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la solicitud japonesa n® 50-118589 de fecha 27 agosto 1975.

MEMORIA DESCRIPTIVA

Antecedentes y resumen de lg invencién

Esta invencién se refiere a un mufieco capaz de mover
un miembro seglin un movimiento circular y una porecidn extrema
5e de este miembro segin un movimiento circular independiente del
primer movimiento y de mover dos miembros, particularmente
como si hiciera pasos. Hace tiempo ya se conoce la incorpora-
cidén en el cuerpo de un mufieco de mecenismos pare mover sus

miembros. Los mecanismos anteriores para el movimiento de los

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

cfclicos continuos independientes de unoide los miembros del
mufieco ni han producido movimientos cifclicos secuenciales de

La presente invencidn produce dos movimientos cfcliw
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cos continuos independientes de uno déilos miembros del mufieco

e

El primer movimiento describe una ciréunferencia cuyo centro

estd donde el miembro estéd unido al cuérpo del nmufieco. E1 se-

gundo movimiento describe una circunferencia slrededor de un

S5e centro ubicado en el extremo exterior del miembro; - - -
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La presente invencién produce también movimientos
cfclicos secuenciales de dos de los miembros del mufleco. Més
particularmente, con le presente invencién es posible elevar
primerc uno de los ﬁiembros del muiieco desde la vertical y

10, luego soltar este miembro dejéndolo volver a le vertical, y
luego elevar y soltar el segundo miembro de manera'parecida

a fin de simular una accidn de dar pasSOSe = = = = = -

Para lograr lo arriba expuesto, el usuario activa la .
fuente de accionamiento rotativo unido al mecanismo de movi-

15, miento de los miembros contenido en el cuerpo del mufieco. Esta;
fuente de accionamiento, por ejemplo, puede ser un soporte que .
eleva el mufleco por encime de una superficie y que proporciona ;‘
un movimiento rotativo unidireccional a través de engranajes
y érboles de accionamiento cuando se hace mover por una super-f;

20, ficie. E1 mecanismo de movimiento de los miembros, a través
de distintos engranajes y drboles de accionamiento proporciona 3;
un movimiento rotativo a uno de los miembros del mismo, por :

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

engranajes y drboles de accionamiento, que atraviesan este miegk:

25 bro mévil, proporciona un segundo movimiento rotetivo en su ex-}f
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e través de distintos engranajes, érbqles de accionamiento y
levas .también eleva un miembro que cuelga libremente y luego
lo suelta de modo gque vuelva a su posicién original, y & conti
nuacidén otro miembro que cuelgs libremente devmodo similar
que, por ejemplo, simulard un movimiento de pasos cuandp se
utilizen los miembros inferiores del nmufieco . En combinacién,
todos los citados movimientos, por ejemplo, permiten que un
mufieco montado sobre un soporte de fuente de eccionamiento ro-
tativo gimule los movimientos de uﬁa majorette que hace girar
un bastdén a la vez que parece andar por una superficie a medi-

da que se desplaza 6l SOPOTrtee = = w @ « w w o ww - - - - -

Breve descripeidn de los dibujos

La Figura 1 es una vista en perspectiva de la reali-
zacién preferide del mufieco con miembros méviles construido de
acuerdo con la presente invencién y que incluye un bastén y un

soporte de fuente de accionamiento rotaxivo; - e

la Figura 2 es una vista en alzado delantero de una ?ﬂ
parte del mufieco con parte de la carcasa del mismo retirada a
fin de dejar expuesto el mecanismo de movimiento de los miem-

bros y su acoplamiento a los miembros del mufieco; = = = = - «

la Figura 3 es una vista en seccidn por la lfneas 3-3
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20

de le Figura 2, e ilustra el mecanismo de levas del mecanismo
de movimiento de los miembros y muestra un miembro en la posi-:

cidn en que cuelga libremente; = = = = = = = = - - - - - - - —é

la Pigura 4 es una viste en seccidn por la linea 4-4 de’
la Figura 2, que ilustra el mecanismo de leva del mecanismo de;f
movimiento de los miembros y que muestra un miembro en una po—fA

