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MEMORIA DESCRIPTIVA

correspondiente a una patente de introducción por 10 
años, para BgpaBa y aus posesiones, a favor de DO? 
FERNANDO CASTAÑO ARTI&AS, Se nacionalidad española y 
residente en Barcelona, calle de Roger de Flor nS 186. 
por: "BB MECANISMO PARA MUÑECOS MOTORIZADOS CON MOVI­
MIENTO Y MARCHA HACIA ABRIANTE SOBRE UNA SUPERFICIE 
CORRIENTE O TAMBIEN SOBRE UNA SUPERFICIE DISPUESTA 
ELECTRICAMENTE*.

El presente invento se refiere a un mecanismo
para motorizar muñeco* con movimiento que anda sobre-- -
una superfioie. corriente o sobre una superficie prepara­
da eléctricamente.

Exteriorícente loa muñecos presentan las mismas ca­
racterísticas de un muñeco corriente y *n su interior

 ̂ ^  .....  "a* donde va colocado el conjunto que la anima. Su* 
piernas están formadas por de* astas articuladas a loa 
pies mecánicos que exteriormente tienen el aspecto de 
un zapatito el cual tiene un conjunto a*cyiket* sujetos 
por un carril con dos ruadas delanteras móviles, estan­
do todo ello mentado aobre una ohapa donde se aloja
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el oontome interior del zapatito.

8ada asta metálica de laa que representa las pier­
nas está conectada superiormente y de una manera a- 
daptsble a una correspondiente brújula colocada so­
bre un perno común. Cada uno de estos pernos repre­
senta en botón de una manivela al alcance de un eje 
dotado de movimiento rotativo, laa dos manivelas en­
tre ai están contrapuestas sobre el eje común, por 
150%,.Cada una de las piernas está unida a otro eje, 
por medio de una segunda manivela y dicho eje está 
unido al pie por un mango dispuesto de manera de 
formar ah paralelogramo suelte por cada pierna, ano 
de cupos lados se prolonga hacia arriba hasta llegar 
a la manivela motriz, y de esta manera el pie, a ca­
da rotación del eje que lleva cada palanca desarrolla 
un movimiento horizontal de vaivén, en un plano pa­
ralelo a simismo. Tanto las ruedas anteriores como 
las posteriores del carril van unidas por parejas (de 
dos oh dos) a un dispositivo correspondiente de freno 
a rueda libro de tal modo que consiento el avance del 
pie pero impide a su vez su retroceso de manera que 
a cada giro completo, el semi-giro de retroceso repre­
senta un avance de todo el cuerpo del muñeco sobre el 
plano (suelo o similar ) quela sostenga.

Las astas que situadas posteriormente a cada 
pierna completan el paralelogramo terminan en forma 
de W de manera que una tuerca y una anilla permiten 
graduar la medida con objete de establecer con exaa- 
titud el equilibrio de loa muñecos teniendo presente 
la posición de los brazos y el peso global del conjun­
to, esto es, en relación del epicentro de la mueñca
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respecto a lee rectángulos constituidos por los pun­
tos de apoyo de las ruedeoillas sobre el suelo.

B1 eje que lleva las dos manivelas a las cua­
les van oonaotadas las prolongaciones superiores de 
las piernas llevan igualmente des pequeBas bielas 
y cada una de ellas se conecta a un brazo de manive­
la de la brújula situada sobre un eje horizontal la 
oaal está soldada con oada uno de loe antebrazos de 
los correspondientes brazos de la muñeca. Una de las 
brújulas presenta una prolongación doblada en escua­
dra de manera que el mismo eje que trasmite el movi­
miento a las piernas lo trasmite igaalnmnte y sincró­
nicamente a los brazos y a la cabeza.

El conjunto motriz puede estar constituido por 
un simple muelle con forma en espiral con movimien­
to de reloj que soporta un piñón al cual viene co­
municada la propulsión del engranaje al que se une 
el muelle en espiral con una velocidad reducida.

Bata propulaián es utilizada por el mástil que 
soporta las dos manivelas con las cuales se conectan 
las dospiemas.

