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En general, la presente invencién se refiere a un
jugnete que anda. Mds especificamente, la presente invencién
implica una mufieca que' camina por si sola con movimientos na-
turales de cuerpo y piernas. .

En el pasado ha habido muchos intentos de creacidn
de juguetes andadores, tal como mufiecas andadoras, paras simie
lar el comportamiento real de personas o animales. Aunque sa-
tisfactorias en general, estas mufiecas presentan ciertas des-
ventajas,

Una de estas desventajas reside en el hecho de que,
en juguetes accionados por energia mecdnica, la accidn de la
marcha varia con la cantidad de energia aplicada al juguete.

Otra desventaja presente en ciertos juguetes andado-
res del arte anterior radica en el hecho de gque el movimiento
de las piernas es funcidn; por lo general, del dngulo formado
por le unidad del cuerpo ¥y la unidad de la pierna.

Otra desventaja mds con los juguetes andadores del
arte anterior reside en el hecho de que resulta una accidén de
andar poco natural debido a que hay una orientacién fija en -
el movimiento de adelante a atrds de la pierna con una accién
de balanceo de la pafte del cuerpo del Jjuguete. _

Otre desventaja mds con algunos de estos juguetes -
endadores del arte anterior radica en el hecho de que éstos
no se mueven hacia adelante con una velocidad constante debi-

do a las cargas de -:inercia en el movimiento de adelante a -

atrds, lo que hace que el juguete sea inestable en su movimien-

to de avance.

Todavia otra desventaja de los juguetes andadores del
arte anterior reside en el hecho de que no se apoya simultdnea—

mente sobre el suelo la longitud total de cada uno de los pies
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del juguete, sino que lo hace primero el tacdén, proporcionansw
do un punto de contacto que resulta inestable,

En vista de los factores y condiciones que anteceden,
caracteristicos de los juguetes andadores del arte anterior,
es el objéto principal de esta invencidn proporcioner un nue-
vo y dtil juguete andador no sujeto a las desventajas anterior-
mente enumeradas, el cual tiene una unidad de cuerpo, y una -
unidad de pierna con medios de unidn entre dichas unidades pa-
ra la accién de giro relativo entre las mismaes,

Otro objeto de la presente invencidn es la provisidén
de un nuevo y uUtil juguete andador del tipo descrito que tie-
ne un movimiento de pierna que no es funeidn del dngulo entre
el cuerpo y la pierna, sino que es funcidén del dngulo de giro
entre la pierna y el suelo.

Es otro objeto de la presente invencidn la provisién
de un Jjuguete del tipo descrito que tiene medios moitrices conec-
tados a la pierna y cuerpo del juguete en forma tal, que el ju-
guete se moverd con vélocidad congtante con independencia de la
energia aplicada a la unidad motriz y de la velocidad de dsta
Ultima,

Otro objeto mds de la presente invencidén es la provi-
sién de un juguete andador que tiene una leva solicitada por -
un muelle contra un medio de embrague, en forma tal, que cuan—
do la leva es empleada en el movimiento de adelante a atrds -
de las piernas del juguete, el movimiento de éstas gquedard orien-
tado automdticamente a una accidén de vaivén entre la unidad mo- -
triz que lleva la leva y la parte del cuerpo del juguete, con
independencia de la posicidn inicial de las piernas.

Todavia otro objeto de la presente invencidn es la
provisién de una nueva y Util leva para un juguete andador la



50"

loo"

15.-

200""

250-

30.~

325429

cual acciona el movimiento de adelante a atrds de las piernas
del juguete, en forma tal, que las plernas son movidas hacia
atrds durante el 80% aproximadamente de la rotacidén de la le-
va, y son movidas hacia ademante durante el 20% aproximada~
mente de dicha rotacién.

Otro objeto de la presente invencidén es proveer una
disposicidn de leva y embrague pars un juguete andadof, la cual
estd disefiada y dispuesta en forma tal que las piernas del ju-
guete pueden ser arrastradas hacia atrds, pero no hacia adelan~
te, mientras el peso del juguebe recaiga sobre una pierna de-
terminada, por lo que la disposicidn de leva y embrague se --
coordina con un balanceo de la pierna con relacidn al suelo e
independientemente del balanceo de la pierna con respecto al
cuerpo.

