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El NModelo de Utilidad a que se refiere la presente Memo-
ria, se destina a garantizar la explotaciénm y la propiedad
exclusivas, en todo el torritorio nacional, de un juego de
habilidad y entretenimiente que se realiza a través de dos
etapas: una primera que pome a contribucién la habilidad, =
en la que, con la ayuda de una serie de elementos primarios
gue se suministran junto con otros materiales complementaws
rios, se lleva a cabo la construceifn de unos sub-conjuntos
con los que luegc se monta un conjunto capaz de funcionar -

en unas determinadas condiciones y bajo unas determinadas rs

» ewa
L

glasy; y una segunda etapa de entretenimisnto que‘eéfla de =

utilizacibn del conjunto m8vil obtenide en un juego de cfl-

cule de probabilidades. L

LT

E1l Jjuego gue se preconiza posee un carficter altémente -
didfetico pués, para su desarrollo requisre, ademés'.de we:.
epreciable habilidad manual, unos conocimientos bléﬁentalea
de electricidad y de magnetismo, For otra parte,iiéé Cireme.

cunstancias de variacifn que intervienen en el fihcionamieg i

%
3
%

i

to del aludido conjunto mévil y los diversos resultados qQue %
pueden obtenerse, hacen que la prfctica del juego resulte =
atrayente y, sobre todo, muy entretenida,

Los elementos primarios antes mencionados son una plura= .

lidad de piezas laminares, de cartén, pléstico o cualquier .

otro material rfgido de caracterfsticas aislantes, o sea ne

conductor de electricided ni de magnetismo. Estas plezas ﬁg

seen diferentes tamafios y formas perimetrales que, de Préss
ferencias, se ajustan a formas geométricas regulares, Biﬂﬁré
do todas ellas del mismo espesor. Lntre los materisles Mﬂwli
Plementarios, se pueden mencionar: un pequefio motor eldetg;;Q

¢o funcienando a pilas, una bombillita, pilas aléctricaa,q-§
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una bobina para electroimén, imanes permanentes, cable conw
ductor el&rico, flejes de latén, alambre de acero, pegamen
to de contaeto, ete,

La totalidad de los elementos necesarios para practicar
el juego seglin el Modelo podrfamos denominarlo como uns mee
queta mévil en la que se integran varios conjuntos que, a =
su ves, se subdividen en sub~conjuntos, todos ellog AYHAw—-

bles o inter-relacionados segfin se éxplica a conbinuanil

Fara mejor comprensién del objeto y sélamente s t&&ul

de ejemplo, se adjuntan varios planos comprendiendo Givere

sas figuras a las que nos iremos refiriendo en el.duirso de

la subsiguiente descripcién. T

El primer conjunto le constituye el denominad&;%&hgﬁﬁia-
mo Central del Robot", ~IMCR~, que comprende: -

L
>

- Dos topes laterales segfin fig., 12, constitufdpg por -
una base horizontal ~la- que soporta un plano retbangular -
vertical =lb= y un montante lateral =lc- manteniqos ‘por dos

riostras triangulares ~ld~, estando dispuestos dféhos monww

tantes no en posicidn repetida sino simétrica.

- Una plataforma inclinada segfin fig. 28, constitufda =
POY una base rectangular horizontal -2a- que soporta un tra
vesafic vertical =2b- mantenido por dos riostras triangula=e
res -2¢- y contra el que apoyan los bordes inferiores de =
dos plencs inclinados adyacentes =2d-~ mantenidos respectiva
Rente por la correspondiente riostra triangular —2e-.

- Un mufieco segfin fig. 3%, denominado “"Robot R.,5.,1", =
constituf{do por uma placa rectangular verticel =3a= manteni
da en elevaciln por dos montantes a escuadre «%be que 0ffiwe
cian de piernss y qué lleven adosados exteriormente en sus