El piñón es ooaxial a una segunda rueda denta­
da la cual transmite el movimiento a un segundo pi­
ñón, coaxial a una tercera rueda dentada en contacto 
con un tercer piñón que transmite la propulsión por 
medio de una ruada dentada, a una tuerca sin fin ooa­
xial con un regulador de velocidad de masas excéntri­
cas las cuales rozan con una faja circular según la 
velocidad. De esta manera se obtiene el modo de gra­
duar la velocidad de avance de la válvula y de todos
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sua movimientos con una descarga lenta del muelle.

Otro sistema de accionamiento del presente in­
vente es el representado por la incorporación da una 
pequeña dinamo en el dispositivo de relojería lo cual 
permite excluir la carga del muelle.

Bl eje de la dinamo funciona ademas de por un 
engranaje de dientes elicoidales, por medio de dos 
tuercas sin fin y de un pequeño piñón, una ruada 
principal ouyo eje soporta las dos manivelas de movi­
miento de las piernas y una manivela de brazo corto 
que hace funoionar otra de brazo largo de una corres­
pondiente brújula al cual va unido el relativo brazo 
de la múñeos.

Bl movimiento para la extensión de la pierna 
se efectúa por medie del mismo botón de la manivela 
que aoeiona el antebrazo y con ayuda de un corredizo 
efectuado oA el extremo de la pierna.

Bl magneto de la dinamb esta dispuesto simétri­
camente sobre el eje principal dejando lateralmente 
fuera el ragto de los medios de conexión y de con­
junción de la trama del movimiento quedando encerrado
únicamente el rotor montado sobre el eje que lleva.. ** " *
la primera tuerca del sistema de doble tuerca sin fin.

Otra particularidad del invento es el disposi­
tivo para la inversión del movimiento del rotor.

Las piernas metálicas están dotadas de dos cha­
pitas aislantes para evitar un cortaoirouito.

la muñeoa puede caminar continuamente sobra una 
pista circular la cual presenta dos circuios metálicos 
opuestos entre si electrioamente uno de los cuales 
conecta con un polo electrice y el otro al polo de 
regreso.
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Entre los dos circuios hay un saliente ciroular que 
sirve de guia a los dospies que descantan sobre la 
pista mediante las ruedeoillas que transmiten la co­
rriente de ida, simultáneamente en el otro pie las
mismas ruedeoillas reciben la corriente de regreso* *
con la inclusión del eleotromagneto en el circuito.

En los dibujos que se adjuntad está representado 
el invento en sus dos maneras de funcionamiento y sus 
variantes y solo a titulo de ejemplo.

La figura 1 es una sección y una vista parcial 
del oonjunto eompletoy trama de la muñeca móvil des­
provista de sus vestidos y otras partes accesorias 
emtsriores y de terminado refiriéndose particularmen­
te al sistema propulsor con carga de muelle.

Lo figura 2 es una vista lateral de la figura 1, 
con divisiones y secciones.

La figura 3 presenta la particularidad de la in­
versión de la marcha del rotor en el caso de que se 
utilice una dinamo según presenta la figura 4 en sec­
ción de elevación y en la figura 5 en una sección 
por la linea A-A de la figura 4.

La figura 6 es una vista del plano de la pista.
Lafigura 6a es una sección por la linea B-B 

de la figura 6
La figura 7 es una sección longitudinal de una

de los pies en elevación.
la figura 8 es una vista de la planta de la fi­

gura 7.
La figura 2 presenta la particularidad de la 

pierna compuesta de dos partes.
Lo figura 10 es una sección longitudinal y par-
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cialmente una sección el la linea o-o de la figura 9

Con particular referencia a laa figuras del dibujo 
1 y % son prolongaciones de las dos piernas propiamen­
te formadas de plaquitas metálicas cortadas: 3 y 4 son 
dos mangos que junto a las piernas constituyen loe dos 
largos lados del correspondiente paralelogramo incom­
pleto cuyos relativos lados cortos están representados 
por el trozo que une los pernios 5 y 6 de las piernas 
2^ l*y 7*, 8*dalos mangos 3 y 4 a los pies 9 y 10 y 
superiormente del trozo que une las respectivas piernas 
11,12;13 es el eje sobre el cual viene conectado el 
muelle en espiral 14 y que lleva el engranaje 15 coa­
xial con el piñón 16 con dientes de frene que actúa 
con un pequeño oerrojo de madera.

