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La presente memoria descriptiva tiene como fin  la 
declaración del objeto sobre que ha de recaer e l p riv ileg io  de

-»ív ¡a;

explotación industrial y comercial exclusiva en e l te rr ito r io  1;
y

nacional de un Modelo de Utilidad conforme a la  Legislación
5. vigente en materia de Propiedad Industrial, que, según expre­

sa e l  enunciado, trata  de un mecanismo generador de movimiento 1; 
en muñecos articulados* í

La finalidad del mecanismo objeto del presente inven- fvji
to es hacer posible una serie de movimientos y contorsiones en 

10. muñecos articulados, suspendidos de un soporte adecuado, pro— t
i-y

porcionando al juguete un gran atractivo. |
El presente mecanismo comprende una pluralidad de d is -í  

positivos que permiten selectivamente hacer mover la  cabeza de | 
un lado a otro; bascular parte de la  cara hacia arriba y hacia i; 

15» abajo; mover independientemente cada una de las extremidades o
de dos en dos, e incluso dar volteretas, pudiendoefectuar ade- y 
más los  movimientos antes citados en las posiciones de cabeza 
hacia abajo o en otras intermedias en que e l cuerpo adopta la  
posición horizontal, boca arriba y boca abajo.

20. Todos estos movimientos son efectuados desde un dis­
positivo de mando de envolvente tubular solidario horizontal­
mente al cuerpo por un costado, en cuya envolvente se dispone 
coaxialmente un eje y un tensor vinculado a un pulsador, mien­
tras que e l otro extremo se solidariza a la  parte móvil de la  i

25. cara, de modo que al accionar e l pulsador, dotado de un resor­
te de recuperación, la  parte móvil de la  cara bascule hacia 
arriba y hacia abajo.

Por otra parte, mediante un movimiento de desplaza­
miento axial del e je , se obtiene e l movimiento de la  cabeza de 

30. un lado a otro, seleccionando tres fases fundamentales, como son;':

fron ta l, a l lado izquierdo y al lado derecho; este movimiento
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se obtiene por medio de una leva y manivela

5.

10.

15.

20.

25.

ni

Además, en e l extremo operativo del citado eje se 
han previsto dos sectores dentados, los  cuales, segiSn^el des­
plazamiento axial dado a l e je , permite un acoplamiento sobre 
tren de engranajes mediante los  cuales es posible mover cual­
quiera de las extremidades articuladas. Finalmente, mediante 
la  rotación de la  envolvente tubular es posible efectuar movi­
mientos de volteo del muñeco, fijándolo en diversas posiciones 
mediante un d ispositivo de freno*

Como es natural, la  configuración del muñeco, así 
como su soporte puede ser variable, representado en e l primer 
caso figuras humanas, más o menos caricaturescas, y animales, 
realizados preferentemente en materia plástica .

Con el f in  de fa c i l i ta r  la  interpretación más exac­
ta del objeto sobre que ha de recaer e l  presente p r iv ileg io , 
en e l  plano adjunto complementario de esta exposición se re­

presenta una forma práctica para la  realización industria l y 
únicamente a titu lo  de ejemplo y, por consiguiente, sin carác­
ter  exhaustivo sino meramente informativo.

En dicho plano:

La figura 1, muestra esquemáticamente una disposi­
ción frontal de los mecanismos según la  invención.

La figura 2, es un detalle en planta del se lector  de 
movimientos.

La figura 3, corresponde a una perspectiva del deta­
l le  del extremo activo del eje de mando.

La figura 4, es un detalle esquemático del movimiento 

de la  cabeza.
En las mencionadas figuras, las referencias corres-

30 ponden:
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15.

20.

25.
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1 . -  Envolvente la tera l tubular.
2 . -  Tronco del muñeco,
3. -  Cojinete soporte.
4 . -  Pie soporte.
5 . -  Freno.
6 . -  Resorte.
7 . -  Ranuras guía.
8 . -  Ranuras de freno.
9 . -  Guía del movimiento o selector.

