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La presente invención se refiere a un mecanismo para 

e l  movimiento complejo de conjuntos superpuestos o ap licab les 

Este mecanismo está caracterizado por comprender un 

soporte general formado por una placa o cuadro frontal, pro 

vista de medios para aplicación sobre é lla  de una placa o 

imágen, con posibilidad de recambio, y de medios mecánicos re, 

partidos sobre la  superficie de esta placa o cuadro.

Las imágenes a ap lica r están dotadas de aberturas,ori

f icios o hendiduras, ante las cuales, elementos au xilia res 

destinados a completar la  imágen, pueden ser colocados, sien 

do estos elementos auxilia res susceptib les de tomar movimien 

to por vinculación mecánica con los mecanismos de la  placa o

cuadro y -acoplándose a e llo s  por enchufe 

de disposición  s im ilar a lo  conocido par

tubular pr ismáti co 

. la s  lla ves  y agujas

de r e lo j .15



De una manera s e n c i l la ,  e l  mecanismo es puesto en no 

vim iento por una o varias bo las, e l  peso de las  cuales, sobre 

una tra y e c to r ia  l i j a ,  tubo u o tro , va tocando sucesivamente 

los  d iversos mecanismos, proaucienuo en o l io s  lo s  movimientos 

p rev is tos  y variados a voluntad, o s e r io  l i j a  de movimientos 

secundarios.

Estos elementos mecánicos pueden ser de cualquier t i  

po conocido en mecánica, d iferen tes entre s i  y receptores, en 

un momento de la  tra yec to r ia  de la  bola, de la  acción de la  

pesantes y/o la  fuerza de in erc ia  de la  misma, para traducir 

la  en un movimiento.

Pueden también los diverses mecanismos comprender con 

tactos e lé c tr ico s  u otra  disposición  comoinaaa de medios me*** 

cónicos y e lé c tr ic o s , puesto que e l lo  no artera  e l esp ír itu  

de la  invención.

La placa o cuadro fro n ta l, portadora de los diversos 

mecanismos, puede sor de cualquier organización, simple cuando 

se u t i l iz a  la  propia cajú en donde se ha lla  contenido todo e l  

sistema, o bien más complicado, citando e l  caso de comprender 

un paramento que puede colocarse en sentido v e r t ic a l,  consti­

tuido por un cárter portador de los diversos mecanismos y de 

los trayectos a recorrer por la  oola o bolas, cuyo cárcer es 

frontalmente una placa l is a ,  tras ia  cual se h a lla  tona n  

disposición mecánica.

Para f a c i l i t a r  la  exp licación , se acompaña a la  pre­

sente memoria, una lámina de dibujos, en la  cual se ha repre­

sentado un caso de r e a l i z a c i ó n ,  que se c ita  a t i tu lo  de ejem 

pío.

En e l dibujo:

la  figu ra  13 representa, en v is ta  fro n ta l, un tablero 

o placa v e r t ic a l,  portadora de la  tra yec to r ia  obligada de una
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o varias bolas actuantes por pesantez o in e rc ia , prescindión 

dose en esta figu ra  do los mecanismos accionadores que r e c i­

ben la  acción de dichas bolas,

la  figu ra  28 m an ifiesta , en esquema, un mecanismo 

accionador, integrado por una compuerta oscilan te , y

la  figu ra  3- ind ica  un mecanismo accionador, consti­

tuido por un cangilón con desplazamiento v e r t ic a l,  dotaao de 

resorte antagonista,

la  figu ra  4-3 representa, en análoga disposición , una 

placa basculante, y

la  figu ra  5- ind ica , en sección transversal alzada, 

e l  d e ta lle  de acoplamiento de un elemento m óvil, a través de 

la  pieza superpuesta, con respecto del e je de un mecanismo ac 

cionador.