B1 engranaje 15 está en contacto con los piñones 
18 del ejel9 soportado y sujeto por los puntos 20,21 
del techado del meoanismo de relojería; 22,23 son dos 
bloquecillos que forman brazo de manivela a los cuales 
están conectados a escuadra los pernos 22^ 23. El mon­
taje de los bloques 22,23 sobre el mástil 19, se efec­
túa mediante las tuercas de presión 22a, 23a, sobre 
las prolongaciones 1, 2 de las piernas 1  ̂2? están prac­
ticadas las hendiduras a corredizo 24 (fig 5) de modo 
que con este sistema combinado con el ya descrito, el 
movimiento rotativo continuo del mástil 19 ge transfor­
ma en un movimiento reotilineo oscilante alterno de 
las piernas l', 1 y 2*, 2 que a su vez se transforma 
en el movimiento reotilineo oscilante horizontal de los 
pies 9 y 10.

Para transmitir el movimiento del eje 19 a les 
dispositivos de la espalda 25 y 26, para los dos brazos
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se preven las bielas 27,28 formadas por dos platillo# 
con dos anillas orientadas a 903 respecto uno del otro 
de loa cuales el superior 27a, 28a está oonectado a un 
brazo 29, 30 de las brújulas 25#, 26a, en contacto con 
los dispositivos rotativos para los antebrazo# (no re­
presentados en la muñeca)

Bl movimiento rotativo del mástil 19 evidentemente 
se traduce en un movimiento oscilante de las brújulas 
25a 26a ai la brújula de la manivela con el mástil 19 
conectada es inferior a aquella del brazo conectado a 
las antedichas brújulas, condición esta que es prácti­
camente realizable según el invento; 31 es un pequeño 
brazo que sale de la brújula 25a y que obligándose con 
una parte excéntrica déla cabeza de la muñeca s&geta 
por un pequeño soporte en forma rotativa en torne a un 
eje vertical transforma, en torno a un eje horizontal, 
el movimiento oscilante de la precitada brújula 25a en 
movimiento oscilante de la cabeza alrededor de un eje 
vertical.

Loa antebrazos pueden estar unidos con respecto 
a las brújulas 25a, 26a, de diferentes maneras por me­
dio de la conexión a dientes 25b 26b, frontal a ángulo 
muy obtuso y en virtud de la conexión coaxial al arran­
que elástico representada por el pernio 37 y por el 
muelle 38 oolooado en una de las extremidades del mismo 
con alojamiento en el punto 86 de forma cilindrica y 
hueco.

,6 continuación se describe el dispositivo por el 
que se gradúa la velocidad conferida al eje 19 per el 
muelle. Consiste en una cadena de engranajes multipli­
cadores de la velocidad constituidos por los engranajes
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cilindricos 39,40,41,48 y 43 de les cnales el ultimo 
se inoraste en la tuerca sin fin a paso rápido 44, 
estando dispuesto en su pequeño eje el dispositivo 
de expansión 45 que determina la velocidad constante 
graduadle mediante el conjunto de parada por rozap&en- 
to, sobre el eje 46 de loa últimos engranajes 43, 43 
está situada una doble pala que sirve para parar el 
movimiento y que se realiza introduciendo un punzón 
por la parte lateral, 49.

Loe pies están formados por lámina de metal 51 
sobre la que descansa el cuerpo del pie mediante tuer­
cas o cabeza incrustada 78, 7b por ejemplo; 53 y 53 
son dos ruedas que forman el carril posterior situa­
das en un pernio P. soportadas sujetas per las chapi­
tas 58a 53a colocadas en ángulo reoto entre las cha­
pitas 51. Estas ruedas son fijas. Por el contrario 
las ruedas 54, 55 están sujetas mediante el pernio 56 
por la birala 57 guiada por el anilld exterior fijo a 
la franja 59 arrojada por la chapita 61 sobre el cabo 
de las ruedas 53, 53 y de las ruedeoillas 54, 55 esta 
situada respectivamente una arandela de dientes para 
el freno sobre las cuales se apoyan los cerrojos 61, 68 
formados por doslaminas pesantes sobre las ruedas den­
tadas mentadas sobre los cabos, todo ello de manera 
que se permita el libre avande de las ruedeoillas cuan- 
do el pie va hacia adelante pero no su retroceso.