partes inferiores dos cortos travesafios =3¢ que actlan de



65

75

85

e

pilés; en la parte superior y comprendidos entre ua trave~
safi0 rectangular -3d- y otro triangular -3e-, van dispueg
tas horizontales dos piezas rectangulares =3f- que ofi=ew
cian de k-azos, cada una de las cuales termina en dos pig
2as menores verticales o manose -3g- y dos piezas horiozne
taleg =-3h~, Arridba y en el centro, una corta pieza rectan
gular y otra circular -3g- componen la cabeza del mufieco.
Un moto-reductor segfin fig, 42, consistente en uma pla
ca base -4a- sobre la que estd fijado un soporte a escua=
dra -4b- que mantiene en posicién vertical inver?%q? a un
motorcito ~4¢- que funciona mediante una pila seég;i cuya
salida estd relacionada mediante una banda elést{éﬁ;-hd-
con la mayor inferior -4e- de un par de poleas g;ﬁeias -
que giran libres sobre un eje vertical =4f- solidéfisado
2 la placa base ~4a- y de las que la menor superivr:-—dg=-
estf relacionada mediante otra banda eléstica -4$é;bon -
la polea conducida ~4i-, que gira libre sobre un:éia ver=
tical -43- solidarizado también a la placa basa.%%ﬁﬁ. Tap
to la plaza base =4a~ como el soporte a escuadra —4be, -
las poleas gemelas intermedias ~4c-lig=~ y la polea condu=-
cida -4i- estfn confeccionados a buse de Piezes laminae-
res de las antes mencionadas como elementos primarios; -
como también lo estd un brazo _lke que presenta en cON==
Junto una secciém en "T" invertida, uno de cuyos extrew
mod se adhiere sobre la polea conducida -4i- de la que =
sobresale radialmente, mientras que el otro lleva cruzaw
do un travesafio restangular o plataforma sobre la que se
sitGa el robot =R.S.l.,- y apoya sobre el tablero de Jue-

£0 el borde de una pieza cirecular fijada en el extremo -

del dicho brazo en posicifn conveniente para que el mige
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B0 ocupe una posicién horizontal.
El conjunto -MCR- descrito (Mecanismo Central del Roe
bot), dispone de un interruptor o mando de acoionamiento
7 estf sutomatizado dentro de un cireuito integrado por
95 una "Méquine de Control de Calidad" -MCCw, una Computado
ra =0~ y una Memoria =M.
La miquina ~MCC~ (fig. 52) consiste en un chsis -5a~=
que soporta dos rodillos horizontales mediante los gque -
Be€ Hmueve una banda sin-f{m -5b— con auxilio de una mani-
100 vela <5¢c= adserita a uno de ellos. En parte cont{gﬁ%a a
dicha manivela, el chésis =5a~ soporta varios coﬁgﬁiaﬂs-
res =5d- superpuestos (%res, en el ejemplo que se -ilug=-
tra), cada uno de los cuales estf comstitufdo pe%i;;éa -
tiras de metal dispuestas paralelag Yy de las que 1;?een~
105 tral lleva soclidario en eu extremo un imén permamenbe

-5e- que resulta en contacto muy préximo con la %@%ﬁa -
sin=-f{n «S5b=, Los extremos libres de cads una datiﬁé -
tres tiras metllicas que integran cada conmutadot;'?atﬁn

conectados eléctricamente con las tiras metflicas de =

110 otros tantos commutadores =-Eb~ que forman parte del ele=
mento programeble o computadora -C-, segfin se indica en
la fig. 68, que ilustra el esquema de conexiones, menos
uno de ellos que conecta con la fuente de energia (pila
seca),

115 Completa este conjunto un elemento a controlar -5f= que
denominaremos "Personaje" y que es un rudimentario mufiee
¢o compuesto con piezas laminares de material no conduge
tor de elestricidad ni de magnetismo, el cual lleva adse

eritos varios elementos ferromagnéticos (tantos como con

12C nutadores «5d-) a cada uno de los cuales se adhiere un -
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imfn permanente. Todo ello de manera tal que, cuando el =
personaje ~5f= se sitfia sobre la banda sineffmn =5b- por -
medio de piazas (ver fig., 58), estos imanes quedan situa-
dos a 1a misma altura y por debajo de los imanes -5e- de
los conmutadores -5d-,

La computadora «~Ce segfn fig. 68, comprende um chésis
~-6a= que soporta los conmutadores -6b- antes mencionados,
compuestos como 1lOs anteriores con tres tiras metflicas =
mantenidas separadas y paralelas. En parte central del =
chfisis -6a- existe una gufa =6c=- que permite la ?%??ada -
vertical de una ficha r{gida de material aislané%";b— cuyo
borde inferior llega a ejercer presién sobre los'éitremos