10. -  Eje de mando.
11. -  Tetón.
12. -  Empuñadura.•
13»- Pulsador.
14. -  Resorte.
15. -  Tensor.
16. -  Camisa.
17. -  Cartela.
18 .  -  Cara móvil.
19. -  Cabeza.
20. -  Eje de basculación de la  cara móvil*
21. -  Ranura.
22. -  Cuello.
232.- Reborde.
24*- Eje de giro de la  cabeza.
25. -  Ranura.
26. -  Brazo de manivela.

27. -  Manivela.
28.  -  leva cajeada.

29. -  Sectores dentados.
30. -  Ruedas dentadas primarias para movimiento piernas



31»- Rueda dentada secundaria para movimiento pierna.

íí:!

r.

32. -  Eje piernas.
33. -» Piernas articuladas.
34. -  Ruedas dentadas intermedias.
35. -  Ruedas dentadas para movimiento de brazos.
36. -  Ejes de brazos.
37. -  Brazos articulados.
Como puede apreciarse en dichas figuras» y particu­

larmente en la  primera, e l mecanismo objeto del presente regis­
tro comprende esencialmente una envolvente tubular (1) la tera l 
solidarizada a un costado del cuerpo o tronco (2) de muñeco, 
cuyo extremo lib re  apoya sobre un cojinete soporte (3) solida­
rio a un pie soporte adecuado (4 ), por e l que puede deslizar 
una placa de freno (5 ), dotada de un resorte de empuje (6) a 
través de unas ranuras (7 ) , de modo que e l  extremo activo del 
freno (5) pueda alojarse en unas ranuras (8) previstas en la  
envolvente tubular (1 ), de modo que f i je  a l cuerpo del muñeco 
en la  posición vertica l normal o, girando dicha envolvente (1 ), 

en cualquier posición  horizontal, boca arriba o boca abajo, y
r ;

en posición invertida, es decir, con la  cabeza hacia abajo, per- | 
mitiendo ademas que dicho cuerpo gire libremente, dando v o lte - | 
retas cuando la  pierna de freno (5) se encuentra desplazada 
venciendo la  tensión del resorte (6 ), que tiende a enclavarla 
en cualquiera de las ranuras (8 ).

En la  parte superior de la  envolvente tubular (1) ex is­
te una ranura horizontal (9) dotada de tres transversales equi­
distantes de la  central, mediante cuyas ranuras (9) es posible

í-

V

1
i

seleccionar los  posteriores movimientos que han de tener las
£extremidades y cabeza del muñeco, conforme se expone m$s abajo; ¡; 

dicha selección  se obtiene por medio de un tetón (11), figura 2, £

solidario a un eje de mando (10) montado axialmente sobre la  en— i;



volvente ( 1 ) ,  y dotado de una empuñadura o maneta ( 12 ) de ac­
cionamiento; de esta manera se regula y lim ita e l  recorridoyHv'- *
axi a l del citado e je , accionado por la  maneta ( 12 ) ,  permitien­
do una rotación limitada las ranuras transversales del se lec- 
cionador (9) ,  obteniéndose de esta manera seis posibilidades 
de movimiento de las extremidades.

En e l extremo lib re  del citado eje de mando (10) 
existe un pulsador (13) solicitado por la  acción de un resorte
(14) que lo  mantiene en estado de reposo; dicho pulsador ( 13 ) 
está solidarizado a uno de los  extremos de un tensor fle x ib le
(15) encamisado por una envolvente ( 16) que discurre por e l  
in terior  del e je  de accionamiento ( 10) , hueco, pasando por e l  
in te r io r  del cuerpo (2 ) ,  a través de un eje  vertica l (24) do­
tado a l efecto de una ranura intermedia de paso (25)» cuyo eje 
es prolongación del cuello (22) de la  cabeza (19); e l  extremo 
lib re  del tensor (15) anteriormente mencionado está so lid a ri­
zado a una cartela (17) que forma parte de la  superficie in­
terna de una cara móvil ( 18) ,  figura 4» montada sobre la  cabe­
za (19) por medio de unos ejes laterales de basculación (20) .  
Dada la  naturaleza fle x ib le , pero no e lástica  del tensor (15)> 
cada vez que se oprime e l  pulsador ( 13 ) se produce la  eleva­
ción de la  cara móvil ( 18 ) girando sobre sus articulaciones 
(20) ,  para descender al liberarse el pulsador ( 13 ) merced a 
la  acción antagonista del resorte (14).

