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El Modelo de Utilidad a que se refiere la presente Memo­
ria» se destina a garantizar la explotación y la propiedad 
exclusivas, en todo el territorio nacional, de un ¿juego de 
habilidad y entretenimiento que se realiza a través de dos 
etapas: una primera que pone a contribución la habilidad, - 
en la que, con la ayuda de una serie de elementos primarios 
que se suministran ¿junto con otros materiales complementa­
rios, se lleva a cabo la construcción de unos sub—conj untos 
con los que luego se monta un conjunto capaz de funcionar -
en unas determinadas condiciones y bajo unas determinadas re

«  «  ■  «
»

glasj y una segunda etapa de entretenimiento que**es*la de —
4

utilización del conjunto móvil obtenido en un juego* de cál-
• * •culo de probabilidades. \ /

#

El juego que se preconiza posee un carácter altamente -» 
didáctico pués, para su desarrollo requiere, además*, de xm

m *  *apreciable habilidad manual, unos conocimientos elementales 
de electricidad y de magnetismo, Por otra parte, *.*Í4 é cir­
cunstancias de variación que intervienen en el fjlÁclonaaiej^ ¡
to del aludido conjunto móvil y los diversos resultados que } 

pueden obtenerse, hacen que la práctica del juego resulte » 
atrayente y, sobre todo, muy entretenida.

Los elementos primarios antes mencionados son una plura- 
lidad de piezas laminares, de cartón, plástico o cualquier : 
otro material rígido de características aislantes, o sea ne 
conductor de electricidad ni de magnetismo. Estas piezas

r f í  ,  1- ■

sean diferentes tamaños y formas perimetrales que, de prf#» 
ferencias, se ajustan a formas geométricas regulares, sien­
do todas ellas del mismo espesor. Entre los materiales oo«- 
plementarios, se pueden mencionar* un pequeño motor eléetrĵ  
co funcionando a pilas, una bombillita, pilas eléctricas, *
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«aa bobina para electroimán, imanes permanentes, cable coa* 
ductor elátrico, flejes de latón, alambre de acero, p@gamej| 
to de contacto, etc.

La totalidad de los elementos necesarios para practicar 
el Juego según el Modelo podríamos denominarlo como ma- 
queta móvil en la que se integran varios conjuntos que, a - 
su ves, se subdividen en sub-con Juntos, todos ellos arma---. 
bles o inter-relacionados según s e explica a eontüWIÉÉUla.

Para mejor comprensión del objeto y sólament© a fj¡üi0 - 
de ejemplo, se adjuntan varios planos comprendiendo di ver—  
sas figuras a las que nos iremos refiriendo en el.éürso de 
la subsiguiente descripción. • •* •

SI primer conjunto 1© constituye el denominado. f^Sósmis-
mo Central del Robot”, -MCR—, que comprendes . .*.

*

- Dos topes laterales según fig. la, constituidas por -
una base horizontal -la- que soporta un plano rectangular -
vertical -Ib- y un montante lateral -le- manteni<$bd *.por dos

•  •  •  •

riostras triangulares -Id-, estando dispuestos dichos mon­
tantes no en posición repetida sino simétrica.

- Una plataforma inclinada según fig. 2®, constituida - 
por una base rectangular horizontal -2a- que soporta un tra 
vesano vertical -2b- mantenido por dos riostras triangula­
res -2c- y contra el que apoyan los bordes inferiores de - 
dos planos inclinados adyacentes -2d- mantenidos respectiva 
mente por la correspondiente riostra triangular -2e-.

- Un muñeco según fig. 3», denominado "Robot R.S.l", 
constituido por una placa rectangular vertical -Ja- manten^, 
da en elevación por dos montantes a escuadra —3b— que ofi­
cian de piernas y que llevan adosados exteriormente en sus 
partes inferiores dos cortos travesanos -Je- que actúan de60
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pilsi en la parte superior y comprendidos entre un trave­
sano rectangular -3d- y otro triangular -3e-, van dispuej| 
tas horizontales dos piezas rectangulares -3f- que ofi­
cian de brazos, cada una de las cuales termina en dos pi¿ 
zas menores verticales o manos -3g- y dos piezas horiozn- 
tales -*5h-, Arriba y en el centro, una corta pieza rectan 
guiar y otra circular -3g- componen la cabeza del muñeco.