Otro objeto de ia presente invencién es la provisién
de un juguete andador del tipo aqui descrito en el cual; el -
movimiento de avance del juguete se efecta a una velocidad -
sensiblemente constante, evitando asi las cargas de inercia
hacia atrds y adelante que tienden e hacer inestable el jugue=-
te.

Todavia otro objeto de la presente invencidn es la
provisidén de una nueve y Util disposicidn de pierna y pie para
un juguete andador que estd constrwuido y dispuesto para que
el pie permanezca paralelo al suelo en todo momento durante el
movimiento adelante y atrds de la pierna asociada, por lo que
toda la longitud del pie contacta uniformemente con el suelo
durante la parte correspondiente de apoyo sobre el suelo en -
cada carrera de une plerna.

Otro objeto de la presente invencidén es la provisién
de una mufieca andadora en la que los movimientos de las piernas
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son ajustables con independencia de los movimientos del cuer-
po. _
Otro objeto mds de la presente invencidn es un jugue-
te andador en el cual el cuerpo controla los medios de accio-
namiento de dicho Jjuguete para sincronizar el movimiento del
cuerpo y piernas y medios motrices.

Todavia otro objeto de la presente invencién es una
mufiece. andadora en la que los movimientos del cuerpo incluyen
la curvatura y el retorcimiento del tronco, pudiendo ser varia-
dos independientemente dichesmovimientos de curvatura y retor-
cimiento.

Es otro objeto mds de la presente invencién una mue-
fieca andadora en la que la unién pivotable entre el tronco y
cada una de las piernas inclwye un primer medio pivotable para
el giro de dicha pierna aproximadaﬁente alrededor de un eje la-
teral de un lado del tronco y un segundo medio pivotable para
el giro de dicha pierna aproximadamente con un movimiento alre-
dedor de un eje laterél adelante-atrds del tronco.

Todavia otro objeto de la presente invencién es una
mufieca andadora que incluye medios de control para cada una de
dichas piernas, en los que un primer medio regulador gobierna
el desplazamiento angular de lado de la pierna y un segundo -
medio regulador golerna el desplazamiento adelante-atrds de
la pierna, .

En general, la presente invencién implica un juguete
adaptado para caminar independientemente con movimientos natu-
rales del cuerpo y piernas. Una primera incorporacidén compren-
de un cuerpo que incluye un tronco y unas piernas unidas pivo-
tablemente al mismo. El torso tiene medios de accionamiento mon-

tados en €1 para la inclinacidn del tronco y la elevacién de
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las plernas en secuencia. Estos medios de accionamiento son =
controlados por el cuerpo para sincronizar el movimiento del
cuerpo y los medios de accionamiento., También, los medios de
accionamiento estdn conectados directamente a las piernas para
dar lugar al antes citado movimiento de tronco y piernas. El

movimiento de las piernas del juguete puede ser ajustado con

.independencia de los movimientos del cuerpo, y el juguebe in-

cluye medios de control para dirigir el movimiento de dichas
piernas.

De acuerdo con una segunda incorporacién de la pre-
sente invencidén se provee un nuevo y dtil juguete andador en
forma de una mufieca andadora. La muticca incluye (1) un cuerpo
que consta de una coraza o caparazén, baterias y elementos di-
versos de conmutacidén y (2) una pierna que comprende un motor,
un alojamiento para los engranajes dei motor que ;leva en su
interior mecanismos para controlar el funcionamiento del jugue-
te, ¥y plernas que estdn unidas por pivotes rigidos al alojamien
to de los engranajes del motor. Se ha dispuesto una accidn entre
les unidades del cuerpo y pierna, en forma tal, que cuando el
motor es energizado, la unidad de pierna se balanceard, levan-
tando del suelo primero un pie y luego el otro pie. Esto se -
consigue mediante la provisidén de un eje de pivotaje entre el
alojamiento del engranaje del motor y el caparazdén del cuerpo
y mediante la provisién de una manivela. La linea de centro de
la manivela estd dispuesta en dngulo recto con el eje de pivo-
taje. Esto proporciona une accidn de movimiento sinusoidal pu-
ro & la accién de balanceo entre el alojamiento del engranaje
del motor y el caparazdén del cﬁerpoa El motor es alimentado por
un par de pllas secas y produce una accidén de balanceo de, apro-
ximedamente, 120 ciclos por minuto cuendo estdnplenamente carga-
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das, y de 80 ciclos por minuto cuando estdn descargadas par-
cialmente. Se empiea una leva acciornada por embrague para el
accionamiento adelante-atrds de la pierna, en forma tal, que

