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DE U T I L I D A DM O D E L O

por VEINTE años

solicitado en España a favor de TOMY KOGYO CO., INC., de 

nacionalidad japonesa, domiciliada en 9-10 Tateishi 7-chome, 

Katsushika-ku, Tokyo, Japón, por "Muñeco11, con prioridad de 

la  solicitud japonesa nfi 50-118589 de fecha 27 agosto 1975*

MEMORIA DESCRIPTIVA 

Antecedentes y resumen de la  invención

Esta invención se re fie re  a un muñeco oapaz de mover 

un miembro según un movimiento c ircu lar y tona porción extrema 

de este miembro según un movimiento circu lar independiente del 

primer movimiento y de mover dos miembros, particularmente 

como si h iciera pasos. Hace tiempo ya se conoce la  incorpora­

ción en e l cuerpo de un muñeco de mecanismos para mover sus 

miembros. Los mecanismos anteriores para e l movimiento de los 

miembros no han producido, en su mayor parte, dos movimientos 

cíclicos continuos independientes de uno de los miembros del 

muñeco ni han produoido movimientos c íc licos secuenciales de 

varios miembros.----

La presente invención produce dos movimientos c lc li—

••••••: : -:-v ‘-T •• ....................... ............................................................................................ v '•' ’ •lV:! .
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coa continuos independientes de uno de los miembros del muñeco.; 

El primer movimiento describe una circunferencia cuyo centro
í-; ’

está donde el miembro está unido a l cuerpo del muñeco. E l se- %f,

gundo movimiento describe una circunferencia alrededor de un í
y

5 . centro ubicado en el extremo exterior del miembro. -  -  ----- -  í
f ■ "

La presente invención produce también movimientos 

c íclicos secuenciales de dos de los miembros del muñeco. Más [ 

particularmente, con la  presente invención es posible elevar 

primero uno de los miembros del muñeco desde la  vertica l y 

10* luego soltar este miembro dejándolo volver a la  vertica l, y

luego elevar y so ltar e l segundo miembro de manera parecida 

a fin  de simular una acción de dar pasos. - - - - - - - - -

Para lograr lo arriba expuesto, el usuario activa la  ; 

fuente de accionamiento rotativo unido a l mecanismo de movi- 

1 5 * miento de los miembros contenido en el cuerpo del muñeco. Esta

fuente de accionamiento, por ejemplo, puede ser un soporte que ; 

eleva e l muñeco por encima de una superficie y que proporciona 

un movimiento rotativo unidireccional a travás de engranajes 

y árboles de accionamiento cuando se hace mover por una super- 

20. f ic ie .  El mecanismo de movimiento de los miembros, a través

de distintos engranajes y árboles de accionamiento proporciona 

un movimiento rotativo a uno de los miembros del mismo, por 

ejemplo, a su brazo derecho y también a través de distintos 

engranajes y árboles de accionamiento, que atraviesan este miem 

25, bro móvil, proporciona un segundo movimiento rotativo en su ex-

• AVVV.*. V .'W V ,
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5.

10,

tremo que, por ejemplo, puede hacer g ira r un objeto ta l como | 

un bastón. Además, e l mecanismo de movimiento de los miembros,:
i :  •

a través de distintos engranajes, árboles de accionamiento y j 

levas también eleva un miembro que ouelga libremente y luego | 

lo suelta de modo que vuelva a su posición original, y a contif 

nuación otro miembro que cuelga libremente de modo similar y " 

que, por ejemplo, simulará un movimiento de pasos cuando se j;,;
í:.

utilizan  los miembros in feriores del muñeco. En combinación, F 

todos los citados movimientos, por ejemplo, permiten que un 

muñeco montado sobre un soporte de fuente de accionamiento ro-íyy 

tativo simule los movimientos de una majorette que hace g ira r y -, 

un bastón a la  vez que parece andar por una superficie a medi-l; 

da que se desplaza e l soporte* -

15'

2 0.