Un soto—re-ductor según fig, 4ftf consistente en una pía 
ca base -4a- sobre la que está fijado un soporte a escua­
dra -4b- que mantiene en posición vertical invertida a un

• *  • •

motorcito -4c- que funciona mediante una pila seca** y cuya 
salida está relacionada mediante una banda elástica -4d- 
con la mayor inferior -4e- de un par de poleas gemelas - 
que giran libres sobre un eje vertical -4f- eolicf¿izado 
a la placa base -4a- y de las que la menor superior*-4g- 
está relacionada mediante otra banda elástica ¿on -
la polea conducida -4i-, que gira libre sobre un:.?3¿ ver­
tical -4¿- solidarizado también a la placa base AVa-, $**£ 
to la plaza base -4a- como el soporte a escuadra -4b-, - 
las poleas gemelas intermedias -4c-4 g- y la polea condu­
cida -4i— están confeccionados a base de piezas lamina­
res de las antes mencionadas como elementos primarios} - 
como también lo está un brazo -4k- que presenta en con—  
fr m to una sección en "T" invertida, uno de cuyos extre—  
moé se adhiere sobre la polea conducida -41- de la que - 
sobresale radialmente, mientras que el otro lleva cruza­
do un trav# safio rectangular o plataforma sobre la que se 
sitúa el robot -R.S.I.- y apoya sobre el tablero de ¿lie­
go el borde de una pieza circular fijada en el extremo - 
del dicho brazo en posición conveniente para que el mis-

mJ \  —



mo ócup® una posición horizontal.
£1 conjunto -MCR— descrito (Mecanismo Central del Ro­

bot), dispone de un interruptor o mando de accionamiento 
y está automatizado dentro de un circuito integrado por 

95 una "Máquina de Control de Calidad" -MCC-, una Computado, 
ra —C— y una Memoria -M-.

La máquina -MCC- (fig. 51) consiste en un ehásis -5a-
que soporta dos rodillos horizontales mediante los que -
se mueve una banda sin-fín -5b- con auxilio de una mani-

100 vela —5c— adscrita a uno de ellos. En parte contraria a
<• *  •  •

dicha manivela, el chásis -5a- soporta varios coárntitado-
*

res -5d- superpuestos (tres, en el ejemplo que se* ’ilus__
. • * • 

tray, cada uno de los cuales está constituido por 'tres —
tiras de metal dispuestas paralelas y de las que ltf een- 

105 tral lleva solidario en su extremo un imán permanetrbe - 
-5®— que resulta en contacto muy próximo con la b$p£a - 
sin-fín -5b-. Los extremos libres de cada una d e ^ á  
tres tiras metálicas que integran cada conmutado^\* batán 
conectados eléctricamente con las tiras metálicas de 

110 otros tantos conmutadores —6b— que forman parte del ele­
mento programable o computadora -C-, según se indica en 
la fig. 6®, que ilustra el esquema de conexiones, menos 
uno de ellos que conecta con la fuente de energía (pila 
seca).

115 Completa este conjunto un elemento a controlar -5f- que
denominaremos "Personaje" y que es un rudimentario muñe­
co compuesto con piezas laminares de material no conduc­
tor de electricidad ni de magnetismo, el cual lleva ads­
critos varios elementos ferromagnéticos (tantos como con 

126 mutadores —5d—) a cada uno de los cuales se adhiere un •
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luán permanente. 5?odo ello de manera tal que, cuando el - 
personaje -51- se sitúa sobre la banda sin-fín -5b- por - 
medio de pinzas (ver fig* 5a)* estos imanes quedan situa­
dos a la misma altura y por debajo de los imanes -5e- de 
los conmutadores -5d-,

La computadora -C- según fig. 6&, comprende un cbásis 
-6a- que soporta los conmutadores -6b- antes mencionados* 
compuestos como los anteriores con tres tiras metálicas - 
mantenidas separadas y paralelas. En parte central del - 
chásis -€a- existe una gula -6c- que permite la entrada -

•  e s #

vertical de una ficha rígida de material aislantfe-¿£- cuyo
borde inferior llega a ejercer presión sobre los'extremos

• *  *de algunas de las tiras metálicas de los conmutadores 
-6b-f alterando sus posiciones de reposo y abriendo así - 
determinados circuitos eléctricos, que luego son«oErrados 
por los contactos que se ordenan en la m£qquina vflG©-* en 
tre las tiras metálicas de los conmutadores — 5d-Ĉ *»pii vir­
tud del juego atracción-repulsión entre los imanas >5e- 
de los mismos y los imanes solidarizados al personaje —5f—

