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MODELO DE UTILIDAD

por 20 años por

"MECANISMO PARA LA CONSECUCION DE CAMBIOS DE TRAYECTO­

RIA EN MOVILES DE JUGUETE DIRIGIDOS A DISTANCIA", a fa  

vo r  de la  firm a JUGUETES ROMAN, S. A ., dom iciliada  en 

IB I (A l ic a n te ),  C/ Espronceda 97.

M E M O R I A  D E S C R I P T I V A

La necesidad de continua va r ia c ión  en e l lan
* * * * *

zamiento de modelos que l le v a  im plicada toda industria
* * * ̂^ *

dedicada a la  fa b rica c ió n  de juguetes, para su pxito en

e l  mercado, ob liga  a la  consecución de lo s  más variados

movimientos, conseguidos por medio de ingen iosos mecanis

mos, cuya mayor v irtu d  debe rad ica r en su sim plic idad ,

con ob je to  de no encarecer e l p rec io  d e l juguete, y ha

cerlo  asequible a todas la s  economías. *** '

La mayoría de ta je s  mecanismos ex is ten tes  en...
la  actua lidad , consiguen un determinado movimiento o va

. . .
r ío s  de e l lo s  que se suceden en e l  transcurso *^eji*tiem 

po de forma c íc l ic a  e ininterrum pida, en tan to que e l 

juguete prosiga  su marcha. Sin embargo son poco abundan 

t e s ,  aquéllos que pueden conseguir una u o tra  trayecto  

r ia  determinada, a voluntad d e l usuario, alcanzando 

lo s  que ex is ten  un elevado p rec io , en v irtu d  de la  com 

p lic a c ió n  de lo s  d isp o s it iv o s  que lo  permiten y que, 

por tan to , solamente están a l alcance de lo s  más fu er­

tes  económicamente hablando.

E l ob je to  del modelo de u tilid a d  que nos ocu 

pa, con sis te  en un mecanismo para m óviles de juguete 

que perm ite la  consecución de la  marcha hacia  delante,
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g iro  a la  izqu ierda  y g iro  a la  derecha a voluntad d e l 

usuario, s in  más que accionar un mando a d is tan c ia  que 

actúa sobre un sistema de embrague que acciona una barra  

unida a la  p le t in a  d ire cc io n a l de las  ruedas delanteras 

no m otrices de rodadura, poseyendo a l tiempo la  v irtu d  

de su s e n c il le z  y , como consecuencia, bajo coste , lo  

que perm ite poner e l  juguete a que se aplique a l alean 

ce de la s  más d éb ile s  economías.

Conocidas que nos son en v irtu d  d e l p re lim i­

nar precedente la s  eséncia lidades y funciones a r e a l i -
***^

zar por e l  ob jeto  d e l modelo de u tilid a d  que no? ocupa 

y por ser e l  t ip o  que ha de s e r v ir  de base p a ra 'l le v a r  

a cabo la  con fección  de la s  d iversas formas de r e a liz a  

c ión  a que en la  p rá c tica  puede lle g a rs e  con la  ap lica  

ción  de sus fundamentos básicos, se c ita  en la  presen­

te  memoria a t í tu lo  de ejemplo y será descritó"a*co& -
1 ' .

tin u ac ión  con la  ayuda de la  lámina de dibujos tpió se
* * * . . .

adjunta. * *
. .

En la  f ig u ra  única se representa unar.yj.3ta en 

p lanta superior de un m óvil que l le v a  aplicado e l meca 

nismo que constituye e l ob jeto  de l modelo de u tilid a d  

que se preconiza apreciándose la  to ta lid a d  de elementos 

que lo  constituyen.

El micromotor e lé c t r ic o  1, en e l movimiento 

de ro tac ión  del e je  que constituye la  sa lid a  de fuerza, 

transm ite dicho movimiento, por medio de un sistema de 

engranajes convencional a lo jado en e l c a je t ín  2, a un 

e je  3t que por ambos extremos l le v a  unidas la s  ruedas 

m otrices de rodadura 4.

Dicho e je  3y efectúa conexión con la  p le tin a
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conductora 5, y a tra v iesa  a un piñón 6, que engrana a 

una semi-corona 7, dentada, prolongación in fe r io r  de l 

c i l in d r o ,  compuesto por dos p iezas encajadas entre s í 

una dentro de o tra .