Breve descripción de los dibujos
i’*:

La Figura 1 es una v ista  en perspeotiva de la  r e a li -

zación preferida del muñeco con miembros móviles construido del
<•

acuerdo con la  presente invención y que incluye un bastón y un¡

soporte de fuente de accionamiento rotativo; - iWi."

la  Figura 2 es una v ista  en alzado delantero de una i; 

parte del muñeco con parte de la  carcasa del mismo retirada a j, 

fin  de dejar expuesto e l mecanismo de movimiento de los miem- I 

bros y su acoplamiento a los miembros del muñeco; !' • ■ •.

i!-.. :

la  Figura 3 es una v ista  en sección por la  línea 3-3 ;
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U

i ■.

de la  Figura 2, e ilu s tra  e l mecanismo de levas del mecanismo 

de movimiento de los miembros y muestra un miembro en la  posi- #  

ción en que cuelga libremente; - - --------------  - ;;

c :V
la  Figura 4 es una v ista  en sección por la  línea 4-4 de- 

la  Figura 2, que ilu stra  e l mecanismo de leva del mecanismo de i; 

movimiento de los miembros y que muestra un miembro en una po- ; 

sicién parcialmente elevada; - - - - - -------------- -  -  -

la  Figura 5 es una v ista  en sección por la  línea 5-5 

de la  Figura 7 que ilu s tra  los distintos engranajes y árboles 

de accionamiento de su fuente de accionamiento rotativo; -  -

la  Figura 6 es una v ista  en planta por la  línea 6-6 de ; 

la  Figura 5» que ilu stra  las dos posiciones del árbol de accio­

namiento y engranajes segán se desplaza la  fuente de acciona­

miento rotativo hacia adelante o hacia atrás sobre una superfi­

cie ; y ---- ---------------- ----------------------- -----------------------------------------------¡

la  Figura 7 es una v ista  en alzado la te ra l parcialmen- ; 

te en sección que ilu stra  la  realización preferida del muñeco 

de miembros móviles y e l soporte de accionamiento rotativo. -

Descripción de la  realización preferida
I;

Tal como se ilu stra  en la  Figura 1, e l  muñeco de la  i

presente invención tiene un torso 10, un brazo 11 que no g ira ,

un brazo giratorio 84 y una mano g iratoria  88 en la  cual se 

ajusta e l  bastón 92. ---- --------- --------------------------------------------------

I-'
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10.

15.

20.

Las secciones superiores de pierna del muñeco llevan las! , 

referencias 36 y 38 respectivamente. El pasador 39 que une la  

parte in ferio r 35 de pierna a la  parte superior 36 de pierna 

actúa como “bisagra así como lo hace e l pasador 41 que sujeta 

la  parte in ferio r 37 de pierna a la  parte superior 38 de pierna,!

La fuente de accionamiento rotativo lleva  la  referencia  

general 90 en la  Figura 5 y consiste en una rueda 100 que tiene j -

una llan ta  neumática 104 que se encaja en un canal formado en jí
i - . ' .

e l borde exterior de la  rueda 100. La rueda 102 tambián tiene ! 

una llan ta  106 de caucho que se encaja en un canal parecido. El j  

árbol 98 está sujeto de manera apropiada por ambos extremos en i

la  carcasa 91 de la  fuente 90 de accionamiento. Las ruedas 102

y 104 y engranajes 94 y 96 están montados fijamente en e l árbol p

98 . --------------------------------------------------------------------------------------------------- |:.

25.