. L

de algunas de las tiras metflicas de los conmutalidyés -
-6b-, alterandc sus posiciones de reposo y abrienéa agf -
determinados circuitos eléetricos, que luego sor-sdrrados
por los contactos que se ordensn en la méqquina:qﬁéG-, en
tre las tiras metflicas de los conmutadores ~5d~g}bh Vire

tud del juego atraccibn-repulsibn entre los imand’s ‘~Se-

de los mismos y los imesnes solidarizados al personaje «5fe
En la fig, 72, se ilustran las diversas soluciones que
pueden presentar las fichas segfin los conmutadores =6be
sobre los que tengan gue intervenir: -7a- actfia sobre un
conmutador lateral; -7b- actfia sobre el otro congutador -
lateral; -7e¢~ sobre el centraly «7d- actlia simulténeamen-
te scbre el central y un lateraly ~7e~ sctfa scbre el cen
tral y el lateral opuestos; ~7f=~ sobre log dos laterales
~7¢- sobre los dos laterales y el central Y -7h= gobre -
ninguno de los tres commutadores. Es obvio que, 81 en lu
gar de ser tres los conmutsdores establecidos fueran dos,

cuatro, etc., el nfimero de combinaciones se verfa afecta~

do0 y. por tanto, el nfimere de fich
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La memoria =M segln fig, 84, ea-un aparato registrawe
dor que va conectads con las mlquinas deserites Yy que com
prende un electroimén -8be- fijado verticalmente en un so-
porte ~8a= un imén colocado al final del soporte, sobre -
la bodbina =8G-, un nfieleo o elemento rigido sensible a =
lass corrientes electromagnéticas ~8d= y un commutador de
tres l4minas ds metal -8E- cuyza lfmina central queda si=--
tuada bajo la vertical del hierro del electroimin —8be=, =

Este aparato es capaz de detectar y retener un dato, ©

sea que mehtiene una conexibén (1lémins central-lémina infe

rior) en el conmutador -8F- cusndo el electraimégsiébn no
esté activado y el peso de su hierro gravitando ééﬁra el

cormutader pero, cuando por medio de otro mando .&:.i;ita~-
rruptor se activa el electroimén -Bb- su nficleo eé'desplgg
zado hacia arriba (fig. 98), y el conmutador =8E=.¢stableg
ce el contacto entre sus léminss central y supefﬁp}ﬁ Esta
posicifn se mantiene gracias al im#n colocado sobpg:la bo

bina del electroiméin, S r

L d [ ]

El conjunto asf descrito funciona de la manera siguien
te:

Cusndo se cierra el circuito eléetrico del motor -4c-
debide & la gran reduccidn de velocidad la polea ~4i« gi-
ra muy lentamente y, junto con ella, el brazo =4k- y el =
robot ~RSl- soportado por éste, que describe la semicire-
cunferencia comprendida entre los dos topes =l~, convenien
temente dispuestos en posiciones diametralmente opuestas

¥ contra cuyos montantes ~lc- tropliezan uno u otro de los
bragos =3f« del robot.
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Por su parte, la mlquina -CCe funciona fijando eson
pinzas sobre la banda sin-fin «5be el perscnsje 0 ele=
mento a controlar =5f~ y accionsndo la manivela =Sce =
para que &éste se aproxime a 103 imanes =S¢~ de los con
mutadores «5d= e influya magnéticamente sobre ellog =
con lcs imanes que lleve adseritos, strayéndolos o re=
chazéndolos segfin la disposicibn poler de los mismos 5
haciendo gue la lfmina centrsl de 1los dichos conmutady
res -Hbd- ectablezca contacto con una u otra de las lé~

mincs laterales cervando asf{ determinedos cireuitos

eléctricos, “en s

El funcionemiento de la computadora ~C- y de L& me~

moria ~M- ya lo hemos explicado anteriormente y-uR. -

muestra diferentes comportamientos seglin sea la fieha

~7= que se intrcduce en su gufa —6g-,

.
Ssmose

Todos estos elementos, debidamente relaeiona&q%}fqg

man el conjunto del Juego, que funciona de la sigdfente

nanrera: . .o .

