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MODELO DE UTILIDAD

por 20 afios por .
"MECANISMO PARA ACCIONAMIENTO DE EXTREMIDADES DE MUﬁECOS“i
a favor de la firma JUGUETES ROMAN, S. A., domiciliada
en IBI (Alicante), Espronceda, n2 97
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En el ambito de la industria juguetera, se con
gsiguen todo tipo de efectos por complejos gque resulien,

siendo los medios para 21 logro de los fines deseados,
mas sencillos y perfectos que los anteriormente empleados,

me jorando por tanto la calidad del articulo ¥y coﬁéiguiqg

do montajes simplificados que redundan en la disminucién

del coste. ' mees
‘'Los modelos que emulan movimientos reéigg, son
continuamente perfeccionados por los especialistéé'de la
citada industria, como exigencia de la evoluciéﬂ'ﬁﬁque
. .

estéd sometida, para la consecucidn de articulos gue pre—

.
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“senten las condiciones iddneas para su realizaciof omer

cial. ceene

Los mufiecos que mueven sus extremidades, aciual
mente en fabricacidén, ronsiguen el movimiento pretendido
gracias a complicados mecanismos que encarecen notablemen
te su precio, lo que impide la adquisicidn por econnmias
débiles siendo razdén de peso su calidad de articulo de
lujo.

Con el objeto del modelo de utilidad que nos
ocupa, se logra obviar el inconveniente de la utilizacidn

de mecanismos complejos para dotar de movimiento a los

miembros de los mufiecos, cfnsiguiéndose éstos gracias a
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un sencillo mecanismo gue actia sobre dichos miembros pro
vocando su movimiento; consistiendo en esencia en un ca-
jetin que comporta un mecanismo de resorte cuyo eje prin
cipal atraviesa a una rueda dentada que engrana con el
pifién que atraviesa a un eje que en sus extremos sufre
un doble acodamiento incidiendo los extremos de dicho

e je, sobre las depresiones y elevaciones del perfil de
los extremos de los brazos o piernas, con lo gque se con-
sigue que en su rotacidn provoque la apertura o cierre

de sus brazos o el movimiento de sus extremidades inierié

res imitando la accidn de andar. Teeee
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Conocidas gue nos son en virtud del préliminar
precedente las esencialidades, inconvenientes a oﬁéiar y
funciones a realizar por el objeto del modelo de -wtddidad
gue nos ocupa, y por ser el tipo que ha de servir.-é&8 ba-
se para llevar a cabo la confeccidn de 1as.diversé§'for-
mas Qe realizacidén g que en la practica puede llegaxse
con la aplicacidén de sus fundamentos bésicos, sezgéﬁa en
la presente memoria a t{itulo de ejemplo y serd dg§§§ito
a continuacidn con la ayuda de la ldmina de dibujos,que

se adjunta.

EFn 1la figura 18, se representa una vista del
mecanismo debidamente aplicado a un muiieco, con aprecia-
cidn de todos sus elementos.

La figura 28, representa una vista en planta
superior del cajetin contenedor del mecanismo, en la que
se aprenia los extremos acodados del eje que al describir
el movimiento de rotacién incide sobre las depresiones y
elevaciones de los extremos de brazos o piernas, con de-

talle de las diversas posiciones que pueden adoptar los
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mismos segin son atacados por los extremos del eje.
El cajet{n 1, comporta un fleje 2, arrollado,
que abarca al eje 3, cuyo eje atraviesa a una rueda den-—

tada 4, y concluye en una maneta 5, constituyendo un me-

canismo de resorte.

La rueda dentada 4, engrana con un pifién 6, queV¢

es atravesado por un eje 7.

El eje 7, presenta en la proximidad de sus ex-
tremos sendos acodamientos 8 y 9, que se prolongan y tei
minan en tramos rectos.

Dichos tramos rectos del eje 7, incidéi™én su

. .
movimiento de rotacidén sobre los extremos de los.bwazos,
o piernas 10, los cuales presentan conformadas uﬁéé éle-
vaciones y depresiones que provocan el empuje haeié»delag
te o la vuelta hacia la posicidn inicial que ocupeban
dichos brazos o piernas, con lo gue se consigue Eﬁ:acer—
camiento de brazos o su alejamiento. cosa’s

Con ello al juntarse dichos brazos si:$§:pquipa
en las manos de los mismos instrumentos musicale:s:.:'l_iales
como platillos o cualguier otro se producird la.gpisién
de un sonido, que producira el efecto de que el mufieco
asi equipado interpreta una cierta melodia.

El cajetin 1, contenedor del mecanismo, se dis
pone en el interior del muiieco 11, y en caso de colocar-
se verticalmente con el eje acodado horizontal podri ac-
cionar a los brazos del mismo, péro si se coloca inversa
mente se podrd accionar las piernas del mismo.

Con todo lo cual se consigue un mecanismo de su

ma sencillez para que al aplicarlo a un mufieco sea facti

ble el movimiento de sus brtzos hasta juntar sus manos o
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gepararlas y en virtud de que pueden asir un instrumento
musical, poder oir el sonido que produce; pudiendo igual
mente en caso de aplicar o disponer el cajetin en sentido
horizontal, mover las piernas por el mismo sistems des-
critc.

Suficientemente descrito que nos es el objeto
del modelo de utilidad gque nos ocupa, gue lo es solamente ;
a titulo de ejemplo y una de las miltiples formas de rea
lizacidén a que en la practica puede llegarse tomando co-
mo fundamento en su construccidn el descrito en la pre-

sente memoria, Unicamente nos resta sefialar que 1as mo-

dificaciones de forma, tamafios, materiales empleadovs u

otras no fundamentales, no deben ser consideradas Vvaria-

L]
ciones que afecten a su esencialidad. soeer
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_~—E1l modelo de utilidad descrito recaerd pues,
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sobre las siguientes reivindicaciones:
18,~ "MECANISMO PARA ACCIONAMIENTO DE EXTREMIDA
DES DE MUNECOS", caracterizado por cuanto el cajetin con
tenedor del mecanismo de resorte, estd dotado de un eje
doblemente acodado que atraviesa a un pifién que engrana
con una rueda dentada solidaria del eje que comporta el
fleje arrollado de accionamiento por maneta externa, in-
cidiendo el eje doblemente acodado en las angulaéiﬁhes
constituidas por depresioﬁes Y elevaciones silueie&das,
en los brazos y/o piernas del mufieco a que se aplié&e
por lo gque se provoca al ubicar dicho mecanismo ers wma
posicién iddnea el acercamiento de dichos brazos-o-el
adelantamiento de piernas, mieniras que en otra p&sicién
antagdnica se consigue el alejamiento de los brawzoes.o el
atrasamiento de las piernas. .
28,.- "MECANISMO PARA ACCIONAMIENTO DE EXTREMIDA
DES DE MUNECOS".

Todo ello, tal y conforme gueda descrito, re-
presentado y reivindicado.

Este memoria consta de cinco hojas, mecanogra-
fiadas y foliadas por una sola de sus caras, conteniendo

un total de ciento veinte lineas.
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DE UN MODELO DE UTILIDAD, A FAVOR DE LA FIRMA

JUGUETES ROMAN, S. A., DOMICILIADA EN IBI (ADICAN

TE), ESPRONCEDA, N2 97, POR: "MECANISMO PARA AC-

CIONAMIENTO DE EXTREMIDADES DE MUNECOS™.

Escala variable.

MADRID A

A AL
™. H




0

.
lllll

10

£S5CALG VARIABLE

HOJA UNICA



	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