Consiste la  invención en una placa o cuadro fron ta l 

-1 -, dotado de medios de encaje -2 -, para acoplar frontalmen 

te a la  misma, unos superpuestos, de la  F ig . 5 -', comprendían 

do aquella placa o cuadro, medios para e l  movimiento de una 

o varias bolas -4 - por trayectos -5 -, que pueden ser canales, 

tubos, u otros que den lugar a una tra yec to r ia  f i j a .

gn la  p l .ee 

cuados de la  citada 

medios accionadores 

puesto, siendo estos 

b ir  a la  bola, produ

o cuadro -1 - se encuentran, en puntos ade 

trayec to r ia  f i j a ,  mecanismos, que son los 

de las partes móviles de la  placa super 

mecanismos dispuestos para que, a l re c i-  

zcan e l  movimiento, y que, a su vez, la

dejen seguir su trayecto para accionar a los mecanismos e l  

guiantes, hasta la  sa lida  de la  bola por la  Parte más baja

del trayecto .

E l mecanismo indicado en la  F ig . 2̂  muestra una parte 

del trayecto, constituyendo un piano inclinado -6 -, interrum
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pido por una compuerta -7 -* oscilan te alrededor de su e je  

de g iro  -8 -, para ceder a l paso de la  bola, ocasionando asi

un g iro  a su e je , según la  flecha  -9 - , y un g iro  en e l sen tí

do inverso, para recuperar su prim itiva  

puerta puede estar lastrada o tener más 

fe r io r  para lograr fácilm ente los fin es  

vincularse a una barra -10 -, portadora 

-11- y da trinquete -12-, para accionad*

posición , esta com­

peso en e l borde in 

citados, puliendo 

de contacto e lé c tr ic o  

ser ies  f i ja s  de moví

mientos secundarios.

E l mecanismo indicado on la  F ig . 3-, comprende un can 

g ilén  -12-, de desplazamiento v e r t ic a l ,  equ ilibrado en reposo 

por e l  resorte esp ira l -13-, que se envuelve en e l  descenso 

y 3e desarro lla  a l quedar l ib r e  e l  cangilón. Este cangilón 

rec ibe directamente a la  bola, interrumpiendo e l  trayecto de 

la  misma, Para tras lada rla  en virtud de su desplazamiento ver 

t ic a !  a otro trayecto in te r io r ,  por e l  cual continúa hacia 

otros mecanismos.

En la  figu ra  4̂  se muestra e l  propio trayecto -5 -, in  

terrumpido por una placa basculante -14-, que recibe en rampa 

a la  bola procedente de la  parte a lta  del plano inclinado, y

bascula hasta la  posición en lin ea  de trazos, para de jarla  

seguir por e l  trayecto in fe r io r .  La citada placa -14- puede

lle v a r  unida una b ie la  o v a r i l la  o h ilo ,  o contacto e lé c tr ic o  

-15-, e l  cual accionará a un mecanismo d istante de la  citada 

placa. A s i, pues, se logra  e l  g iro  del e je  ¿e esta  placa y 

e l  mando de un mecanismo relacionado con e l la  y movido in d i­

rectamente por la  bola. También se logran seríes  f i ja s  de

movimientos secundarios, cuando se prevea, en cualquier meca 

nismo, la  d isposición  de una rueda -21- (F ig . 3 - ),  dotada de 

diente o dientes -82-, los que mandan oportunamente a los me
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canismos secundarios, por ejemplo, en la  Fig* 3-.

mi acoplamiento de los superpuestos o imágenes, a la  

Parte fron ta l de la  placa -1 -, tiene lugar por cualquier medio 

de re feren c ia  de posición, cada superpuesto lleva rá  represen 

tañas escenas o figu ras y, en estas escenas o figu ras , ex is 

tiran  o r i f ic io s  -16-, ranuras u otros, y además, elementos 

movibles, que no están ligados a á l lo ,  pero que llevan  medios 

Para acoplarse a los  e jes móviles de los diversos mecanismos, 

mn la  figu ra  se indica en -3 - e l  superpuesto o imagen, en - lid  

e l  elemento movible de áata, dotado de acoplamiento tubular

-18-, par.a encajar en e l e ̂  q? -19- <

-20-, cuy o e je , en ro, da lug;

to -1 c— y de otros s ím il ares G í

citad.a.