Será evidente en la  Figura 6 que según si se desplaza la  

fuente 90 de accionamiento hacia adelante o hacia atrás la  aber- 

tura 109, que forma parte de la ' carcasa 91 de la  fuente 90, !'
i : .

permite que e l árbol 110 se mueve haoia un extremo u otro de la  i 

abertura 109 con lo que e l engranaje 108 unido a l extremo del 

árbol 110 coopera bien con e l engranaje 96 (cuando se desplaza p 

la  fuente 90 de accionamiento hacia adfelante), o bien con e l  

engranaje 94 (cuando se desplaza la  fuente 90 de accionamiento 

hacia a trás ). En ningún momento están ambos engranajes 94 y 96

en cooperación con e l engranaje 108; cuando cambia e l sentido 

de marcha de la  fuente 90, e l engranaje 108 cambia automática- ;

i



mente a l otro de los engranajes 94 y 96» El resultado de ello  

es que e l árbol 110 siempre g ira  eri la  misma dirección que es 

el sentido de las agujas del re lo j ta l como se ve en la  Figu- I': 

ra  6 . _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ ---- ---  — -  -  -----------_ _ _ _ _ _ _

5. En la  Figura 7» e l engranaje 112 que está unido a l

otro extremo del árbol 110 , descansa en su borde in ferio r con- i 

tra un canal moldeado en la  carcasa 91 de modo que e l  recorrido! 

del árbol 110 queda lim itado. E l engranaje 112 coopera perpen- ; 

dicularmente con e l engranaje 116 que tiene un árbol ouadrado 

10 . 114 que atraviesa pero no está fijado en el agujero cuadrado í

en su centro. El engranaje 116 está limitado por dos canales 

moldeados en la  carcasa 91 a fin  de lim itar e l desplazamiento 

ascendente del árbol 110 y para lim itar también e l movimiento 

la tera l del engranaje 116. E l árbol cuadrado 114 también atra - I 

1 5 . viesa un muelle 118 y un agujero cuadrado en la  arandela 120

donde está fijado  e l árbol 114. El borde mayor de la  arandela 

120 se apoya en un canal en la  carcasa 91 que impide arrancar ; 

e l árbol 114 de la  carcasa 91» E l árbol 114 está oargado por 

e l resorte T18 en la  dirección opuesta y permite que se empuje [ 

20. e l árbol 114 hacia adentro de la  carcasa 91 hasta que quede a

ras de la  miaaa. - -------------- --------------------------------------------------------- j,
I’ '

Será evidente de la  Figura 7 que la  fuente 90 de !; 

accionamiento está unida a l muñeco por medio de un agujero cú- J 

bico moldeado en la  espalda del torso 10 y que e l muñeco está 

25. elevado ligeramente por encima de la  superficie sobre la  cual

.r^ W hM .v.v.w -*.
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f

se desplaza la  fuente 90 de accionamiento. Además» e l árbol

t.

cuadrado 114 se extiende en e l  agujero cuadrado 13 del engrana-4 

je 12 montado en un canal c ilindrico en e l  torso 10 y de esta 

forma proporciona la  unión entre e l mecanismo de movimiento de ?

los miembros alojado en e l torso 10 y la  fuente 90 de acciona- :
i

miento. - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

En la  Figura 2 que ilu stra  e l mecanismo de movimiento; 

de los miembros con detalle , e l engranaje 12 g ira  Unicamente 

en e l sentido de las agujas del re lo j dado que, ta l como se ha ;; 

10. indicado anteriormente, el árbol 110 g ira  en un solo sentido.

E l engranaje 12 está unido tanto al engranaje 40 como al engra­

naje 1 4 . ----------- ---------------------- ---------------- ------------------------------------- i:

15.

20.

El borde in ferio r del engranaje 14 se apoya contra e l  

borde superior del canal 16 que forma parte del torso 10 mien- fe;; 

tras que e l borde superior del engranaje 18 se apoya contra la  £• 

parte in fe rio r del canal 16 . - - - - - - - - -  ----  -  -  -  -  ----- frk

El engranaje 14 y e l engranaje 18 forman un conjunto. 

