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El objeto del presente Modelo de Utilidad se refiere a un
muiieco robot que presenta la caracteristica de que debido a2 su
original organizacidn los brazZos pueden girar sobre el punto '
de unién al térax ademis de orientarse en cualquier dngulo, 1o
que hace, pues, que estos brazos tengan una independiencia total
de movimientos uno de otro.

Por otra parte, la articulacidén de las piernas se consigue
con entera independencia una de otra.

Esto hace que en el aspecto dindmico del mufieco sus movi-
mientos, desarticulados, dan la sensacidén buscada, de un verda-
dero robot. . '

Para una correcta interpretacién se describe a continuacidn
un caso de realizacidén prdctica, a tf{tulo de ejemplo, no limi-
tativo, del nuevo muiieco robot, acompafidndose de una hoja de-di-
bujos en la que en la figura 1 se representa el mufieco rotot en
perspectiva con un brazo dirigido y retorcido en sentido difefen-
te al otro. _

En la figura 2 se representa a mayor escala, el térax del
nuevo mufieco viéndose separadas las dos piezas que lo constitu-
yen asi como la cabeza,

En la figura 3, es representada en linea, la parte consti-
tutiva de las caderas y piernas del propio mufieco robot y el
modo de engarce entre si y al térax y

En la figura 4 es en despiece y en 1linea. los componentes
de los brazos y su dispositivo de unién al térax.

Consiste la invencidén en que las dos medias cajas (1 y 2 )
constitutivas del térax estan unidas una a la otra por un
travesero (3).. .

Cada muiién de engarce de los brazos estd formado por un
doble disco (4 y 5), concéntricos y separados entre si con
unidn axil (6) entre los mismos estando ensartado el tramo axil
entre el orificio de las dos escotaduras (7 y 8) practicadas en
cada lateral de la caja del tdérax y a la altura de los hombros
quedando adosado cada disco (4 y 5). respectivamente. a una y
otra cara del lateral plano del aludido térax, permitiendo su
rotacién frenada sobre si mismo, por rozadura contra sus paredes
existiendo en el disco externo (4) un saliente laminar perpendi-
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cular (9) de extremo arqueado que se adentra en una entalla per-
pendicular (10) del extremo arqueado del brazo (11) unido ar-
ticuladamente a través de un pasador transversal (11').
. La mano dispuesta en cada extremo del brazo (11) estd
5, formada por piezas enfrentadas (12 y 13) constituyendo pinza
de material flexible unidas entre si.

De la base del térax emerge asimismo una pieza (14) con dos
cabezas rectangulares (15 y 16) unidas entre s{ cuales cabezas
quedan alojadas en el interior del tdérax y la pieza (14) queda

10, adosada en la parte externa de dicho fondo. sin posibilidad de
giro, en la parte de cual pieza externa hay un tabique perpen-
dicular transversal (17) sensiblemente en semidisco en el que
se le atraviesan los dos muiiones telescépicos (18 y 19) transver-
sales enchufados entre s{ y salientes de la superficie inter-

15, na cercana al extremo superior arqueado de cada pierna articu-
lada (20).

Se sobreentiende que en el presente caso serdn variables

i
ol

cuantos detalles de construccién y acabado no alteren cam-
bien o modifiquen la esencialidad de la invencidn.
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NOTA
REIVINDICATORTIA

Habiéndose descrito ampliamente el objeto y utilidad de la
invencién, lo que se declara como no practicado ni divulgado
en Espafla, comprende las siguientes reivindicaciones:

18, -MUNECO ROBOT, caracterizado por el hecho de que las dos
partes formadas por dos medias cajas que constituyen el térax
estan unidas una a la otra por un travesero. A
28, - MUNECO ROBOT, segin la anterior reivindicacidn, en el que
cada mufién de engarce de los‘brazos estd formado por un doble
disco, concéntricos y separados entre sf{ con unidn axil entre
los mismos estando ensartado el tramo axil entre'el orificio

de las dos escotaduras practicadas en cada lateral de la caja
del térax y a la altura de los hombros quedando adosado cada
disco, respectivamente, a una y otra cara del lateral plano

del aludido térax, permitiendo su rotacidén frenada sobre si
mismo por rozadura contra sus paredes, existiendo en el disco
é#terno un saliente laminar perpendicular de extremo argueado
due se adentra en una entalla perpendicular del extremo arqueado
@él brazo unido articuladamente a través de un pasador trans-
vérsal,

32, -MUNECO ROBOT, segun las reivindicaciones anteriores. en el
que la mano dispuesta en cada extremo del brazo estd formada
por piezas enfrentadas constituyendo pinza de material flexi-
ble unidas entre si, '

42, -MUNECO ROBOT, segun las anteriores reivindicaciones en el
que de la base del térax emerge asimismo una pieza con dos
cabezas rectangulares unidas entre s{ cuales cabezas quedan
alojadas en el interior del térax y la parte inferior de todas
ellas adosada en la parte externade dicho fondo, sin posivilidad
de giro, en la parte de cual pieza externa hay un tabigue per-
pendicular transversal sensiblemente en semidisco en el gue se
le atraviesan los dos mufiones telescdpicos transverszles encru-

fados entre s{ y salientes de 1la superficie interna cercana al
extremo superior arqueado de cada pierna articulada.
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58, - MUNECO ROBOT
Segin se describe y reivindica en la presente Memoria
Descriptiva que consta de 5 hojas mecanografiadas por una
7 sola cara, acompafiada de una hoja de dibujos.
5. Barcelona para Madrid 9 de Febrero de 1977,
. G- GONZALEZ PORIA

feioa .
! | . \
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