El movimiento de la  cara (18) es guiado por una ra­

nura ( 2 1 ) prevista en la  superficie de la  cabeza (19)» y en la  
parte fron ta l, pasando la  cartela (17) a l in terior  a través de 
la  mencionada ranura ( 2 1 ) de longitud angular adecuada al mo­
vimiento que produce la  cara m óvil.( 18) .

El extremo in fe r io r  del cue l i o  (22) está dotado de
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t

.  i

un reborde (23) que lo poaiclona respeoto a la  parte superior r¡:
del tronco (2)» a modo de cojinete y con posibilidad de movimien.

“  fe­
to g ira torio ; dicho cuello (22) se prolonga según e l eje (24) fe
que se interna verticalmente en e l tronco (2 ), rematándose la
parte in fe r io r  en forma de brazo (26) de manivela (27)» figura
3, cuya manivela (27) se a lo ja  en un cajeado previsto en una
leva ( 28) solidaria  a l eje de mando (10), de modo que al g irar
éste, e l cajeado de la  leva (28) mantenga inactiva a la  manive
la  (27), mientras que cuando al eje de mando (10) se le  da un fe

fe
movimiento de deslizamiento axial a través de la  envolvente- ( 1 ) ,  fe 

dicha leva (28) mueva a la  manivela (27) en uno u otro sentido, 
según e l avance o retroceso del eje (10) controlado por la  ra­
nura (9 ), con lo  que dicha manivela (27) proporciona al eje 
vertica l (24) de la  cabeza un movimiento de rotacién a derecha 
o izquierda que es transmitido a la  cabeza (19) de modo que 
cuando e l tetén (11) del eje de mando (10) está en e l  centro 
de la  ranura (9 ), la  cabeza mire al frente, mientras que s i se 
desplaza avanzando la  cabeza gira hacia su derecha, y  s i  es re - | 
trocediendo, hacia su izquierda.

A ambos lados de la  leva (28), que en condiciones ñ or- i 
males se encuentra situada en e l centro del tronco (2) del mu­
ñeco, existen dos sectores dentados (29), a distancia prefijada 
y solidarizados al eje de mando (10), de modo que en el despla­
zamiento de éste ta les sectores (29) también se desplacen, pu- 
diendo girar hacia arriba o hacia abajo, según e l movimiento de 
rotacién del eje de mando (10), regulada por las ranuras trans­
versales del se lector  (9 ). Dichos se ct ore Rentados (29) pueden 
actuar sobre unas ruedas dentadas (30 y 31) montadas sobre e jes 
independientes (32) de articulacién de la  parte superior de ca­

da pierna. (33)> articuladas libremente a su vez en las rod illa s

r.



respectivas; así, ana pierna dispone de una sola  rueda dentada 
primaria (30), y la  otra de dos, una primaria (30) y otra se­
cundaria (31), de modo que segiín la  posición que adopte e l te ­
tón (11) del eje de mando (10) sobre las ranuras del selector
(9 )  , engranen los sectores dentados (29) en la  rueda (3) de una ; 
pierna o de otra, segdn e l extremo de la  ranura (9) selecciona- ¡i 
do, o bien ambas al mismo tiempo cuando e l tetón (11) del eje
(10) se mueve por la  ranura transversal central en un sentido, 
para lo cual lo s  sectores (29) quedan situados de modo que en­
granen con la  rueda (30) independiente y con la  (31) de la  otra ; 
pierna, la  alternancia de éstas queda definida por una u otra 
ranura transversal extrema de la  selectora (9 ).