Así, e l canal 16 lim ita en cualquier sentido e l movimiento de 

los engranajes 14 y 18. E l engranaje 18 engrana perpendicular­

mente con e l engranaje 24 que incluye levas 22 y 28 que están 

desplazadas 1808 una con respecto a la  otra. E l árbol 26 atra­

viesa e l canal 20 que forma parte del torso 10 y a través del 

engranaje 24. El canal 20 lim ita el movimiento del engranaje 24 

en ambos sentidos. ------- ---  -  ------- ---  -  -  -------

i;
Í:;
iw.
!.5'

:vv:'
r-'

••• •y.'/ir-'-;1



Unida directamente en un ángulo recto a la  parte 36 su- \ , 

perior de pierna se encuentra la  leva 30. De modo parecido, la  '( - 

leva 32 está unida a la  parte superior 38 de pierna. Además, ;? 

e l árbol 33 atraviesa las levas 30 y 32 y permite que estas l e - ■
ff.

vas giren libremente. E l canal 34 y los rebordes de los árboles 

de las levas 30 y 32 retienen las partes 36 y 38 de pierna uni- ím. 

das al torso 1 0 . ---- — ------------------------------------------------------------- - -  -  p

Es evidente de las Figuras 3 y 4 que la  elevación secuen (■;
'i ■

c ia l de las partes superiores 36 y 38 de pierna tiene lugar de- !•, 

bido a la  acción de las levas 22 y 30 y levas 28 y 32. La Figu- í; \ 

ra  3» la  parte 36 de pierna cuelga libremente dado que la  leva i 

22 no ha alcanzado aquella parte de su ciclo  donde toma contac- ! ■ 

to con la  leva 30. En comparación, en la  Figura 4, la  leva 28 

está en aquella parte de su ciclo cuando ha tomado contacto con i' 

la  leva 32 y así obliga a elevar la  pierna 38. A medida que la  

leva 28 g ira  más en e l sentido contrario a l de las agujas del 

re lo j con referencia a la  Figura 4, e l área de contacto f r ic c io - : 

nal entre la  leva 28 y la  leva 32 disminuye hasta que la  leva pp 

32 salga lib re  y la  pierna 38 vuelve a su posición en que cuelga 

libremente. Dado que las levas 30 y 32 no están unidas una a 

otra mientras que las levas 22 y 26 están unidas a l engranaje
í! ! .

24 y desplazadas 1808 sobre e l árbol, para cada revolución del

engranaje 24 se eleva una vez y se libe ra  cada una de las p ie r- ;p
jp,

ñas 36 y 38 con independencia de la  o t r a . ---- -------

La elevación de las partes superiores 36 y 38 de las : 

piernas simula un movimiento de pasos, ta l como se ilu stra  en



5.

10.

15.

20.

25.

la  Figura 7, dado que; la s  partes in feriores 35 y 37 de pierna 

que están montadas abisagradamente a las  partes superi.ores de 

pierna por los pasadores 39 y 41 cuelgan libremente no obstan­

te la  elevación y bajada de la s  partes superiores 36 y 38 de 

pierna. -  - - - --------------

El engranaje 12, ta l como se ilu stra  en la  Figura 2 

también engrana perpendicularmente con e l engranaje 40. El 

engranaje 40 y los engranajes 46 y 48 son un conjunto que está 

asentado en un canal c ircu lar 42 que forma parte del torso 10.

El engranaje 48, con baja relación, engrana perpendi­

cularmente con e l engranaje 64. E l reborde 62, que lim ita e l 

lado del engranaje 64 alejado del brazo, está unido a l árbol 

exterior de los dos árboles concéntricos que atraviesan e l  

centro del engranaje 64. El reborde 70 está unido al otro ex­

tremo del árbol concéntrico exterior y está situado en e l in­

terio r del brazo rotativo 84• E l resorte 68 se apoya en un la ­

do contra e l reborde 70 y en e l  otro lado contra la  pared in­

terio r del brazo rotativo 84. la  arandela 66 de goma está s i­

tuada entre la  pared exterior del brazo 34 y e l engranaje 64 

y los dos árboles concéntricos atraviesan e l centro de la  

arandela 66. De esta forma, e l engranaje 64 está limitado por 

la  arandela 66 de goma y la  pared exterior del brazo rotativo  

84 en un sentido y está cargado en e l otro sentido por e l re­

sorte 68 que crea una fuerza fricciónala entre e l engranaje 64 

y e l brazo rotativo 84. De esta forma se acciona e l engranaje 

64, esta füeiza friccional hace que e l brazo 84 gire al menos
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25.