En la fig, 7§* se ilustran las diversas soluciones que 
pueden presentar las fichas según los conmutadores -6b— 
sobre los que tengan que intervenir* -7a- actúa sobre un 
conmutador lateral* —7b— actúa sobre el otro confutador — 
lateralj -7c- sobre el central| -7d- actúa simultáneamen­
te sobre el central y un lateral| -7e- actúa sobre el cen 
tral y el lateral opuestosj -7f- sobre los dos laterales 
-7g- sobre los dos laterales y el central y -7h- sobre - 
ninguno de los tres conmutadores. Es obvio que, al en 1^ 
gar d® ser tres los conmutadores establecidos fueran dos,
cuatro, etc., el número de combinaciones se verla afecta­
do y. cor tanto, el n^muna Aa « _ * ■ ? _

— y  *  ------------------ —  y  — —  W  w w  4 ,  ^  — t



La memoria *11- según fig. 8®, es un aparato registra­
dor que va conectad© con las máquinas descritas y que eom 
prende un electroimán —8b— fijado verticalmente en un so­
porte -8a- un imán colocado al final del soporte, sobre - 
la bobina —SG—, un núcleo o elemento rígido sensible a - 
las corrientes electromagnéticas -8d- y un conmutador de 
tres láminas de metal —8E— cuya lámina central queda si—— 
tuada ba¿o la vertical del hierro del electroimán -8b-. - 
-Este aparato es capas de detectar y retener un dato, o -
sea que mantiene una conexión (lámina central-lámina infe,• ••• *"
rior) en el conmutador -SE- cuando el electroimán*-éb- no
está activado y el peso de su hierro gravitando soóre el

•  •  •conmutador pero, cuando por medio de otro mando diláte— ~  
rruptor se activa el electroimán -8b- su núcleo &8. despla, 
zado hacia arriba (fig. 9a), y el conmutador -8E-. .e’ctable 
ce el contacto entre sus láminas central y superior. Esta 
posición se mantiene gracias al imán colocado sobr$**la b© 
bina del electroimán.

*  •*• . •
El conjunto así descrito funciona de la manera siguioji

tei
Guando se cierra el circuito eléctrico del motor -4c- 

debido a la gran reducción de velocidad la polea -4i- gi­
ra muy lentamente y, ¿junto con ella, el brazo -4k- y el - 
robot -ESI- soportado por éste, que describe la semicir­
cunferencia comprendida entre los dos topes -1-, convenían 
tómente dispuestos en posiciones diametralmente opuestas 
y contra cuyos montantes -le- tropiezan uno u otro de los 
brazos -Jf- del robot.



Por su parte, la máquina -MCC» funciona fijando oon 
pinzas sobre la banda sin-fin -5b- ®l personaje o ele- 
mentó a controlar -5f- y accionando la manivela -5©- « 
para que éste se aproxime a los imanes -5c- de los coii 
mutadore© -5d- e influya magnéticamente sobre ellos - 
con les imanes que lleva adscritos, atrayéndolos o re­
chazándolos según la disposición polar de los mismos y 
haciendo que la lámina central de los dichos conmutado 
res -6d- establezca contacto con una u otra de las lá­
minas laterales cerrando así determinados circuitos -

*  •  • oeléctricos»
»

El funcionamiento de la computadora —G— y de Ha me—
• • *moria —H— ya lo hemos explicado anteriormente y *h}q.* — 

muestra diferentes comportamientos según sea la f¿eha 
-7- que se introduce en su gula -6c-.

iodos estos elementos, debidamente relacionados*f©¿£ 
man el conjunto del juego, que funciona de la siguiente
manera: . • •.

• •

a) m Hedíante una determinada ficha -7- que se in­
troduce en la gula -6c- de la computadora -C—, ge - 
abren o programan ciertos circuitos eléctricos..

b) * El personaje o elemento a controlar -5f- se - 
prepara disponiendo sus imanes de acuerdo con la combji 
nación qu© corresponda coa el programa ordenado por la 
ficha -7-,

e) * Se adscribe el personaje -5f- a la banda sin­
fín -5b- de la máquina controladora -HCC- y se le des­
plaza accionando la manivela -5c-* hasta que se sitúa — 
bajo los imanes «*5** d® los conmutadores -5d-, que son 
influidos magnéticamente y cierran los circuitos ablejg 
tos por la ficha «*7».
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d) * Al cerrarse estos circuitos, entra en acción el * 
electroimán —8b— de la memoria «M-, que eleva su núcleo — 
quedando éste fijo en posición elevada por el imán supe­
rior#

e) * Bn este momento, se establece en la memoria «tí- - 
m  nuevo contacto, que determina el sentido de giro del - 
motor -$c- y, por tanto, el sentido del desplazamiento - 
del robot —RS1-.