L.a. invención, dentro

vada a la práctica en ot ras

2C.

¡ rea liza c ión , a las que 

alcanzará igualmente la  protección qu  ̂ se recaba. Podrá, pues, 

construirse en cualquier forma y tamaño, con los  medios y me 

canismos más convenientes a cada caso: por quedar todo e l lo  

comprendido dentro uel esp ír itu  de las re iv ind icac iones .

n o p ^

25.

Hecha la  descripc ión  del presente in ven to , se declara 

cono naevui" y Propia invención , las  s igu ien tes  r e iv in d ic a ­

ciones:

1 3 . -  Un mecani smo a . .al l oma^- co para e l  movimiento con

--placables, caracterizadop io jo  do conjuntos superpuesto" o
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por es ta r  constitu ido  por un olomoi^to suporte gen era l, p re fe  

rent emende dispuesto vertica lm on te , que comprende d ir e c tr ic e s  

f i j a s  relacionadas con uno o va rio s  elementos motores por 

ve loc idad  y masa y por comprender, en cua lqu ier punto de e_s 

Gas d ir e c t r ic e s ,  d isp os ic ion es  mecanices inoopona^cn^es entro 

s i ,  o formando s e r ie  f i j a  compuesta de mecanismos p rin c ip a les  

y mecanismos secundarios, cada ano de lo s  cuales es portador 

do un elemento transm isor d e l movimiento a l e x te r io r ,  e je s , 

palancas o s im ila re s , siendo c i  medio recep tor uc lo s  movm in 

tos de lo s  citados elem entos, un superpuesto de cualqu ier ma 

t e r ia l  o imagen, en e l  cual ex is ten , p ie za , piezas, conjuntos 

o s im ila res  aceptables a los citados ejes motores o elementos 

móviles y que p a rtic ip an  de un movimiento, con independencia 

de l res to  de l superpuesto o imagen.

2&.- Un mecanismo automático para e l  movimiento 

complejo de conjuntos superpuestos o a p lic a b le s , ca ra c te r iza

cu,

partes m óviles , relacionadas con lo s  medios o elementos macó­

la  supcr-í-j.cie o.o aion,-. punca o cuauro, 

.tos mecánicos vinculados eventualmente

por comprender, como sopo r te gen era l, una ca ja , placa o

dro, cuyo rronsc so hall'-. pr ev is to  de medios de ap licac ión

dichas imágenes o superan tt ¡ a ^ uüiaprenua.n usía o varias

n icos , rep á rt ic o s  3obr<

mlh, J--L gul-tOl. m- estos elumo.

oí-"4Ob

una bola o boinas, bajo

o.oo oon lim (tiro o ^rroO'

to  o traye esos ra jos  y

30.

ío su. movimiento, qu.o o oj:: prenden trmyec 

ícorridos por esta  bola o bo las, dan 

do lugar t a l  re la c ió n  cinemática a un g ir o ,  un descenso, un 

bus culgm isnto, . un cono,.-.oto e lé c t r ic o  o s im ila r , quo pro por ció 

na a la s  partes m ovibles del superpuesto o imágem movimientos 

p rev is to s .
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Oíj.í-'^ ^.G^j/^Li.Gi..-_Gy 0-L*-t,^,j.0G.0G O ilO ilG ÍC Ltí.rG .Sy  Gí-ív

-L. O ̂  GG :.^Í.G^y ^.;Lí^í.-í-G--n.c.G^i-r G'*-.'**-^LL'G '̂...:*..i. —Lt-; ÍLt—j Gii y

-í- ̂ p.G 1 1  G ¿, *̂1 -í. G ¡̂ . G i -1- G i * * G  ,1 *-<— K̂ im.0 ^  n.G -L p 1. G,G o.-*. G oí me tiG O ŷ 

Gí. G G p  JL GG-it - GG G G. ' '  -L-¿- G y G G O G G -L G ̂  n G G GG -L O G Gt-t-G -̂ GG G y G O G Loíi—*.