sicidn parcialméente elevada; = = = = = = = = - e - - -:ﬂ

la Figura 5 es una vista en seccidén por la linea 5-5
de le Figura 7 que ilustra los distintos engranajes y drboles

de accionamiento de su fuente de accionamiento rotetivo; - = - -

i

la Figura 6 es una vista en plenta por la lfnea 6-6 de
le Figura 5, que ilustra las dos posiciones del drbol de accio-
namiento y engranajes segiin se desplaza la fuente de acciona-

miento rotative hacia adelante o hacia'atrés gobre una superfi-

cie;y-—-———c———-u-——u—n-———lu—iuu—-———
!.

la Figura 7 es una vista en alzedo lateral parcialmen-} :
te en seccidn que ilustra la realizacién preferida del mufieco .

de miembros méviles y el soporte de accionamiento rotativo. -

Descripecidn de la realizacién preferida

Tal como se ilustra en la Figura 1, el mufieco de la
presente invencidn tiene un torso 10, wn brazo 11 que no gira,
un brazo giratorio 84 y une mano giratoria 88 en la cual se

ajusta el bastén 92¢ = = = = = - - - - - - - —-- - - -
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Las secciones superiores de pierna del mufieco llevan las%

referencias 36 y 38 féépeotivamente. El pasador 39"éﬁe une la

parte inferior 35 de pierna a la parte éuperior.36 de pierna i

actla como bisagra asi como lo hace el pasador 41 que sujeta g,,
i

la parte inferior 37 de pierna a la parte superior 38 de piern&#f

La fuente de accionamiento rotativo lleva la referencia

general 90 en la Figura 5 y consiste en una rueda 100 que tienez

una llanta neumdtica 104 que se encaja en un canel formado en

el borde exterior de la rueda 100. La rueda 102 también tiene

una llanta 106 de caucho que se encaja en un canal parecido. El
drbol 98 estéd sujeto de manera apropiada por embos extremos en
le carcasa 91 de la fuente 90 de accionamiento. Las ruedas 102 L

y 104 y engranajes 94 y 96 estén montados fijamente en el drbol

98.—--'n-—-.-——--“-n---'ﬂ“n-h-—-u————c—-

Serd evidente en la Figura 6 que segin si se desplaza la

fuente 90 de accionemiento hacia adelante 0 hacia atrés la aber-

tura 109, que forma parte de la’ carcasa 91 de la fuente 90, e
permite que el 4rbol 110 se mueve hacia un extremo u otro de la i
abertura 109 con lo que el engraneje 108 unido al extremo del
érbol 110 codpera bien con el engranaje 96 (cuando se desplaza
le fuente 90 de acclonamiento hacia adblente), © bien_con el
engranaje 94 (cuando se desplaza la fuente 90 de accionamiento
hacia atrés). En ningin momento estén embos engrenajes 94 y 96
en cooperacidén con el engreanaje 1083 cuando cambia el sentido

de marcha de la fuente 90, el engranaje 108 cambia automdtica-




A

mente al otro de los engranajes 94 y 96, E1 resultedo de ello

es que el drbol 110 siempre gira en la misma direccién que es
el sentido de las agujas del reloj tal como se ve en la Figu- |’

ra6'———————-——-—-——-——-—-——u——c-——

5e En la Figura 7, el engranaje 112 que estéd unido al
otro extremo del drbol 110, descansa en su borde inferior con- é
tra un canal moldeado en la carcasa 91 de modo que el reoorrido?
del érbol 110 queda limitado. El engranaje 112 coopers perpen-g
dicularmente con el engranaje 116 que tiene un 4rbol cuadrado

10. 114 que atraviesa pero no esté fijado en el agujero cuadrado é“
en su centro. El engranaje 116 esté limitado por dos canales
moldeados en la carcasa 91 a fin de limitar el desplszamiento
ascendente del drbol 110 y para limiter también el movimiento
lateral del engranaje 116. E1 4rbol cuadrado 114 también atra-