S a®

a) = Mediante unz determinada ficha »Pm quUe 8 inww
troduce en la gufa -6c~ de 1a computadora =~C-, ge -
abren 0 programsn ciertos circuitos elfetrices,

b) = E1 personmaje o elemento a controlar wb5fw B8 =
prepara disponiendc sus imanes de acuerdo com la combi
nzeibn que corresponda con el progresma ordenado por la
ficha w7,

¢) = Se adsaribe el personsje «5fe a la banda Bife-
fin «5b= de la mfquina controladora =MCCe 7 8@ le dese
Plaza accionando la menivela «Se= hasta que se sitfa -
bajo los imsnes ~Sa~ de 1oz conmutadores =5d«~, que mon
influldos megnéticemente y clierran los circuitos ablex
Py

i } s P
“e2 pexr la ficha -y
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d4) = Al cerrarse estos circuitos, entra en accién el =
electroimén =8b- de la memoria =M-, gue eleva su nficleo =
quedarndo éste fijo en posicién elevada por el imén supe-~
rior, |

e) = Fn este momento, se establece en 1a memoris ~Me «
ur. nuevo contacto, que determina el sentido de giro del =
BOtor =8c- y, por tante, el sentido del desplazamients -
del robot =~RSle,

f) = Se retira la mfquina controladora =MC(Ge el perso~
naje «5f= y se le coloca sobre los brazos del robod =RSle

e %0

(ver figz. 108). “osl

"as

g) = Se cierra el circuito del motor -hee accidhinde =
el interruptor correspondiente y, entonces, el robdL’ -REle
se desplazarf hacia el tope =l previste, que lleva-adge=

erita la plataforma inclinada =2, vesds
h) = Al chocar el robot =RSl- con el montante?giéh del
tope -l-, abre ligeramente sus brazos y deja caex @l per-

sonaje =5f- sobre la vlataforma inclindad, Fin deT " Juego.

86lo falta anular la accifn del im&n de la memoria =i rPa
ra que libere el nficleo, lo que se efectfia con ayuda de =
otro interruptor,

i) = Se supone que, cuando la combinacidn de 1los imge~
nes del personaje -5f= no provoca el cierre de los sircudi-
tos abiertos por la ficha =7-, no se produce ninguno de ~
los subsiguientes pasos, ¥y, por consiguiente, el robot =
«»RSl- se desplazard en sentido contrario.

Son varisbles todas aquellas circunstanciss de tamafio,
forma y materiales que no suponten unae alteracilén de la ~
esencislidad del objeto expuesto en la pasada deseripeiénm

1a cual deberé ser considerada en su mhs fmplic sentido y
RO como una limitacién de pe

-

sibilidedes dersalizasié
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N RESUMIN: El Nodelo de Utilided que, >@r veinte afas,
se sclieite pera tode el territerie aacionzl, h2 de recasy

sobre las ziguientes reivindicaciones:
12 jm "JULEG DE HARILIDAD Y ERTREPERIMIENTG® » Que 36 rap

1izz a travls da dez otapas: uma rrimera etapa en la que -

el Inzador, com aywda de un= zepile dg elementos primaries
Y otror materinles aceesorie:s, eonstruye un eonjunto Bbwew
vil eapzz de funcionar en unss doter inadzs eondiciones k4

baje wnas deterzinsdass regleg, ¥ une segunda etapa de utie

lizaeidn del conjunto =8vil en un juzgo de olloulv-de Pro=-

LR
bahilidnades, carackerizado dorcue les elesmantos primarics

Ece una pluralidad de piszas laminarves de maﬁeriéﬁzainlan-
ta, 29 conduelor de slsctricidad ni do magnetiama;;tadaa -
ellas del mismo espescr y presentando fopues geonftticas -
regulares feilen de identificsr, con lag que, aéﬁién Pl Lo
ganente adesuado, s armon el conjunto del mﬁmmi;éziﬁ' sentyal
dal robot ~MOE~ ; sl conjunto de la téguina de Gﬁﬁé@al de ,

Calidad ~CC~ la computadora w(e 7 1o nenoria o=, la peues

aibn organizada de 1os sualss sonctituys al conjunto mévil
Que Bs utiliza en 8l Juzgo.