f) « Se retira la máquina controladora «MGG- el perso­
naje -5f~ y se le coloca sobre loe brazos del robot -R81- 
(ver fig, IOS). %./:

g> ■ Se cierra el circuito del motor -4c- accionando - 
el interruptor correspondiente y, entonces, el rcfe&£" 
se desplazará hacia el tope -1- previsto, que lleva«ads­
crita la plataforma inclinada -2-*

h) • Al chocar el robot -HS1- con el montante ‘.-fío*- del 
tope -1-, abre ligeramente sus brazos y deja eaeif«t£ per- 
sonaje -5f- sobre la plataforma inclindad. Fin ‘juego. 
S61q falta anular la acción del imán de la memoria -M- p¿ 
ra que libere el núcleo, lo que se efectúa con ayuda de - 
otro interruptor#

i) * Se supone que, cuando la combinación de los ima­
nes del personaje -5f- no provoca el cierre de los circui­
tos abiertos por la ficha —7—, no se produce ni ng^n „ 
los subsiguientes pasos, y, por consiguiente, el robot - 
«RS1- se desplazará en sentido contrario.

Son variables todas aquellas circunstancias de tamaño, 
forma y materiales que no supontan una alteración de la - 
esencialidad del objeto expuesto en la pasada descripción 
la cual deberá ser considerada en su más ámplio sentido y 
no como una limitación de posibilidades derealisación.

-9 -
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1S HE&1IJíeJ&* El Ksdelo de Utilidad p s t pe* veíate ais®,

S€ pepa todo el territorio naeional* hn de rso&er
2*5 sobre las siguientes reivindicaciones!

is.- * m m o  m  y msEg^QfXHrao" t tu® se n |
lis5s a través de dos etapas i una primera etapa ®n la q m  . 
el jugador, coa ayuda de a s  sari® do elementes primarles 
y otros materiales accesorioconstruye un conjunte - 

250 *** emps.® d© funcionar @n unas deter inadas condiciones y
ba^o waas determinadas reglas, y una segunda etapa de uti-

9 9 9 9

lisaeldn del conjunto m ó v il en un juego €© cálculo •&> pro- 
habilidades, caracterizado jorque los elementos primarios 
eGB *m a  pluralidad le piscas laminares do materia!!*¿>ial&a- 

255 te* 39 conductor de electricidad ni do magnetismo; ‘todas - 
ellas del sismo espesor y presentando lorias geostlt&Lc&s - 
regulares fáciles de identificar, con las que, cd*fü pe­
gamento adornado, se arrasa el conjunto del aeean£ff¡£ central 
del robot -KG£~ ; ©1 conjunto d® la Máquina de Qo’ntáol de . 

2€£ Calidad, -ÜC0- Xa computadora -C- y la memoria -11-, la rea*» 
ai4» organizada de loe cuales constituye el conjunto mávil 
que es utiliza en el juego,

"JUEGO PE IÍ.BJLID1D Y j¿¿:TRd&AXHX*ZnK>", ttgfia la - 
reiríncicaeiéa 1«, earantjerisado porque el mecanismo central 

265 A e l r®13®* -ñ o n - comprende dos topee laterlaee simétricos» - 
constituidos por una m m  horizontal que soporta un plana - 
rectangular vertical y \m montante lateral mantenidos par - 
dos riostras triangulares, un® plataforma inclinada consti­
tuida por una base horizontal que soporta un tr&veeañ© ver- 

2?0 tlcal ®a»teuid© por dos riostras triangulares y contra el - 
w  “W * ®  bordee inferiores de ios planee Relimados -



-x i*

ady&e«íifc©c aasfceaiées r© apeet iva-mente per «mi r i  © ©tra m 

tria n g u la r! ua nm~eee o robot eoaetltuld© por m a placa  

rectangular w € 4i i  oantenidc ea ©levacidii por do® moa—  

275 beatos e eReuRdrw o ‘Apiernas4’1 c$u® 11#vsb «lo® co rto s tfft*

Tesaiog 9 "pids" adentras que, «a 1® parto alto y it*m--
preadid©*» entre un travesé®© reotanguler y otro tr ia n p i-

lar ven dispuestas des serie® d® pies®® que oosposws el
conjunto de lo® bracos*» cosa.pl?? t te do c e X® f ig u m  eoft —