15 viesa un muelle 118 y un agujero cuadrado en la arandela 120
donde estéd fijado el érbol 114. E1 borde meyor de la arandela
120 ge apoya en un canal en la carcase 91 que impide arrancar
ei‘érbol 114 de la carcasa 91. El 4rbol 114 estd cargado por
el resorte 118 en la direccidén opuesta y permite que se empuje

20. el érbol 114 hacia adentro de la carcase 91 hasta que quede & o

ras e 12 Midnge = = = = o = o o = o o o o o - o e o e

Serd evidente de la Figure 7 que la fuente 90 de
accionamiento estd unida sl mufieco por medio de un agujero ci-

bico moldeado en la egpalda del torso 10 y que el mufieco estd

254 elevado ligeramente por encima de la superficie sobre la cual
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se desplaza la fuentf 90 de accionamiento. Ademés,&e; drbol

cuadrado 114 se extiende en el agujero cuadrado 13 del engrana
je 12 montado en un canal cilindrico en el torso 10 y de esta
forma proporciona la unidén entre el mecanismo de movimiento de’j;

los miembros alojado en el torso 10 y la fuente 90 de acciona- ?-'

miento. ------- e s W N e e e g MW GE Ss ae G M A em e W e e

En le Figura 2 que ilustra el mecanismo de movimiento?x
de los miembros con detalle, el engranaje 12 gire Unicamente v
en el sentido de las agujas del reloj dado que,’tal como ge ha 3ﬁ
indicado enteriormente, el 4rbol 110 gira en un so;o sentido.

El engranaje 12 estd unido tanto al engranaje 40 como al engra-ﬁ;

El vorde inferior del engranaje 14 se apoys contra elni
borde superior del canal 16 que forma parte del torso 10 mien-
tfas que el borde superior del engrenaje 18 se apoye contra la

parte inferior del canal 16. e e - . —————— . -

ELl engraenaje 14 y el engranaje 18 forman un conjunto.
Asf, el cenal 16 limita en cualquier sentido el movimiento de
los engranajes 14 y 18. El engranaje 18 engrana perpendiculer-
mente con el engranaje 24 que incluye levas 22 y 28 que estén
desplazadas 1802 una con respecto a la otra. El drbol 26 atra-
viesa el canal 20 que forme parte del torso 10 y a través del

engranaje 24. E1 canal 20 limita el movimiento del engranaje 24

. N
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_ perior de piermna se encuentra la leva 30. De modo parecido, la

2

Unide directamente en un dngulo recto a la parte 36 su-

leva 32 estd unida a la parte superior 38 de pierna. Ademés,

el 4rbol 33 atraviesa las levas 30 y 32 y permite que estas le
vas giren libremente. El canal 34 y los rebordes de los érboles;
de las levas 30 y 32 retienen las partes 36 y 38 de pierna uni

Es evidente de las Figuras 3 y 4 que la elevacidn secuen »
cial de las partes superiores 36 y 38 de pierna tiene lugar de-ifl
bido a la accidn de las levas 22 y 30 y levaes 28 y 32. Le Figu-;;g
ra 3, la parte 36 de pierna cuelga libremente dado que la leva 2
22 no ha alcenzado aquella parte de su ciclo donde toma contac-éf&
to con la leva 30. En comparacién, en la Figura 4, la leva 28
estd en aquella parte de su ciclo cuando ha tomado contacto con
la leva 32 y asf obliga a elevar la piefna 38. A medida que la
leva 28 gira mds en el sentido contrario al de las agujas del
re;oj con referencia a la Figura 4, el éfea de ébnfagto‘friccio-

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

livrementes. Dado que las levas 30 y 32 no estén unidas wna a

otra mientras que las levas 22 y 26 estén unidas al engranaje
24 y desplazedas 1802 sobre el 4rbol, para cada revolucidén del
engranaje 24 se eleva una vez y se libera cada une de las pier-

nas 36 y 38 con independencia de lé otra. - - e e e

La elevacidn de las partes superiores 36 y 38 de las

piernas simule un movimiento de pascs, tal como se ilustra en
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engranaje 40 y los engranajes 46 y 481son un conjunto que estéd

~asentado en un canal circular 42 que forma parte del torso 10.