2e= "JULGU L HABILIDAD Y 5 TROTRNINIINTO®, sogfin la =
reivindicaeiln 18, copmebeprizade porgue el nmecaniuno ceatral
del roboy MR- comprende dos topss latorlses sinftricos =
conntituldos por une bese horizontal gque svporta unm plaie -
rectangular verticsl ¥ un montante latoral msntenides par -
dos riestras triangulares, uns plataforss inocliseda constie
tnfda por wna base herizentel gue woports un travesafie VEm
ticnl mantenido por dos riostras triangulares y contra al -

que apoyan los berdes inferiorss de dop Plange inelinedos =
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adyaoontes mantenidos respestivazente por una riostra e
trissguler; um suficos o rebot constitulde por was placa

rectangulsr vertital mantenide en eloveseidn por dos monw
tantes a ercunrdra o "plernas” que lleven dos cortos tra-
vesriios 0 "pifs” mientrss que, en la parte alta ¥ comwes
prendidos entre um trevessio reetanculer ¥y otro triangue
ler van dicpuentss 40m series de plesas que conponen el

csnjunte de los "drazoe®, complethndore la figurs con e
una plesa rectungular y otra ecirenloer Gue eomponen la -

"czbeza”; wn subeonjunto motowreductor eonsistente en une

» SV e
[

placa bsase que llevs fijsdo un soporte A aa@uaérhiéin -
mantiens en posiciln vorticsl invertida un motorcito gue
fuptions con una pile secs ¥y cuyn culida eatd rﬂi%;kenaﬁn
medisnte ums bands elfistiea, eom la sayory 1ntsziﬂx;$» un
par de poleas gemelas Jue giran libree on un 8las u% Yl wes
erl solicdarizedo 8 ls pleen base y de las fgue Lmﬁg@&nr -
superior estd relacionsda, mediante otrs bada ﬁié@iian,

coR ls polea conducidm que gira libre svbre otea’' »fe noe

lﬂ.

lidario de diche plece bese, todes lap cuales partes ege
tin confeecionadas con plezan laminaros o elenmentoa Prie-
marios al ipusl que un brase g¢ue presenta uns seceiln en
“T" iavertida y use de cuyvs ewtremos va fijedo sobre la
polez comducide, de le gque sobressle redislnente, Diefee
tras que el etre lleve crusmds una Plataforns regtangi=-
lar sobre la gue ce deposita el roboty estando ndemfls eg
te cecanisso eentral del robot -MORe provisto de uf inwe
torruptor o mande de seclonamiento ¥ sutomatinado dentyreo
del ecireuitv integrade por la Méguins de Uontrol de Call
dad «0Cwm, la Computedors m=iw y 1a Memopia -fie,
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E HABILIDAD Y ENTRETENIMIENTO®, segfn las
sateriores relvindicasciones, carssterizedo porque la Mie
quins de Conmtrol de (slidsd <HMUC~ cemsiste on un ehfais
§ue soperta J3o rodilles horirzemtelap Q38 mueven uae ban

305 d2 sia~fin medlent: una menivelz solidariz de uno 4 -
@llasy 2l cual chfsls, en parte ovuests & 1a de la mende
vals, soporta supsrpuestss varios songutadorses eada uno
de i1os cusles estd constitufde por tres lsaminillas nethe
licas paralelas de las que, 12 esutral, lleva solidario

310 53 Fa extroms um ismfa permansnte gue resulta muy préxime
& la vaada sio-fin, estando conectadas sléetricamente ecs
da wus de las tres lawinillss de cuda scamutador édm las
lsuinillzs de otroc tantos sommutadorss iguales %ﬁg}fﬁrn '
@an parte de la "Computadera” ~O- ¥ con la fuenta{éa enexp

318 efa (plla seca), coaplsthndose eute esnjunto com.uR. ale-
ments a controlur o "Farswvmaje”, gue 26 up ruéizéap:t{mriﬁ
wulizes forsads eon los slementos primapics citadkis)y que

1leva adseritos varios slenmentos ferromagnéticog Ctantos

..‘I

¢ORO conmutaiores sxisten) a2 codz umo de 10s cunles 6 =

325 adbiere un imfn psrusnents] todo ells de maners tal qué,
sumndo el "Fersonaje” s adseride s la banda sin-fin For
medio da pinzzs, los imanes dsl "Ferssnaje” quedan situa
dvs & is simes slburs gue los imsacs do los conmatadores
de 1s "Niquing™ 00w,