l o

que una fuerza exterior mayor límite e l brazo con lo que tiene 

lugar un deslizamiento entre la  superficie exterior del brazo 

84 y la  arandela 66 y no hay daño resultante para e l mecanismo 

de movimiento de los miembros. Debido a la  baja relación entre 

los engranajes 48 y 64, se requieren varias vueltas del engra- i: 

naje 12 para una vuelta completa del brazo 84. ----  -  -  -  ----  -  |

A través de los engranajes 40 y 46 e l engranaje 12 i;

también hace g ira r a l engranaje 56. E l engranaje 56 g ira  a una l 

velocidad mayor debido a la  relación entre los engranajes 46 y ¡ 

56 y en e l sentido opuesto que e l engranaje 64 con referencia  

a la  Figura 2. E l árbol 50, e l in terior de los árboles concón- r 

tricos arriba citados, atraviesa e l centro del engranaje 56 

y está asentado en un canal c ilindrico en el soporte 44 que 

forma parte del torso 10. La arandela 52 de latón que se ajusta; 

a presión sobre e l árbol 50 actúa como tope en un sentido con 

e l soporte 44 para e l árbol 50. La arandela 53 y la arandela 

54 de goma, que están en un lado del engranaje 56; y la  aran­

dela 60 de latón que se ajusta a presión sobre e l árbol 50 y 

e l resorte 58, que se adapta sobre e l árbol 50 y está asentado ¡: 

entre la  arandela 60 y engranaje 56, forman conjuntamente un ii> 

mecanismo de embrague con respecto al engranaje 56 y árbol 50.

De esta foima, e l engranaje 56 hará g ira r e l árbol 50 a menos 

que se aplique una fuerza externa al árbol 50 que sea mayor que | 

la  fuerza friccional del embrague. E l árbol 50 atraviesa e l en- l 

granaje 64, arandela 66, extremo del brazo 84, resorte 68 y 

arandela 70 y está terminado en e l  in terior del brazo 84 con



un engranaje 72. Así, el árbol 50 puede g irar con independen- ; ' 

cia del brazo 84« -
í':s

E l engranaje 72 engrana en un ángulo agudo con e l en- [, 

granaje 74 que está unido a un extremo del árbol 76. El árbol ¡

5» 76 está limitado en dos sentidos o canales cilindricos que ¡

forman partes integrantes del brazo rotativo 84. El árbol 76 

termina en su otro extremo en un engranaje 78. El engranaje 78; 

y e l engranaje 82 son los dos engranajes interiores que junto i 

con e l engranaje exterior 78 forman un conjunto de engranajes !

10, concéntricos. El engranaje 82 está unido a un extremo del á r- ;

bol 86 que está limitado en dos sentidos o canales cilindricos; 

que forman partes integrantes del brazo 84. E l otro extremo 

del árbol 86 atraviesa un agujero en la  pared del brazo 84 y
!.

termina en una mano 88 '

1 5 , Así, cuando la  fuente 90 de accionamiento proporciona \

un movimiento rotativo a l mecanismo de movimiento de los miem-; 

bros, e l engranaje 12 acciona e l engranaje 14 que hace que ca ;; i 

da una de las partes superiores 36 y 38 de los brazos se levan> 

ten y se liberen una vez para cada vuelta del engranaje 24;

20, simultáneamente, el engranaje 12 acciona e l engranaje 40 que

a través de la  baja relación formada por los engranajes 48 y
Y i-V

64 hace que e l brazo 84 g ire  lentamente; y simultáneamente, 

e l engranaje 12 acciona e l  engranaje 40 que por medio de la  

elevada relación de los engranajes 46 y 56 hace que se g ira

25, rápidamente la  mano con independencia del brazo 84 y en un

• •W.V.W’üWit........... ' T - ' - . .......... .................. ......i;v-V.» -.\W ------
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sentido opuesto* Estos cuatro movimientos producen todos un 

movimiento del muñeco que simula los movimientos de una ma- I; 

jorette que hace g ira r un bastón. Además» e l mecanismo de mo- 

vimiento de los miembros está protegido contra fa llo s  debido í 

5* a atascamiento de cualquiera de los miembros móviles por los í

mecanismos de embrague incorporados arriba citados* -  — — -  -  í ,

10.