Con particular referencia al movimiento de la mu­
ñeca representada en las figuras 3 y 4: 63 es el en­
volvimiento formado sobre un conjunto de chapitas mag­
néticas del electromagneto fijo sobre el eje 19 con 
incluso el rotor 65 sujeto por el eje 66 el cual tiene
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ana tina prolongación en conexión con el piñón 68 so­
bre.cayo mástil esta alojada la tuerca sin fin 69 en 
contacto con el engranaje 70 sujeto por el eje 19.

Los diferentes movimientos de este eje se deri­
van del funcionamiento con carga a muelle según Se des- 
oribe y al ou§l se hace referencia en las figuras 1 y 8.

Este motorcito puede ser alimentado desde el ex­
terior por medio de conductores 71, 78 los cuales hacen 
deoabezas a las pistas 71a, 78a !fig. 6 y 6a) aisladas 
entre ellas e igualmente aisladas de la superficie da 
apoyo, separados del relieve anular constituyendo ca­
rriles de guia* Estando los dos anillos conectados co& 
Un transformador que devuelve la corriente y no repre­
sentado por loa conductores 74,75.

Bato eá adaptable particularmente en el caso de 
exposición en los escaparates. Bn este caso la pierna 
8*(y la pierna 1*) esta dividida en dos trozos unidos 
por medio de una plaquita 76 de material afilante sien­
do preferible se unan por dos placas contrapuestas 76, 
76*(fíg 10 ) estando conectados loe conductores 74 y 75 
a la parte inferior de la pierna metálica.

Se reivindica la posibilidad de situar el pequeño 
oonmutadoro la pila en el centre de la trama 87. 88.

En la figura 3 se representa un conmutador-inver­
tidor con cepillos 77, 78 situados en 80, 88 conectados 
a un mango articulado 79, con objeto de poder conectar 
alternativamente los polos 80, 81 y 81*y 88 en los cua­
les tiene inicio los conductores. De esta manera se 
tiene la ventaja de poder utilizar loa dos sentidos de 
rotación del rotor.

Con referencia a la figura 1 s* observa que loa



10- í 89494
paqueaos mangos 3,4, tiene el retrooeso paralelo Sa, 4a 
con tuercas 3b, 4b y arandela 3 b, 4'b de cierre sobre 
las brujulea 83, 84 sujetas al aje 85. De esta manera 
sepuede lograr el equlibrio de la muñeca teniendo en 
cuenta la posición de los brazos; 86 representa llave 
de carga, 87 y 88 son dos tiras conectadas con el arma­
zón y que por medio de las tuercas 87a 87b 88a 88b y 
sus correspondientes ranuras dentadas 8? 'a 87 b y 88'a 
88*b sirven para sujetar el cuerpo de lamuSeoa realiza­
do en cartón piedra revestido de una película infrangi­
bie o similar. Igualmente las piernas se componen de 
dos piezas con laformareal de una pierna, en cartón-pie­
dra revestida de una película infrangibie o similar.

R E I V I N D I C A C I O N E S

1) "UN MECANISMO PARA MUÑECOS MOTORIZADOS CON MOVIMIENi 
TO Y MARCHA HACIA ADELANTE SOBRE UNA SUPERFICIE CORRIEN­
TE O TAMBIEN SOBRE UNA SUPERFICIE DISPUESTA ELECTRICA­
MENTE* caracterizada por el hecho que puede caminar con 
imitación del paso normal apoyándose unioamemte por me­
dio de las piernas con propulsión derivada de un muelle 
o bien por un motor electrice o similar con ayuda de dis­
tintos medios de transmisión y principalmente de los 
pies dotados de ruedecillas suceptibles únicamente de 
movimiento en una sola dirección, colocadas en los pies 
los cuales obedecen al movimiento transmitido por media­
ción de un eje con movimiento horizontal alterne cons­
tituyendo individualmente y en conjunto la base en cuyo 
perímetro ee siempre el epicentro de la muñeca, es decir



t 89494
el epicentro del mecanismo propulsor y transmisor. 