La e x te r io r  de dichas p iezas 8, se h a lla  an­

clada por medio de un resorte  9, a la  pared in terna de l 

c a je t ín  2, e jerc iendo la  presión  necesaria  para que e l 

engrane de la  semi-corona dentada 7, y piñón 6, tanga 

lu ga r .

La p ie za  externa 8, conforma anteriormente
.

una p lu ra lidad  de sa lien tes  en d ien te 10, que epcaja-
+ * w

rán en la  pos ic ión  idónea en la s  ranuras o depresiones 

11, practicadas en la  segunda de la s  p iezas 12, cuya 

p ieza  se prolonga en p ivo tes  1 3 , fro n ta le s , que**se s i ­

túan y resbalan sobre e l  s a lien te  14, estructurada en 

la  pared in terna d e l c a je t ín . . . . . .  .

E l núcleo de la  p ieza  12, se s o lid a r rz a 'a  un
.

disco 15, portador de un sa lien te  16, excéntriHo*que se
. .

a lo ja  en la  ranura lon g itu d in a l de una p ieza  p^apa 17.

La p ie za  17, está dotada de una segunda ranu 

ra 18, que abarca en su desplazamiento a l p iv o te  19, 

sob resa lien te  de l chasis 20, conformando dicha p ieza 

17, por su extremo l ib r e ,  una en ta lla  21.

En la  e n ta lla  21, de la  p ieza  17, se a lo ja  e l 

s a lie n te  22, superiormente emergente de la s  p iezas 2 3 , 

que s irven  para la  f i ja c ió n  de la s  ruedas 24, a l cha­

s is ,  cuyas ruedas, no m otrices, tienen sus p ivo tes  25 , 

de unión abarcados por h o rq u illa s  que conforman por am 

bos extremos la  p le t in a  26, que se f i j a  por e l  centro 

mediante e l  elemento 2 7 .
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Con todo lo  cual a l in v e r t ir  e l  sentido de la  

c o rr ien te  e lé c t r ic a ,  mediante e l  accionamiento de un man 

do a d is ta n c ia , para lo  cual se dispondrá de la s  cone­

xiones oportunas, e l  m óvil se desplazará en lín e a  rec­

ta  estando e l  mecanismo desembragado, pero a l in v e r t ir  

de nuevo e l sentido de la  co rr ien te , e l  m óvil caminará 

hacia a trás , efectuándose e l embrague por ataque de la  

semi-corona dentada a l  piñón de l e je  m otriz, lo  que oca 

siona la  tracc ión  sobre la  p ieza  plana que actúa sobre 

la  p le t in a  ahorqu illada por ambos extremos lo  que provo

ca e l  g iro  de la s  ruedas no m otrices hacia un 'sentido
* * +

que cambiará a lín ea  rec ta  cuando se vuelva a ih v e r t ir

la  co rr ien te  para v o lv e r  de nuevo a cambiar a l  sentido

opuesto cuando se r e a lic e  id én tica  operación.

Su ficientem ente d escr ito  que nos es é í 'o b je to

d e l modelo de u t ilid a d  que nos ocupa, que lo  ^á'áblámen

te  a t í t u lo  de ejemplo y una de la s  m ú ltip les  formas
. *  *

de re a liz a c ió n  a que en la  p rá c tica  puede lle g a rs e  to -  

mando como fundamento en su construcción e l  d escr ito  

en la  presente memoria únicamente nos res ta  señalar 

que la s  m odificaciones de forma, tamaños, m ateria les  

empleados u otras no fundamentales, no deben ser consi 

deradas variac iones que a fec ten  a su esen c ia lidad .
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E1 modelo de u tilid a d  d esc r ito  recaerá  pues, 

sobre la s  s igu ien tes  re iv in d ica c io n es :