Será evidente que pueden efectuarse muchas modifica- i; 

ciones y variaciones sin separarse del alcance de la  idea nueva 

de esta invención* Por lo  tanto, es la  intención que las re i— f, 

vindicaciones anexas cubran todas dichas modificaciones y variai 

ciones que caigan dentro del verdadero espíritu  y alcance de ¡i 

la  invención*

N O T A

Se declaran de novedad, propiedad y utilidad  para 

15* España, sus territorios y plazas de soberanía, las  siguientes:

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

1*- Muñeco, caracterizado porque comprende: - - - - -  íí

un torso, - - - - - - - -  ----  - - - - - - - - - -  ----  i

un brazo montado en dicho torso para rotación con res-| 

20* pecto a dicho torso, - - - - - - -    - - - - - - - - -  ______ |

una mano montada en dicho brazo para rotación con res­

pecto a dicho brazo, — — — -  — -  — — — — -  —
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íy.
í¿i

dos piernas montadas separadamente en dicho torso para |' 

rotación con respecto a dicho t o r s o » ------ - - - - - - - - -

5.

10.

15.

20.

un mecanismo dentro de dicho torso para hacer g irar si~V
. .

multáneamente dicho brazo y dicha mano y para hacer g ira r se- j 

cuencialmente dichas piernas, y ----------------- ------------- -  ------- ---

un soporte dotado de ruedas que permiten hacer rodar 

dicho soporte por una superficie, y un mecanismo dentro de 

dicho soporte que sostiene dicho torso desde dicho soporte y 

que acciona dicho mecanismo dentro de dicho torso por acción 

de la  rotación de dichas ruedas. -  - -  - -  - -  - -  - -  - -  -

k:

h . -

y , 

!•

2 .- Muñeco, caracterizado porque comprende: -  -  ----  -

un cuerpo, -  - -

miembros montados rotativamente en dicho cuerpo, ----  -

Y

¡ y : -

iyy
¡■- V
¡ y . ' ,

■t .
..

y "  .

medios de movimiento de los miembros dentro de dicho v 

cuerpo para proporcionar a l menos un movimiento rotativo a 

dichos miembros, y - - -  — — — — — «* —

medios de accionamiento para accionar dichos medios de 

movimiento de los miembros. - - - - - - - - - - - - - - - - -
...............................  ................................  : i ; ..i" •

¡r.

3•- Muñeco según la  reivindicación 1, caracterizado por-;: 

que dichos miembros comprenden un primer bastidor, un primer
|jv

árbol unido operativamente a dichos medios de movimiento de 

los miembros y dispuesto dentro de dicho cuerpo y que está 

montado rotativamente en dicho cuerpo y que esta substancial- jy;



I** —

l ' f

5.

10.

R

mente perpendicular-a dicho primer bastidor, una primera ¡

leva unida a dicho primer árbol y que tiene una cara, un se- í 

gundo árbol unido por un extremo a dicho primer bastidor don­

de dicho primer bastidor está unido rotativamente a dicho 

cuerpo, estando dispuesto e l  otro extremo de dicho árbol den­

tro de dicho cuerpo, y una segunda leva unida a dicho segundo 

árbol y que tiene una cara que coopera con dicha cara de dic 

primera leva durante parte del giro de dicha primera leva de
! •-'

■

modo que a l establecerse e l contacto entre dicha segunda leva 

y dicha primera leva se hace que gire dicho primer bastidor a 

travás de dicho segundo árbol a, g ira r . -

4 .- Muñeco segán la  reivindicación 3, caracterizado

15.