En la  parte superior del tronco (2) se encuentran s i -  . 

tuadas las ruedas dentadas (35) solidarias a los  ejes (36) de 
articulación de los brazos (37) en los  hombros, cuyos brazos 
a su vez se articulan libremente en los codos; dichas ruedas 
(35) están engranadas con otras intermedias (34), susceptibles 
de acoplarse a lo s  sectores dentados (29), obteniéndose un mo­
vimiento alternativo o simultáneo de los brazos (37), segdn la  
posición que adopten los sectores (29) a l ser accionado e l eje 
de mando (10 ), con la  particularidad de que las ruedas dentadas ■ 
intermedias (34) invierten e l  sentido de basculación de los bra­
zos (37) respecto del de las piernas (33)»

En estas condiciones, cuando se ha seleccionado una 
ranura transversal extrema del selector (9 ), girando e l  eje (10) •; 
en uno u otro sentido se mueven alternativamente e l brazo y 

pierna contrario, mientras que cuando se selecciona la  ranura 
central, se mueven alternativamente los dos brazos y las dos 
piernas.

Cualquiera de todos los  movimientos descritos, de
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5.

10.

15.

20.

25.

30.

piernas, brazos y cabeza se pueden realizar en cualquiera de 
las cuatro posiciones que puede tomar el cuerpo (2) girando 
la  envolvente tubular (1) sobre su cojinete (3 ).

Descrita suficientemente la  naturaleza del invento,
!;v

así como un ejemplo de realización práctica del mismo, solamen-¡::
r

te cabe añadir que en dicho ejemplo es posible introducir cam- j 
bios de materias, formas y disposición de sus elementos, siem- ¡ 
pre que ta le s  alteraciones no supongan variación sustancial en 
e l  objeto reivindicado.

N O T A
i]
i;'..
fe

El Modelo de Utilidad, que se s o l ic ita  por veinte £■. 
años para España, de acuerdo con la  vigente leg is lación , debe-
rá recaer sobre: "MECANISMO GENERADOR DE MOVIMIENTO EN MüSfECOS ?%
ARTICULADOS", segiin las características esenciales de las s i -  S:
guientes

R E I V I N D I C A C I O N E S—

16 .- Mecanismo generador de movimiento en muñecos i:
farticulados, caracterizado por estar constituido por un dispo- i; 

s itivo  de mando de envolvente tubular solidarizado perpendicu- ;; 
lamente a un costado del cuerpo del muñeco y con posibilidad [
de giro sobre un cojinete soporte, de modo que e l  muñeco pueda í

fe, • '>*, 
• dar volteretas opcionalmente; en dicha envolvente se a lo ja

axialmente un eje  de mando con posibilidad de deslizamiento
longitudinal y g ir o , controlados por un tetón solidario a dicho 0

eje y que discurre por unas ranuras de selección  de movimientos ;
’ fe

practicadas en la  envolvente, de modo que con e l  desplazamiento ; 
axial del eje desde un extremo de la  ranura al o tro , la  cabeza r
gire de un lado a otro, tomando la  posición frontal cuando e l  j!

j?;
tetón guía está en e l centro de la  ranura selectora ; e l  extremo |

&
interno del eje está dotado de dos sectores dentados que op- | 
cionalmente pueden engranar en sendas ruedas dentadas montadas
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sobre ejes independientes de brazos y piernas, de modo que. és­
tas puedan moverse alternativamente o por parejas de extremi­
dades, segdn e l sentido de giro del eje de mando y posicidn de 
su tetón sobre las ranuras selectoras; en e l extremo libre  del 
eje de mando existe un pulsador, dotado de un resorte de recu­
peración antagonista a la  acción de empuje, cuyo pulsador está 
solidarizado a un tensor flex ib le  no e lástico , cuyo otro ex­
tremo se solidariza a una cartela interna prevista en una por­
ción de cara basculante sobre ejes laterales de la  cabeza, y 
contenido en una camisa, de modo que presionando en e l pulsa­
dor, dicha cara móvil bascule sobre sus e jes y se recupere al 
desaparecer la  presión sobre e l  pulsador por recuperación del 
resorte antagonista.