2^jí pies® rec t angu 1 ar y otra c irte lar qu.® componga X® *
"eab®saB| un subco®Justo noto-reductor coa® i atente en xmm,• •* *
placa base que lleva fijad© un no-porte a escuadradme «.
asistiese ©a pesiclda v e r tic a l invertida na motorcit‘o %m

• * •función» oca una pila seca y suya salida está rtíVlcíouada 
265 sedante a u  banda ©láctica» eos 1® mayor inferior* -de m  

par de poleas gemelas que giran libree ©a un eJe**sVtl««» 
eal eolidarisate e Is piso® bao© y do las tpie Isf.Sepor • 
superior o «ti relacionada» aedia&t © otra banda •í***i«*. 
coa la polea eoadueids que gira libre sote® ©tro,* Vjb «©- 

29Q lidario d® di obe. pleca base* todas la® cual®® parto® os­
tia confeccionadas cosí plecas laminaros © elemento® pri- 
aarios al igual iva un braco q m  preaeata uaa eeeeián ea 
aT * invertida y uso de cuyos ««tres©® va fijado sobre Xa 
polca conducida» de le qu© sobresal® radialaeatev lia-t 

295 tras quc el otro lleva ©rucada un® platafoi*©® restangu—— 
lar cobre 1® que se deposita «1 robo ir t estando «demás ejt 
te aeesnlsae central del robot «4!©B- provisto de na i&«~ 
terruptor o asando de «eelenaalento y autenstlíate dentro 
del circuito integrad© por la Máculas de Control de e*l¿ 
dad -neo.» i«  § m p ateter® -0 -  y lo  Memoria. dl»«
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3a*- EiiiLiBÁ© t  sas®ES.EBasrxwiiasF®&* , eegfe l&a
¡anteriores; reivindicaciones, careeteri&ode porque la &£- 
^mlaa de Control de Calidad -KS0- c@31si.15te ®a un caláis 

soporta. dos rodil!©s heriEest&lgí; que mueven ««■> 
da ain-fin sediente -ana mcnlvela solidaria de na© de - 
ollas, *1 cual ebásls, en parta opuesta & la de la ma&i- 
* *!* •* «oparta superpuestos varios confutadoras cada m  
de Isa emlee está constituido por tres laminillas metá- 
licas p&ralélñs a& las que, la central, llera solidarle 
”-**■ oíí sjítr&uo un lisia peraansíate qu-s resulta amy prdxiae

e  •  •  •

*■ lía. balido &£&•»££&* estando cuntev&ds© oléot?ieál^be ©jl
da una de las tres la&iTiill&s de cada s&Mdt&dor *edn las
laminillas de otros tastos conmutadores iguales \ñp»*fer- '
aau parte d# la "Computadora” -0- j  sos la fuente;de eaeg
gia (pila aec&/, completándose esta conjunto Qds.oá> ele*
¡aent̂  a controlar % "Personaje”, que as un rudimentario
muñeco fornado con los »le.a®B.tos primarios citad^a'y que
X.«.frv« adscritos vario® elementos f arromagaátieoq*’Cfpntos

*. • •cono conmutador6& existan) & ceda uso de los cuales s© • 
adíala re un imln psraazisnte| todo ello d© manera tal que, 
cuéciño al “Peraoaej©" se adscribe & la banda sin-fín p®r 
medio de piusas, los iuunss dsi "iersenajo” quedan slft£ 
dos & xet mi. sm& altura qu© lo© lia anca de los conmutador© s 
de la "Máquina" -KCC-,

«JU^gQ HE EABIUEAl t  iNSBETMB'ÍISIPEO* , segda * 
las rea «indic&cions© anteriores, caraoterisado porque la 
"&®aputadoraa *C« eoupran&e un «Mole que soporta los oog 
matadores antee citados y, en su parto central, urna guia 
que permite la entrada vertical de una ficha rígida do «• 
material aislante cuyo borde iai®ri#j? lleva a ejercer *
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presida. sobre los entremos de todas © ¡algiiyinn 4# Xem 

miaillas; &« los ©©«saltadores, alterando ©me posición©© - 
d© r*poí?o y abriendo a*i determinado* circuito© alletri- 
©es que, Im.eg©, sos ©errad©© por loe contacto© qx&m a# oĵ  