el movimiento de la pierna es orientado automdticamente a la
accién de balanceo entre el alojamiento del engranaje del mo-
tor y el caparazén del cuerpo, con independencia de la canti-
dad de energia que se este aplicando al motor. Cada pierna es-
t4d conectada a un actuador que es arrastrado por la leva, El
actuador estd conectado a su pierna asociada a través de un -
sistema de arandelas de muelle y medios de retencién que esthn
blogueados en su posicidn durante la accibén de marchs, pero que
pueden ser vencidos fdcilmente para colocar la mufieca en posi-
cién sentada. Cada pie de la mufieca estd unido a su pierna aso-
ciada y al conjunto actuador, en forma tal, que cada pie se man-
tiene paralelo al suelo en el movimiento de adelante-atrds de
su plerna asociada, por lo que cada uno de los pies se apoya -
uniformemente con el suelo en toda su longitud en cada pesoc.

La leva incluye una ranurs que biene dispuestas dos
rampas para acclonar los actuadores de pierna en forma tal que
las plernas se moverdn hacia atrds durante el 80% de la rota-
cidn de la leva y hacia adelante durante el 20% de dicha rota-
cidn, La rampa de la seccibn de la leva que arrastra las pier—
nas hacia adelante, estd cuatro veces mds inclinada que la co-
rrespondiente rampa que produce el movimiento hacia atrds de las
piernas., Cuando une pierma estd sobre el suelo, la accidn de
embrague o de la leva es lo bastante grande para vencer la pe~
quefla rampa de la seccidn de la leva que arrastra la pierna ha-
cia atrds., Por lo tanto, una pierna determinada serd arrastra-
da hacia atrds hasta que el actuador alcance el extremo supe-
rior de la leva, En este punto, la inclinacién de la rampa de

la leva que efectda el movimiento hacia adelante de la pierna
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es la suficiente para deslizar el embrague. Esto mantiene a -
la leva estacionaria haste que ei peso de la mufieca- se carga
sobre el otro ple. En este punto, ei actuador de la pierng =
opuesta se encontrard en un punto sobre la leva que éste podrd,
a su vez, arrastrar la pierna hacia atrds. Asi, la diferencia
en inclinacidn de las secciones de adelante y atrds de la leva,
en conjuncidn con la torsién del embrague, permitird que un -
pie sea llevado atrds, pero no hacia adelante, mientras el pe-
so de la mufieca se encuentre cargado sobre este pie, De esta
forma, la leva serd deslizada rotatoriamente hasta que coordi-
ne con el balanceo de la unidad de pierna con relacién al sue~
lo y con independencia del balanceo de la pierna con relacidn
al cuerpo.

La leva estd disefiada de tal manera que un pie deter-
minado inicia su carrera hécia atrds antes de ponerse en con-
tacto con el suelo., La leva esta disefiada también para dar una
carrera de velocidad constente en la accién de la pierna. Asi,
la mufieca tiene un movimiento de avance hacia adelante de ve-
locidad constante poco mds o menos, evitando las cargas de iner-
cia de hacia adelante y atrds que tienden a producir inestabi-
lidad en la muiieca.

Todas las caracteristicas de la invencién considers-
des como nuevas quedan establecidas con particularidad en las
reivindicaciones anejas. La presente invencidn, tanto en su -
organizacidén como en su forma de operacidn, juntamente con otros
objetos y ventajas de la misma, serd mejor comprendida con re-
ferencia a la descripeién gque éigue realizada en conjuncién -
cén los dibujos que se acompafian, en 1os que los mismos carac-

teres de referencia indican elementos iguales en las diferentes
vistas,
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En los dibujos:

La figura 1 es una vista en seccidén longitudinal an-
tero~posterior de una primera incorporacién especifica de la
presente invencidn.