g90 2) "UNMECANISMO PARA MUÑECOS MOTORIZADOS CON MOVIMIENTO
Y MARCHA HACIA ADELANTE SOBRE UNA SUPERFICIE CORRIENTE 
O TAMBIEN SOBRE UNA SUPERFICIE DISPUESTA ELECTRICAMENTE"

895

500

30S

según la reivindicación IB caracterizada por el hecho 
de que un trazo de sus pies representa ano de los peque­
ños lados de un paralelogramo incompleto estando el otro 
pequeño lado opuesto del citado paralelogramo dispuesto 

^aproximadamente a la altura del final de las piernas y 
estando representados los correspondientes lados mas 
largos, uno por la pierna propiamente dicha y el opuesto 
por una varilla paralela a la pierna cuyo extreme superior 
puede ser graduado al objeto de haoer coincidir el punto 
de proyección del epicentro respecto al perímetro bien 
individual o en conjunto formados por loscorredizes so­
bre los cuales se desliza y apoyan los pies que siguen 
una dirección variable a capricho sobre el plano a tal 
fin dispuesto que puede ser un pavimento corriente o 
bien una superficie dispuesta eléctricamente y equipada 
convenientemente por una corriente electrioa colocada en 
el exterior de la muñeca o del muñeco.

510 5) "UN MECANISMO PARA MUÑECOS MOTORIZADOS CON MOVIMIENTO
Y MARCHA HACIA ADELANTE SOBRE UNA SUPERFICIE CORRIENTE 
0 TAMBIEN SOBRE UNA SUPERFICIE DISPUESTA ELECTRICAMENTE" 
según las reivindicaciones anteriores caracterizada por 
el heohe de que para el accionamiento se utliza un muelle 

311 en forma de espiral (tipo movimiento de relojería) oon
ayuda de diferentes engranajes cilindricos dispuestos co­
rrelativamente de los cuales el segunde tiene su eje con 
velocidad moderadamente multiplicada de forma que el mis-
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mo, por medio de dos perniog con manivela colocada cobre 
el mástil común por medio de dos tuercas de presión de 
dog piezas , pueda hacer oscilar las extremidades supe­
riores de las piernas que presentan una hendidura colo­
cada en un punto intermedio en un pernio horizontal figo 
en la trama del conjunto esencialmente constituido por 
dos chapas metálicas verticales y paralelas que protegen 
bilateralmente la mayor parte del mecanismo, estando pre­
visto de un graduador de velocidad constante de fácil fre­
no durante y despuea déla carga.

4) "UN MECANISMO PARA MUÑECOS MOTORIZADOS CON MOVI­
MIENTO Y MARCEA HACIA ADELANTE SOBRE UNA SUPERFICIE CO­
RRIENTE 0 TAMBIEN SOBRE UNA SUPERFICIE DISPUESTA ELEC­
TRICAMENTE* aegún las reivindicaciones anteriores caraoteri 
zada por el hecho de que el impulso se transmite al eje 
por mediación del rotor de un motor eléctrico cuyo elee- 
tromagneto ae encuentra instalado dentro de la trama, 
transmitiendo el movimiento al engranaje del eje por me­
diación de una pareja de tuercas sin fin seguidas de una 
segunda pareja estando todo el reato unido para el funcio­
namiento con la variante de que las piernas resultan in­
terrumpidas eleotrioamente por dos chapitas me-íólioaá 
que sirven para conectar las dos partes que forman la 
pierna.

5) "UN MECANISMO PARA MUÑECOS MOTORIZADOS CON MO­
VIMIENTO Y MARCHA HACIA ADELANTE SOBRE UNA SUPERFICIE CO­
RRIENTE 0 TAMBIEN SOBRE UNA SUPERFICIE DISPUESTA ELECTRI­
CAMENTE* aegún la reivindicación 4 con movimiento por elec­
tricidad caracterizada por el hecho de que en caso de ali­
mentación externa al regreaar la corriente, los conducto­
res terminan y comienzan en doa anillas diferentes con-
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céntricas a una pista circular con unaguia en eA centro 
donde les pies por mediación de susrnedecillas metálicas 
de deslizamiento se conectan eléctricamente con impulso 
en una sola dirección.