335 áoaisa «s la  "Háqnlaa* *# m -  entre la s  la m in illa *  da mam 

eotasibadares, es vlrtad del ¿naga fttTaeeiín~F©pul*ddm 
tm I*? tmnac de loe miemos y los imane© so 1 idar i soda a 
al "i'ersoaaio1'*

5®«- m* W 09 HE FÁBIIjní-n T HVT*tiffHST*tX£aiOst s«|il -
3^0 las re1/rlBdtca*tcmas anteriores, e*r»et©ri**d® por la ~ 

eri a tonel !* de tantas fichas rígidas aome eoabiatelíttas —
puedan sri. ?ítir en reincida con el de ©©stódfsderes
7  lv  pesí©ida rime ocupen cedn une de ello® para\¿¿, el 
lord© inferior de 1?? ficha de qne se trate, resulten al-* 

345 teredos en so conjunto de todo© las* diferentes «asterae - 
p9i->iu¿€s», existiendo r* une fiche corta, $12© bo **
produce altrraslán* .“ ••

6* *- "JIT’GQ >'K ÍUUTLIÍHn y F^TT?WFKI^I£Sf¡o" •\fagfa. - 
l&s anteriores raivin'iissnicnsfi, oer ecterisftdo porgue la 

550 ^smorís" -M- es un aparato registrador que comprenda bu 
electroimán fijado veriie3laer.t e en mu soporta y ©layo 
oleo, en ritnacidit nmitrn, descienda o actúa sobra la Ij. 
alnille centrel da a» eonamtador acatanlando por sm pago 
ñas ccnaxiáa (lámina eantral~lá*9iaa inferior) en dicte© - 

355 coorntodor y que, cuando ©1 aleatrolml» ae activado, aa 
desplace terticalmante permitiendo fine en al conmutador 
ce «¡atable tea ©trv e^aejdfti (ifeiaa ©e«itral«*lámlaB ©upa» 
rior) y a^teaiáadeíie en esta poeicíún gracia® a la » 
atraoaidn da un imán colocado sobra la bcoina*



«•14»

?*«• M  3ABXI£9A£ I £lífüíflBT?!llíí5?0M% tangid .»
las teivindlcscionee anteriores, earaeterisad© poique » 
el ©empunto de bus císmente©, oorveetanente interoenee» 
4odo8y consigue el resultado de que, cuando se ©.ierra, » 
el c3.37cui.to eláetrioí» del notor, la polea conducida. gi- 

36§ *»■ «*7 Icatasente 7 coa ella al br&s© que lleva -
adacuito 7  el robot que soporta el toras©, describieado 
tma sealciretrafercnda comprendida entre loa dea tope© 
eiaátTLOvB i52.tu.ados en po©iciona© ¿iamatralBauto ©pues— 
tas pare que, al final de eiirr̂ ra, tropiecen ce», w  % 

5^ otra lo i. brajot del robot demande caer su un lagar/d©M» 
rreeto o es un lugar e?*5xieo si "Personaje" que ©¿te - 
-dispuesto sobre los sisaos luego de haberle eoa«i¿¡r & 
la aeeida controladora de la "Máquina" fijándole
con piabas sobre la banda i¿±a»í£n. 7  de, accioaead^. J,a - 

$75 manivela, haberla aprosefcgadc a loe conmutadores líate* » 
ĉ *a sua imanes, influir sobre Xq& latan©© de fctoi*^ *©§* 
tsblecer- les circuito £ elle trice® que, ai sen so?{^^og 
producirán ©1 áesplaxeaiieato correcto del robot y*viee» 
vorsm si no lo ©eaj todo elle, por ©upa®ato, en reincida 

5^0 cya la . icbií que se ha introducid© ireviaacatc ©¡a .1© *■
t*0s®putad0raM -C- j luego de babor adaptad© le® Sam»B
'.̂a polaridad correcta tu. los elegióssiroa .ferteiaagjadtlooe 
del i9i'cracsa¿sH»

®®«- "¿TIESO BE ElBlLIDhb X VíraETbŜ XitflTO"
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5*©do conforme queda expresado en la presente Menoría 
descriptiva, que consta de quince páginas, escritas a *
máquina por una sola cara., 7 dibujos que se acompañan*
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