1 á .-  "MECANISMO PARA LA CONSECUCION DE CAMBIOS 

DE TRAYECTORIA EN MOVILES DE JUGUETE DIRIGIDOS A DISTAN­

C IA", caracterizado por cuanto e l  c a je t ín  contenedor de l 

micromotor e lé c t r ic a  y sistema reductor convencional

de que estará  p rovi in feriorm ente está atravesado
* * * * *

por e l  e je  que l le v a  unidas la s  ruedas m otricee.de roda

dura; encontrándose e l  piñón atravesado por diqjiio e je ,
* * *

engranado a una semi-corona dentada prolongación in fe r io r
** * * * *

de un c ilin d ro  compuesto por dos p iezas encajadas entre
*

* * * * *
s i  ana dentro de o tra , la  e x te r io r  de la s  cuales se ha-

* * *

l i a  anclada por medio de un reso rte  a la  pared in terna

d e l c a je t ín ,  conformando dicha p ie za  anteriormente'una

p lu ra lidad  de sa lien tes  dentados que encajarán *en* la...
,  ,  * * *

pos ic ión  idónea en la s  ranuras o depresiones praB tica-

das en la  segunda de la s  p iezas que se prolongt^&aen 

unos p ivo tes  fro n ta le s  que se sitúan y resbalan  sobre 

un s a lie n te  estructurado en la  pared in terna d e l ca je ­

t ín ;  so lidarizándose a l núcleo de la  segunda de la s  p ie 

zas, un d isco portador de un sa lien te  excén trico  que 

se a lo ja  en la  ranura lon g itu d in a l de una p ie za  plana 

p ro v is ta  de o tra  ranura que abarca en e l  desplazamien­

to  de la  p ieza  a l p ivo te  v e r t ic a l  emergente de la  p ie ­

za sob resa lien te  d e l chasis, conformando la  c itad a  p ie 

za plana por su extremo l ib r e  una en ta lla  o ranura en 

la  que se a lo ja  e l  s a lien te  superiormente emergente de 

la s  p iezas  que s irven  para la  f i ja c ió n  de la s  ruedas
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a l chasis, cuyas ruedas no m otrices, tienen  lo s  p ivo­

te s  de unión abarcados por h o rq u illa s  que conforman 

por ambos extremos una p le t in a  d irecc ion a l f i j a  por e l  

centro; con todo lo  cual a l in v e r t i r  e l  sentido de g iro  

d e l micromotor mediante e l  conveniente mando a d istan­

c ia , para lo  cual e l  mecanismo l le v a rá  la s  conexiones 

oportunas, e l m óvil caminará hacia atrás por lo  que se 

producirá e l  desembrague, es d e c ir  e l  desengrane de la

rueda dentada del c il in d ro  con e l  piñón de l e je  m otriz+
* * * * *

y por consigu iente e l  desa lo jo  de lo s  salientes,^en dien

te  de la  p ieza  envolvente de la s  ranuras d e l d igco ,

no accionando e l  s a lien te  excén trico  d e l mismo á la  ba
*, * * * w

rra  que actúa sobre la  d irecc ión , pero cuando se vu e l-

ve a in v e r t i r  e l  sentido de g iro  se produce e l'em ora-
*

gue, es d ec ir  e l engrane de la  semi-corona dentada y

e l  piñón, encajamiento de lo s  sa lien tes  en d ien te*eh

la s  ranuras y por consigu iente e l  accionamiento* &ál
.***

s a lie n te  excéntrico d e l disco sobre la  ranura &a°ía
*

p le t in a  d ire c c io n a l, cambiando la  tra y e c to r ia  q,ue.*vol- 

verá  a segu ir en lin e a  rec ta  cuando se in v ie r ta  de 

nuevo e l  sentido de la  co rr ien te  para v o lv e r  a cambiar 

de d irecc ión  en sentido opuesto a l accionar de nuevo 

e l  mando a d is tan c ia  para que se produzca la  in vers ión  

d e l sentido de g iro .

2 8 .-  "MECANISMO PARA LA CONSECUCION DE CAMBIOS 

DE TRAYECTORIA EN MOVILES DE JUGUETE DIRIGIDOS A DISTAN­

C IA ".

Todo e l lo ,  t a l  y conforme queda d e s c r ito , re 

presentado y re iv in d icad o .

Esta memoria consta de s ie te  ho jas, mecanogra
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fiad as  y fo lia d a s  por una so la  de sus caras, contenían 

do un t o t a l  de c ien to  sesenta y cinco l ín e a s .

MADRID A

a„ a

# e a a

# ' * .



D ,1 3 E Ñ O

DE UN MODELO DE UTILIDAD, A FAVOR DE LA FIRMA JUGUE 

TES ROMAN, S. A ., DOMICILIADA EN IB I (ALICANTE),

C/ ESPRONCEDA, 97 POR: "MECANISMO PARA LA CONSECU 

CION DE CAMBIOS DE TRAYECTORIA EN MOVILES*DE JUGUE 

TE DIRIGIDOS A DISTANCIA".

E sca la  va r ia b le

MADRID A
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