6) "UN MECANISMO PARA MUÑECOS MOTORIZADOS CON MO­
VIMIENTO Y MARCHA HACIA ADELANTE SOBRE UNA SUPERFICIE 
CORRIENTE O TAMBIEN SOBRE UNA SUPERFICIE DISPUESTA ELEC­
TRICAMENTE* según lasreivindicaciones 3,4 y 5 caracteri­
zada por las variaciones que la cortiente eléctrica esté 
representada por una o varias pilas o acumuladores colo­
cados en la trama del conjunto del mecanismo o bien en 
las piernas de la muñeca o del muñeco.

7) "UN MECANISMO PARA MUÑECOS MOTORIZADOS CON MO­
VIMIENTO Y MARCHA HACIA ADELANTE SOBRE UNA SUPERFICIE 
CORRIENTE O TAMBIEN SOBRE UNA SUPERFICIE DISPUESTA BEEC- 
TRICAMENTE* según las anteriores reivindicaciones carac­
terizada por el hecho de que el mismo e$e que transmite 
el movimiento a las piernas por medie de un pernio con 
manivela puede simultáneamente transmitir el movimiento 
a loa antebrazos y los brazos de la muñeca, sea con mo­
vimiento oscilante alterno o bien existiendo igualmente 
la posibilidad, por medio de la reunión de varios ángu­
los hacia loa demás miembros; siempre con movimiento 
alterno.

8) *UN MECANISMO PARA MUÑECOS MOTORIZADOS CON 
MOVIMIENTO Y MARCHA HACIA ADELANTE SOBRE UNA SUPERFICIE 
CORRIENTE O TAMBIEN SOBRE UNA SUPERFICIE DISPUESTA ELEC­
TRICAMENTE* según las anteriores reivindicaciones carac­
terizada por el movimiento oscilante de la cabeza alre­
dedor de un ejesiendo ocasionado dicho movimiento por 
uno de los dispositivos oscilantes en torno a un eje
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común horizontal para el movimiento de loe brazoa.

9) UN MECANISMO PARA MUÑECOS MOTORIZADOS CON MOVI­
MIENTO Y MARCHA BACIA ADELANTE SOBRE UNA SUPERFICIE CO­
RRIENTE O TAMBIEN SOBRE UNA SUPERFICIE DISPUESTA ELEC­
TRICAMENTE" dotado de movimiento eleotrioamente caracte­
rizado por el h^sho de poder invertir el sentido de to- 
tación del motor eléctrico.

10) "UN MECANISMO PARA MUÑECOS MOTORIZADOS CON MO­
VIMIENTO Y MARCHA HACIA ADELANTE SOBRE UNA SUPERFICIE 
CORRIENTE O TAMBIEN SOBRE UNA SUPERFICIE DISPUESTA ELEC­
TRICAMENTE" según las anteriores reivindicaciones carac­
terizada por el hecho deque las dos parejas de ruedeoi- 
llas, de las cuales las anteriores pueden dirigirse a 
voluntad y accionadas por medio de una palanqnita que so­
bresale, están montadas en unaplaquita horizontal metálica 
representando perfectamente la forma de un zapato de mu- 
Keoa. 11) "UN MECANISMO PARA MUÑECOS MOTORIZADOS CON MO­
VIMIENTO Y MARCHA HACIA ADEMANTE SOBRE UNA SUPERFICIE 
CORRIENTE O TAMBIEN SOBRE UNA SUPERFICIE DISPUESTA ELEC­
TRICAMENTE" con movimiento por medio deun muelle o con 
accionamiento electrioo con o sin pista convenientemente 
Preparada, todo ello según se describe detalladamente 
y muéstrase en loe dibujos adjuntos.

La presente memoria descriptiva oonsta de 14
hojas mecanografiadas por una sola cara*

Madrid SOjde Agosto de 1.949





-̂---------------------------------

'̂r .
/

A

vf J<r/7¿/7 ¿^7^/^ZF



J*

/=%7. J  /=%&<<? /=ygr.F

-̂̂tí t. * *'



)----------------------------------- -A -'*

/y.°V

y^bí^/b^ 2 /^¿í?
;. - ,

,<?-V <..*-' - r>
¿=^<r^7¿^7 ¿ 0 7 /? //7 á ¿ ^


	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