le Figura 7, dado giie las partes inferiores 35 y 37.de pierna |

que estén montadas abisegradamente a las partes superiores de

P
:
{
[
1]
|
H
¢

pierna por los pasadores 39 y 41 cuelgan libremente no obstan-%

[
b

te la elevacién y bajada de las parteé superiores 36 y 38 de

El engranaje_12, tal como se ilustra en.la Figurs 2

tembién engrana perpendicularmente con el engranaje 40. EL

El engranaje 48, con baja relacidén, engrana perpendi-
cularmente con el engranaje 64. E1l reborde 62, que limita el
lado del engrenaje 64 alejado del brazo, estd unido al drbol

exterior de los dos drboles concéntricos que atraviesan el

centro del engranaje 64., El reborde 70 estéd unido al otro ex-~
tremo del 4rbol concéntrico exterior y estd situado en el in—
terior del brazo rotativo 84. El resorte 68 se apoya eﬁ un la—i]
do contre el reborde 70 y en el otro lado contre la pared in- f
terior del brazo rotativo 84. La araendela 66 de goma estéd si-
tuada entre la pared exterior del brazo 34 y el engranaje 64

y los dos drvoles concéntricos atraviesan el centro de la
arandela 66, De esta forma, el engranaje 64 estd limitado por
la arandela 66 de goma y la pared exterior del brazo rotativo
84 en un sentido y estd cargado en el otro sentido por el re-
sorte 68 que crea una fuerza friccional entre el engranaje 64
y el brazo rotativo 84. De esta forma se acciona el engranaje

64, esta fuerzg friccional hace que el brazo 84 gire al menos
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que una fuerza exterior mayor limite el brazo con ;o&que tiense
lugar un deslizamiento entre la superficie exterior del brazo
84 y la arandela 66 y no hay dafio resultante para el mecanismo |

de movimiento de los miembros. Debido & la baja relacidn entre

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

naje 12 para una vuelta completa del brazo 84e¢ = = = = = = = = ?'

A travds de los engranajes 40 y 46 el engranaje 12
también hace girar al engrenaje 56. El engranaje 56 gira a una

velocidad mayor debido a la relacidén entre los engranajes 46 y

56 y en el sentido opuesto que el engranaje 64 con referencia

a la Figura 2. El1 drbol 50, el interior de los 4rboles concén- £ 
tricos arribe citados, atreviesa el centro del engranaje 56
y estd asentado en un cenal cilindrico en el soporte 44 que
forma parte del torso 10. La arandela 52 de latén que se ajusta?VL
a presidén sobre el drbol 50 actda como tope en un sentido con i
el soporte 44 para el drbol 50. La arandels 53 y la arandela

54 de goma, que estén en un lado del engranaje 563 y la aran-
déia 60 de latén que se ajuste a presidn sobre el érbol 50 y o
el resorte 58, que se adapta sobre el drbol 50 y estd asentado %:t

entre la arendela 60 y engranaje 56, formen conjuntamenté un

mecanismo de embrague con respecto sl engranaje 56 y érbol 50.
De esta forma, el engrenaje 56 hard girar el drbol 50 a menos

que se aplique una fuerza externa al drbol 50 que sesa mayor que&”*

le fuerza friccional del embrague. El drbol 50 atraviesa el en-~: -
granaje 64, arandela 66, extremo del brazo 84, resorte 68 y

arandela 70 y esté terminado en el interior del brazo 84 con
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un movimiento rotativo al mecanismo de movimiento de los miem-

~eleveda relacién de los engranajes 46 y 56 hace que se gira

un engranaje T2. Asi,_el 4rbol 50 puede girar con independen-

cia del brazo 84. - e e e e e e e e e e m e e e - -

El engranaje T2 engrana en un éngulo agudo con el en-
granaje T4 que estd unido a un extremo del drbol 76. E1l drbol
76 esté limitado en dos sentidos o canales cilindricos que -
forman partes integrantes del brazo rotativo 84. E1l 4rbol 76 -
termina en su otro extremo en un engranaje 78. El engransaje 78?
¥ el engranaje 82 son los dos engranajes interiores que junto %.
con el engranaje exterior 78 formen un conjunto de engranajes éﬂ
concéntricos. El engranaje 82 estd unido a un extremo del &r- ;i
bol 86 que estd limitado en dos sentidos o canales cilindricos?i
que forman partes integrantes del brazo 84. E1 otro extremo .