-í« G *—< í.e G G il. G iiG. -— ca y  ̂oí G Ut-JL n,-̂ - y r̂ G t. ĥ *̂* Je. h -m ̂  O G-  ̂G G y G tí G -¿- G u

po con o l c ita dO' Gl.̂ nen L̂O au n ilia r mo v ib le -

43 .- d mec­m-n10 SQg&n las¡ r o iv in LÍ. .̂c ación os ano or i_o

res , ai1. e l  que , ías d i r u:Ct r ic e s  del. ciernent o motor , eons t i cul

das a i Can a l U OUr0 , ^0 ,c o l '-U'- mor oiíLll 1L i S bolas 0

bola , -;J.G brlly G<LO v i s por 1:. 0.ación ¿ la  RroLve dad, se

30.

j-íeiGÍ ̂ .ili G G í !.'- O GO iG.a(-Ln-i.G óiGG'̂ Ĝ ;.̂  O G¿.iGÍGG G u b̂-j O Gil lOG Gi G C ̂ .iií G

G* G G prGiíGGpi'.-*-GG GG G. G O i- Olí "'- Gil o G <

G^+- UiiGioc^iiís.GO GG í̂ui laG i'oivindioG.ciones a n te r io r -

Gíoiioo cGGGOG.,¿jy un G-i a^Gy a l iJGOGiiiGGiO (íc ¿iücGOiianienGOy es 

mía eoGijiiGerGa, oaoiliaioOy i^lae^ Ghí̂ otíj-Gî .u'Gy o dia^jOaGca^n SGĜ i 

la r ,  so lo  o relacionada:. con palancas o palanca y Gao parten^

C d i O ¿tC G 10 i4.¿.ti! a G -¿. *-,c -i. 1. G o A, %J GiG G —<.i¿ -i. G G G G G ot a -*-1* O G #

G " # — Gn j.n.e o ̂ 2 j.i. o e: , an a as r c -i v -^.n a i a Gi. s -̂ . Oii es a— a

3-) cárüctei'l^í^Lo porque lo¿  noc^uíis^oe accionad ores son de 

curso v e r t ic a l ,  dotados de n u e ile  antagonista o d isp os ic ión  de 

recuperación s lo i i la r , neumático o h id rá u lico .

7 - . -  Un mecanismo sej&n las  re iv in u i oacione s 1& a 6 s ,  

ca racterizado  porque los  mecanismos de accionamiento son p la­

cas basculantes, in te rca lad as  en o l trayec to  de la  bola , vincu 

ladas o nó a medios de m'undo, maniobra e lé c t r ic a  u o tra , para 

actuar sobre o tros  mecanismos substancialmente independientes. 

83-.- un mecanismo seg&n las  re iv in d ica c ion es  18 a 7&,



!

5.

10.

en e l  que, lo s  d iversos mec^mismos de accionam iento, lle va n  

ojeáis sá llennos a l  e x te r io r  de la  p laca fr o n ta l,  a cuyos 

e jes  se acoplan, por cualqu ier medio, la  p ie za  o parto moví 

b le de l a  inágen superpuesta.

9 - .-  Un mecanismo automático para e l  movimiento con 

p ie jo  ce conjuntos superpuestos o acop lab les .

Según se describe y r e iv in d ic a  en la  presente memoria 

d es c r ip t iva , que consta de ocho hojas, fo lia d a s  y e sc r ita s  a 

máquina por una so la  cara, acompasadas de una lámina de d i­

bujos.

h a d r il ,  a 21 de a b r i l  do 1952.

(SERM
r y
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