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La presente memoria se refiere como indica su e-

 nunciado a un pequefio robot de juguete esencialmente ca-

racterizado por haberse logrado una gran similitud con el
movimienvo humano al andar.

5 . Esta constituido mediante un mecanismo de resor-
te convencionsl, compuesto por un resorte de cinta de a-
cero enrollado en espiral gue scciona un conjunto de rue-
das dentadas que transmiten el movimiento, cuya velocidad

*

estéd controlada por un limitador en forma de ancora.

10 El mencionado mecanismo estd provisto de dos me-.,
e @

« *°

nivelas latarales gue transmiten a las piernas un movimien
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to longitudinal altermativo, similar al movimiento gue rea

liza utna persona al andar.
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" En el extremo de las piermas dispone de unos pies
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grandes provistos de dos prolongaciones paralelas y diri-
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gidas hacia su interior con lo que se logra estabilided°*-
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del robot aln apoyado solo sobre un pié, al caer la ver%i
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cal que pasa por el centro de gravedad dentro del perilme-

.
tro definido por cada pié ¥y sus prolongaciones, = pes;¥‘1
20 de los peguellos balanceos del robot durante su movimj%ﬁgh.
Las prolongaciones de los piés se entrecruzan tan
to en estado de reposo como en movimiento sin tocarse.
Seguidamente realizaremos una descripcidn detalla
da del rcuot, haclendo referencis a ios planos cue acom-
25 - pafian a la memoria, en los cuc se representa una forma pre
ferenvte de realiaacidn susceptible de todo tipo de varia-
ciones que no supongan una alteracidn esencial del mismo.
En la figura l.- se representa la carcasa poste-

rior del robot vista por su parte céncava donde puede apre

50 clarse los pivotes que permiten centrar el mecanismo de -
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resorte y los bujes de apoyo del eje gula de las piernas.

En la figura 2.- se representa la carcasa poste-
rior vista por su parte cdéncava donde podemos apreciar ~
los motivos de decorativos y el resslte para introducir -

la escafandra de plastico.

En la figura 3.» se representa el robot visto -
por su parte delantera en la que se puede apreciar los mo
tivos decorativos de la carcasa delantera, una superficie
plana para inscripcidén de la marca y los brazos.

En la figura 4.- se representa el robot visto Za-.

teralmente donde se aprecia con més detalle los brazos - ,

t2eve

con manos prensiles. o
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En la figura 5.~ se reprecenta el alzado planta
L X I WY
¥y secclidn de las piernas.
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En la f{igura 6.- se representa el slzado y vista
. L I
lateral del mecanismo de resorte. *
"':0

In la figura 7.- se representa

[¢l]

1 contorno de 1
® o
LR
. oy . . [
las carcasas representados esquemdticamente y enm su intb>-

2 .
Ta_

rior el mecanismo con sus dos plernas articulades. e
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Seguidamente relacionsremos los diversos eleldns

tos numerados en los dibujos adjuntos de la presente memo
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Carcasa posterior

RS

.~ Pivotes de acoplamiento

5 e Bujes de apoyo

4.~ Pivotes de centrado
5e— Escafandra-

G.~ carcasa anterior
e— Brazos

8.- Plernas
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9.~ Pies

10.- Espénsiones internas
11.- Mecénismo

12.- Orificio alargado
13.~- Orificio de paso
14.~ Forma cbncava

15.~ Crificio

16.- Eje guia

17 .~ Accionador manual

18.~ Manivelas

19.- Acanaladurd, 5
] Seers

e . . .
El robot esta comnstituido exteriormente por unae

carcasa posterior (1) y otra anterior (€) ambas se acoplan

LEF N Y
entre si medicnte unos pivotes (2), en su parte interior
. . : ..o.z
disponen de unos pivotes (4) acue permilben el centrado dgl
.o : Sae
mecenismo (11) en su posicidn de trabajo en el interior -
o . *eege
¢e las carcasas, disponen esi mismc de unos bujes (5).p§;
. ‘ [ 2 2 .
re apoyo del eje gfula de las plernas en su desplazamieﬂﬂ5
' - ‘ . T :
de bisle. o o ST
. . a®