RGN

del érbol 86 atraviesa un agujeroc en la pared del brazo 84 y

.

termina en una meno 88e¢ = - = - - - - - - - - - o E - .- -

Asf, cuandé la fuente 90 de accionamiento proporciona ?1

bros, el engranaje 12 acciona el engranaje 14 que hace que cg s
da una de las partes superiores 36 .y 38 de los brazos se levagff
ten y se liberen una vez para cada vuélta del engrenaje 24;

simultédneamente, el engranaje 12 acciona el engrahaje 40 que
a travéds de la baja relacién formada por los engranaﬁes 48 y

64 hace que el brazo 84 gire lentemente; y simulténeamente,

el engranaje 12 accione el engranaje 40 que por medio de la

répidamente la mano con independencia del brazo 84 y en un

ARG £ SEN ee ns n  eas §S STEI S  S T ST  RRRANIANITIN I e e et e
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sentido opuesto. Estos cuatro movimiéntos‘produceq‘?pdos un
movimiento del mufiecd que simule los movimientos de una ma-
jorette que hace girar un bastén. Ademds, el mecenismo de mo-
vimiento de los miembros estd protegido contra fallos debido
a atascamiento de cualquiera de los miembros méviles por los

mecaenismos de embrague incorporedos arriba citadosSe — = = = -

Seré evidente gue pueden efectuarée muchas modifica-
ciones y variaciones sin separarse del alcance de la idea nuev
de esta invencién. Por lo tanto, es la intencidn que las rei-
vindicaciones anexas cubran todes dichas modificaciones y vari
ciones que caigen dentro del verdadero espiritu y alcance de

lainvenCiéno--H--ﬁ—u---—uuaau'-uuf—-u--

N "0 T A

S¢ declaran de novedad, propiedad y utilidad para

Espafia, sus territorios y plazas de soberanfa, las siguientes:

REIVINDICACIONES

1+- Mufieco, caracterizado porque comprende: - -

un'torso,—-c—t-—-——-———“—n-——-———.{:‘:j-

un brazo montado en dicho torso pars rotacién con res-ﬁf

una meno montada en dicho brazo para rotacidén con resg-.
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dos piernas montadas separadamente en dicho torso para -
Caviw e pon

rotacidn con respecto a dicho t0rs0,) = = = = = = = = = = = -

un mecanismo dentro dé dicho torso para hacer girar si-
multédneemente dicho brazo y diche mano y para hacer girar se-

cuencialmente dichas plernag, y = = = = w = = = = « - = = « = §f;

un soporte dotado de ruedas que permiten hacer rodar
dicho soporte por une superficie, y un mecanismo dentro de iy
dicho soporte que sostiene dicho torso desde dicho soporte y
que acciona dicho mecanismo dentro de dicho torso‘por accién

de la rotacién de dichas ruedBS. = = = = = = = = = - - - = -

2.- Mufleco, caracterizado porque comprende: = = = = -

miembros montados rotativamente en dicho cuerpo, = = =

medios de movimiento de los miembros dentro de dicho %E?

cuerpo pare proporcionar al menos un movimiento rotativo a

dichosmiembros,y--------ﬁ.-u-v-------‘-f-"----

medios de accionamiento pare accionar dichos medios de

movimiento de los miembrose = = = = = = = = = = - - o - - - -

3.~ Mufieco segin la reivindicacién 1, caracterizado por
que dichos miembros comprenden un.priﬁer bastidor, un primer
drbol unido operativamente a dichos medios de movimiento de
los miembros y disﬁuqsto_dentrq de dicho cuerpo y que estd

nontado rotativemente en dicho cuerpo y que esté substencial-
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mente perpendicular.a dicho primer bastidor, uns primere
leve unida a dicho’primer érbol'y que tiene una cara, un se-—

