidamente descritas todas y ca­
da una de las características esenciales del juguete ma 
cánico perfeccionado, objeto de este Modelo de Utilidad

-  ,  , , g y -



solo nos resta indicar la posibilidad da que se fabri­
que en variedad de materiales, tamaños y formas, sieji 
do susceptible de acusar todas aquellas variaciones - 
de detalle que la práctica aconseje, siempre y cuando 
con ello no se altere la esencialidad de su objeto, pusjs 
ta de relieve en la siguiente

NOTA REIVINDICATORIA
S  =  =  S  B S  =  =  =: =  = :=  =  =  =  =  =  =  =

Los puntos no conocidos ni practicados en 
España, que se presentan para su exclusiva reivindica­
ción en este Modelo de Utilidad, son:

1.- Juguete mecánico perfeccionado, esenciajL 
mente caracterizado por disponer de una plataforma gi­
ratoria destinada a la colocación de los vehículos de 
juguete, cuya plataforma presenta en uno de sus ex­
tremos y perpendicularmente dispuesta una figura huma- 
noide de robot, cuyos brazos los integran unas herra­
mientas convencionales de taller, presentando dicha - 
estructura de robot, en su interior una pieza en cruz 
integrada por un apéndice superior que emerge por la 
cabeza del robot y que constituye el botón de accio­
namiento de los mecanismos de movimiento, estando di­
cho apéndice solidarizado a un estrecho cajetín que en 
ambos de sus laterales presenta unos alojamientos de¿ 
tinados a recibir unos tetones desplazados del centro 
de giro de los brazos o herramientas, los cuales se - 
acoplan a ambos laterales del robot, constituyendo di 
chos tetones a modo de sendas bielas que convierten - 
los movimientos de ascenso y descenso del cajetín en 
desplazamientos giratorios de los brazos del robot,en
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sentido contrario, existiendo unos topes de recorrido 
del cajetín, el cual a su vez presenta un largo espigón 
de extremo biselado que emerge por la parte inferior del 
robot y que se halla envuelto por un muelle de recupera­
ción, cuyo espigón 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 lengüeta ligeramente flexible rematada en una uña 
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 otra lengüeta situada enfrentadamente 
y con una uña en su extremo que impide el retroceso o 
giro en sentido contrario de las paletas radiales de la 
plataforma.

2.- 3UGUETE MECANICO PERFECCIONADO,de confor­
midad en un todo en lo esencial y fines industriales a 
lo descrito en la presente memoria descriptiva y gráfi­
camente representado en los adjuntos planos para su me­
jor comprensión.

^sta memoria consta de NUEVE hojas escritas
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