Le fijécién‘dé las carcésaslse logra medianté'el
acoplemiento de la esoéfaﬁdra (5) sobre la acanaladurs -
(19) B |

~La carcasa aﬁteribr”dispone de unos brazos (7) -
que altn sin»movimiéﬁto conﬁrib“yen a der el sdecuado as-
pecto al T0bot.

| Las piérnas méviles (8) disponen de unos amplios
piés (9) con nés éSpansioﬁes'internas (lO} que sumentan -
la baseAdg.sustentabién de tal forma que la. vertical que
pase por el centro de gravedad del robot atraviese siempre

la base consiguiendo una correcta estabilidad asin cuando
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el robot estd apoyando sobre un solo pié.

Las piernas (8) disponen en su parte superior de
unos orificios alargados (12) que sirven para guiar las
piernas (8) sobre el eje guia (16), de unos taladros (13%)
para permitir el libre movimiento de las piernas (8) sin

tropezar el eje del accionador manual (17) del mecanismo

(11), v en su parte media dispone de una forma cédncava -

(14) y un orificio (15) que permiten el movimiento de las

manivelas (18) y su apoyu en el orificio (15).
Todos los elementos descritos se acoplan entres;-*s
e %
si y fgﬁcionan de la forma siguiente. Y
En primer lugar se montari el eje guia (16) sopxe
un oficio practicado en el mecanismo (11), séguidamentefz
L X N 3
se acoplarén lateralmente las piernas introduciendo los -
X
orificios (15) sobre lss manivelas y los oficios rasgad;é.
. ®a g
(12) sobre el eje guia (16), y 2 la vez el accionador mé:
bl I Y

nual (17) sobre el oricicio de paso (13), seguidamente -,

. e - . . . *pa®
el mecanismo (11) junto con las piernas (8) y el eje guf@
: o

. — . r *

se acopla sobre las carcasas (1) y (6) que se ajustaran °

v sujetarén mediasnte los ﬁivotes (2) v 1= escafandra (33"
Unea vez acoplado el conjunto batard tensar el -
resorte del mecanismo para cue al girar las menivelas (18)
hagsn & su vez girar las plernas en su parte media y des-
plazarse linealmente en sus extremos gulados mediznte el
eje guia (16) con lo que se conseguird un movimiento muy

semejante al de andar de una persona.
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REIVINDICACIONES

l.- Pequeilo robot de juguete, caracterizado por-

que esté constituido por un mecanismo de resorte conven-
cional, conmpuesto por un resorte de cinta de acero enro-

5 llado en espiral cgue acciona un conjunto de ruedas denta-
das que transmitén el movimiento cuya velocidad esté con-
trolada por un limitador de ancora.

2.~ Pequeiio robot de juguete, segin la reivindi-

cacidén anterior, caracterizado porque el mencionado meca-

10 nismo esté provisto de dos manivelas laterales gque tramfs-®
e *0°

miten 2 las plernas un movimiento alternativo longitudi- ,

coeyg

nal, estando guladas éstas =2n su parte superior mediantg:.

®
una gulia longitudinal con lo que se transmite a las pier—.

LALE X 2P

nas un movimiento similar al ejercido por una persona al

- 000:0
R andar. .
ey
3.~ Pequefio robot de juguete segin las reivindi-
. '--.&
caclones anteriores caracterizado por:ue las pilernas ter-
"..
. L)
minan en unos piés amplios provistos en sus extremos de °
B 3
. ‘a.’n
unag prolongaciones internas a modo de los trazos de una’
LI A
: - . ms s 5 .0
20 u de tal forma que aumentando la superificie de susterthbat

cibn, la vertical que pasa por el centro de gravedad cae
siempre en el interior del perimetro de la base de ambos
piés, para lo cunl las prolongaciones internas han de en-
trecruzarse en su movimiento.

25 ' 4,~ PEQUENO ROBOT DE JUGUETE.

Todo conforme se describe en la memoria gue ante
cede, se i1lustra como ejemplo de ejecucidn en los planos
unidos a ella y se reivindica.

Esta memoria consta de siete hojas foliadas y es

30 critas a maquina por una sola cara y planos que la acompa
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