20.

25.

!■

porque comprende además un segundo miembro unido rotativamen- í 

te a dicho cuerpo, que comprende un segundo bastidor en e l la -! 

do opuesto de dicho cuerpo desde dicho primer bastidor, una 

tercera leva unida a dicho primer árbol y desplazada a 180® 

con respecto a la  primera leva sobre dicho primer árbol, un 

tercer árbol unido por un extremo a dicho segundo, bastidor 

estando dicho extremo de dicho segundo árbol dispuesto en í

dicho cuerpo, y una cuarta leva unida a dicho tercer árbol y 

que tiene una cara que coopera con dicha cara de dicha tercera :

leva durante parte del giro de dicha tercera leva de modo que 

a l establecerse e l contacto entre dicha cuarta leva y dicha 

tercera leva se hace que dicho segundo bastidor gire a travás 

de dicho tercer árbol. - - - - - ------- - - - - - -
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15.

20.
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5 .- Muñeco geg&rx la  reivindicación 4, caracterizado 

porque incluye un tercer miembro unido rotativamente a dicho 

cuerpo y conectado operativamente a dichos medios de movimien-í; ; 

to de los miembros, que comprende un tercer bastidor y medios '-'.i 

unidos a dichos medios de movimiento de los miembros y dispues, 

tos en dicho tercer bastidor para transmitir un movimiento ro -¡ : 

tativo independiente de la  rotación de dicho tercer bastidor. -5

6* - Muñeco segán la  reivindicación 5, caracterizado 

porque dichos medios de accionamiento comprenden una carcasa, l 

un cuarto árbol montado rotativamente cerca de la  parte in fe - i; 

r io r  de dicha carcasa, dos ruedas, alguna de las cuales está 

unida apropiadamente a un extremo de dicho cuarto árbol y
i •

cuyo radio es mayor que la  distancia entre dicho cuarto árbol ¡ 

y la  parte in ferio r de dicha carcasa a fin  de permitir contac­

to de dichas ruedas con una superficie por debajo de dicha ca r­

casa sin que dicha carcasa toque dicha superficie, dos engra- . 

najes, cada uno de los cuales está montado apropiadamente en 

e l centro de dicho engranaje sobre dicho cuarto árbol y ambos ■ 

están dispuestos en dicha carcasa, un quinto árbol dispuesto 

en dicha carcasa y montado rotativamente en la  misma y d is -

puesto ortagonalmente con respecto a dicho cuarto árbol y d i-  j. 

chos dos engranajes y por encima de las mismas, un tercer en- i

granaje que está unido apropiadamente a l extremo in ferio r de
■> '

dicho quinto árbol, ima abertura alargada más ancha que el 

diámetro de dicho quinto árbol y dispuesto en dicha carcasa 

por encima de dicho tercer engranajes, y girada en un ángulo
¡: '
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5.

10.

con respecto a dichcrcuarto árbol, siendo igual la, longitud 

de dicha abertura a la  distancia entre dichos engranajes a fin  

de permitir que dicho quinto árbol se desplace dentro de dicha 

abertura alargada de modo que dicho tercer engranaje coopera 

con solo uno de dichos dos engranajes a la  vez que hace que 

dicho quinto árbol gire sólo en una dirección no obstante 

e l que se mueva dicha carcasa hacia adelante o hacia atrás 

por dicha superficie, y medios que unen dicho quinto árbol 

con dichos medios de movimiento de los miembros para propor­

cionar e l movimiento rotativo a dichos medios de movimiento 

de los miembros. -

i'

■ ■

¡

!

I

L

15.

7 .- "MUfíBCO".

Todo e llo  conforme se describe y reivindica en la  pre-.
i ::

sente memoria que consta de d ieciseis hojas, fo liadas y mecano-: 

grafiadas por una sola de sus caras, y de dos láminas de dibujos 

que la  ilustran.

P-

MADRID 2 5 A G C  197§
P. A. Al CURELL SUÑOL
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