325 hbge "JULGO DE HABILLIDAL Y LNTHETERIMIENTO™, gegfin =~
las reivindicssicnes suterisres, caracterizado porque la
"Compuledora” e compreude un shésis gue seporta los cop
uatadores antes ¢itndve y, en su purte sentrel, uha 5&&&
que permite la entvedes vertical de uns fichs riplén 49 «

330 usterisl aislante suyd borde inferior llevs a sjerger -
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preeifn sobre los extromos de todas o algunas de lss la-
minillas de loz commmtadorea, nlterando sus posiciones ~
de raporo ¥ abriends as{ dsterminedos eireuitos eléetri~
aCcs que, luego, =om cerredos por los contagtos que &8 o
denan e 1z "flquine® ~MOC~ sntre lss leoinilles de gas

cormutndsres, on virtnd del Smege atreceibnevepulsién 2

tre los imener de loe mismoz v los imanss solidevizndoe
g1 "Ferzonaje®,

58 o UIUNGO TE MARILINAT Y HNTREPRNTMIENTON, segfm

les reivinticericnes smberiores, eavactarigeds por la =
> 90
*

awistencia de tantas fiches rigidas eome combinkoldnes -

U

Fuedan sxintir en relmeifn con el nfimers de comiifsdores

7 l¥ rasieifn e scupwn ondn yme 4s elles paras.gud, el
torde inTorior 4e 1o ficha de oue se trate, resukben ale
Sermdos €n gv comjunto de todns lar diferentes BALSLRE -
9
rociblies, vrxistiendo sdemfs uan fiohe whs corts, gue no -

vroduce 2iterazidn, s
as e

Efem PITCO 0 MLBITINAL ¥ PRTREFVRINIENTO® 4o W

’.“l

laz nteriores reivindicscionse, onracterizsds pergue la
"Penoris" M~ s un 2parets registrador que comprende uwa
eleotrsimlin £3jsde verticalmente em un soporde ¥ suye nf
clee, en rituacién neutrs, descionds o sctds sohrs ls la
ninills central 20 w eewmutador menteniendo POT SW peed
unz conexifn (lfmine eentrsl-lfmina inferior) en diche -
conritadesr y que, cusede 2l sleatroimby ep agtivade, se

desplagn verticalmente permitiendo gue en ¢l conmmtsdorp

s¢ &riableres otry conexifn (1fninz central-1&nine BULS-
riop) y moatenidodone en estn posietén greciee a la =

atrnceidn de un imfn coloesde sohpe 1m bouina,
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TETENIMIENTOY . segfn -
las reivindicaciones snteriores, carseterizado poTgUe -~
8l conjunto de sus alsmentes, corrsclancnte intercongge-
todos, aomzizue s resultade 4de gue, cuando 59 clerra -
vl eircuito elfetyico del metor, 1ln polea conducida gl
re muy lentamonte 7 Janto eon 2lle ol braso que lleva -
adzerito ¥ el robot guc scporia el brazc, deseridbiendo

unz senfcireunferanein comprspdide snive los doagz opes

rinftricoe situsdos er posicionss diemetrainente opucgs
Tas pars qus, sl fingl 4ds sErrera, tropiocen con une u

atzs loc brazor del robot dejinde caer sa un lugiw?éa_-

rreete o en un luger erydneo 2l "Fevsonaje®™ que B BE -

la acciln comireladors do 1z "Higuing” H0Cw Tijhndols
¢on piuzas sobre la benda sinefin gy da, acclonandg, 43 -
zardvels, haerle aprowinade w lor conmutedores jubh, =

COR sua imsmes, influir sohre 1oz imenmce de Sstop”” R B
¥ [}

.
tablecer los sireudtcs eléetrices que, s som o rtbgtos
te s
vredusiyrin ¢ demplszcamiente corvests del robot ¥ vica-
seny tedo ollo, por sugussto, en reiacidm
le Jleln gue sz ho introdusids Previsgente om ia -
¥ompusadora® -0« ¥ lnogs e nabor pdayieds les lmenes

sirrocoin on lew elevontorn forromagnd

el "Forsemais®,
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Todo conformes queda expresado en la presente lMemorim
descriptivs, que econsta de quince plginzs, eseritas a =

mfquina ror uma sola cara, y dibvujos que 2e accmpafien.
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