gundo drbol unido por un extremo a dicho primer bagtidor don-

de dicho primer bastidor estd unido rotativamente a dicho

cuerpo, estando dispuesto el otro extremo de dicho drbol den- i

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

drbol y que tiene una cara que coopera con dicha care de dicha
primera levae durante perte del giro de dicha primera leva de
modo que al establecerse el contacto entre dicha segunda levae

y dicha primersa leva se hace que gire_dicho primer bastidor a

través de dicho segundo 4rbol & girar. e e e e .- - -

4.~ Mutieco segén la reivindicacién 3, caracterizado
porque comprende ademds un segundo miembro unido rotativamen- g;
te a dicho cuerpo, que comprende un segundo bastidor en el la—ia;
do opuesto de dicho cuerpo desde dicho primer bastidor, une U
tercera leve unida a dicho primer drbol y desplazade a 1802
con respecto a la primera leva sobre dicho primer drbol, wn
tercer drbol unido por un extremo a dicho segundo bastidor
estando dicho extremo de dicho segundo drbol dispuesto en
dicho cuerpo, y una cuarta leva unids a dicho tercer &rbol Ng
que tiene una cara que coopera con diche care de diohé tercers
leve durante parte del giro de dicha tercera leva de modo que
al establecerse el contacto entre dicha cuerta leva y dicha

tercera leva se hace que dicho segundo bastidor gire a través

de dicho tercer drbol.
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porque incluye un tercer miembro unido rotativemente a dicho

- 195 =
L5

5.~ Muffeco gegln la reivindicacién 4, ceracterizado

cuerpo y conectado Operativamehte g dichos medios de movimien-:
fo de los miembros, que comprende un teréer bastidor y medios ! 3
unidos a dichos medios de movimiento de los miembros y dispue§? ,
tos en dicho tercer bastidor pare transmitir un movimiento ro-?}{
tativo independiente de la rotacién de dicho tercer bastidor.-;.'
6= Mufleco seglin la reivindicaecién 5, caracterizado
porque dichos medios de accionamiento comprenden una carcase,
un cuarto 4rbol montado rotativamente cerce de la parte infe-— if?
rior de dicha carcasa, dos ruedas, alguna de las cuales estd
unida apropiademente a un extremo de dicho cuarto édrbol y
cuyo radio es mayor que la distancia entre dicho cuarto &rbol {,i
y la parte inferior de dicha carcasa a fin de permitir contac-f
to de dichas ruedas con una superficie por debajo de dicha cagi'
caga sgin que dicha carcasa toque diche superficie, dos engra- |
qajes, cada uno de los cuales estd montaedo apropiadamente en
él centro de dicho engranaje sobre dicho cuarto drvol y ambos
estén dispuestos en dicha carcasa, un quinto 4rbol dispuesto
en dicha carcasa y montado rotativamente en la misma y dig-
puesto ortagonalmente con respeoto & dicho cuarto érbol y di=-
chos dos engranajes y por encima de las mismas; wn tercer en-
grenaje que estd unido gpropiadamente al extremo inferior de
dicho quinto d4rbol, una abertura alargeda méds anche que el

didmetro de dicho quinto 4rbol y dispuesto en dicha carcasa

por encime de dicho tercer engranajes, y girada en un éngulo
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con respecto a dichecuarto drbol, siendo igual la lengitud

de dicha abertura a la distancia entre dichos engrenajes a fin
de permitir que dicho quinto 4rbol se desplace dentro de diche
abertura alargada de modo que dicho tércer engrenaje coopers
con so0lo uno de dichos dos engranajes a la vez que hace que
dicho quinto 4rbol gire sélo en una direccién no obsgtante

el que se mueve diche carcasa hacia adelante o hacia atrds

por dicha superficie, y medios que unen dicho quinto é4rbol éf
con dichos medios de movimiento de los miembros para propor-

cionar el movimiento rotativo a dichos medios de movimiento

{
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Todo ello conforme se describe y reivindica en la pre-fﬁ

sente memorie que conste de dieciseis hojas, foliadas y mecano-

grafiadas por una sola de sus caras, y de dos ldminas de dibui@jg

que la ilustran.
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