2 8 .- Mecanismo generador de movimiento en muñecos 
articulados, segdn la  anterior reivindicación, caracterizado 
porque e l cuello de la  cabeza del muñeco, montada sobre la  par­
te superior del tronco con posibilidad de g iro , se prolonga 
por e l in terior  segdn un eje hueco axial, por cuyo in terior  
discurre e l tensor que mueve la  cara basculante; e l  extremo 
in fe r io r  de dicho eje  adopta una forma de manivela acoplada a 
una leva cajeada, situada entre los dos sectores dentados, de 
modo que en e l  movimiento rotativo del eje e l cajeado de la  le ­
va nqincida sobre la  manivela, mientras que e l movimiento des­
lizante de aquél arrastre a la  manivela provocando e l  giro del 
eje prolongado del cuello, y con e l lo  a la  cabeza dándola un 
movimiento de giro de un lado a otro según que e l  desplazamien­
to del eje de mando sea hacia adelante o hacia atr4s.

3a. -  Mecanismo generador de movimiento en muñecos 
articulados, segdn anteriores reivindicaciones, caracterizado 
porque ambas piernas están articuladas libremente por las rodi

r .

i;v
í;;.
fe;

if

í
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fe"
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fe
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¡¡vi:
lias» mientras que la  parte superior se solidarizan, a sendos 
ejes independientes, de modo que uno de éstos contenga una

P-rueda dentada y e l otro dos para que según la  posición  de avan- 
ce o Retroceso del eje de mando, los  sectores dentados accionen 
una u otra rueda dentada, o todas a la  vez, para provocar e l 
movimiento de una sola pierna o e l de ambas.

,4S*- Mecanismo generador de movimiento en muñecos | 
articulados, según anteriores reivindicaciones, caracterizado 
porque ambos brazos, articulados libremente por lo s  codos, e s -

Ptán solidarizados por su parte superior a sendos ejes indepen- i¡;: 
dientes, dotados respectivamente.de una rueda dentada, acoplada || 
a otra intermedia, en la  que pueden engranar alternativamente [:■ 
o simultáneamente los  sectores dentados solidarios al eje de 
mando, de modo que según la  posición de éste sobre las ranuras 
selectoras y su giro a uno u otro lado de la  ranura central lon­
gitudinal, lo s  brazos se mueva! alternativa o simultáneamente, 
combinándose con e l  movimiento de las piezas alternativamente; 

dichas posibilidades se obtienen por la  distancia estudiada en­
tre sectores dentados, de modo que actúen sobre cualquiera de 
las ruedas dentadas, según la  posición y sentido de giro del 

eje de mando, o sobre todas e lla s .
f * . -  Mecanismo generador de movimiento en muñecos 

articulados, según anteriores reivindicaciones, caracterizado l; 
porque e l movimiento de rotación de la  envolvente tubular sobre ¡v: 
e l cojinete de apoyo está controlado por una pieza deslizante, 
solicitada por la  acción de empuje de un resorte sobre cualquie- 
ra de las ranuras previstas en dicha envolvente, de modo que t a l  ’ 
acoplamiento mantenga a l cuerpo en una posición seleccionada, o 
bien dicho cuerpo pueda ser girado al actuar sobre la  pieza des­
lizante venciendo la  tensión del resorte, y liberándola de su
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acoplamiento en la  ranura de retención, previéndose cuatro

besa hacia abajo»
6S .- MECANISMO GENERADOR DE MOVIMIENTO EN MUÑECOS 

ARTICULADOS.
Según queda sustancialmente descrito en la  presente 

memoria, que consta de doce hojas, escritas a maquina por una 
sola cara, y acompañada de dibujos.

ranuras para que e l muñeco pueda colocarse en posición de p ie , ;■ 
horizontalmente boca arriba o boca abajo, y en posición de ca- j

Madrid, 6 de diciembre de 1974
D. José Javier GUTIERREZ-MATURANA 
Y VILLATE
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