La figura 2 es una vista segin la seccidén efectuada
a lo largo de la linea 2-2 de la figura l.

La figura 3 es una vista en perspective de una parte
de la figura 2 mostrando los medios gque unen pivotablemente ca-
da una de las piernas con el tronco,

Las figures 4-6 son vistas esquemdticas mostrando una
parte del ciclo de funcionamiento de la mufieca, en el cual la
figura 4 muestra la posicidén de la parte del drbol de la mani-
vela, la figura 5 muestra la vista frontal correspondiente de
la mutieca y la figura 6 muesira la vista correspondiente late-
ral en la altura de un paso,

Las figuras 7-9 son similares a las figuras 4-6, con
la excepcién de gue se muestran en las primeras las posiciones
correspondientes al final de un paso hacia adelante del pie iz-
gulerdo de la mufieca.

Lag figuras 10-12 son similares a las figuras 4-6 con
la diferencia de que las posiciones de las primeras representan
la altura de un paso para el pie derecho.

Las figuras 13~15 son similares a las figuras 4-6 con
le diferencia de que las posiciones mostradas en las primeras
representan el final de un paso hacia adelante del pie derecho.

La figura 16 es una vista parcial en alzado latersl
de un juguete andador que constituye una segunda incorporacién
de la presente invencidn.

Le figura 17 es una seccidn vertical antero-posterior

del juguete andador de la figure 16,
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La figura 18 es una vista en seccidn vertical late~
ral, similar a la de la figura 17 pero realizada en un plano
gue forme 90 grados con el anterior.

La figura 19 es una seccidn transversal de la figura
17 efectuada en un plano a 90 grados con los planos anteriores,
gegin las lineas 19-19 de la figura 18,

La figura 20 es una representacidn grdfica de una le-
va empleada en el jugnete andador de la figura 17,

La figura 21 es una vista diagramdtica lateral del -
jugnete andador de la figura 17 mostrando las relaciones de las
posiciones relativas de las piernas con relacién a la leva de
la figura 20 durante la operacién de marcha.

La figure 22 es una vista frontal diagremdtica del -
juguete de la figura 17 mostrando la posicidn de sus piernas
en relacién con la leva de la figura 20 durante la operacién -
de marcha.

La figura 23 es una vista en alzado de una de las -
piernas del juguete de la figura 17 mostrando, en lineas de tra-
z0%, las relaciones del pie del juguete con respecto a la pier-
na durante la operacidén de marcha,

La figura 24 es una vista diagramdtica que ilustra
la forma en que se balancea el juguete a 80 rpm aproximadamente.

La figura 25 es una vista diagramdtica, similar a la
figura 24, mostrando la forma en que se balances el juguete a
120 rpm, aproximadamente.

La figura 26 es una vista en perspective del despiece
que muestra une forma modificada del juguete de la figura 17.

La figura 27 es una vista en perspectiva, ampliada,
del despiece de la estructura de una pierna y el actuador del
juguete de la figura 26.
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: La figura 28 es una Qista en alzado ampliada, del
juguete de la figura 26 mostrando ciertas partes en seccién.

La figura 29 es una vista en seccidn parcisl amplia-
da segin la linea 29-29 de la figura 28,

Lé figure 30 es una vista inferior amplisda de un pie
del juguete de le figura 26,

La figura 31 es una vista ampliada en perspectiva del
despiece de partes del conjunto de pierna y pie del juguete de
la figura 26,

La figure 32 es una vista en perspectiva del despiece
del alojamiento del conjunto de engranajes del motor que se -
muestra en la figura 26 y que puede ser usado para el juguete
de la figura 17.

La figura 33 es una vista en seccidn del conjunto mo-
tor-engranajes de la figura 17.

En general, segin se ilustra en las figuras 1-3, la
primera incorporaciﬁn,de la presente invencién implica uns mu-
fieca bilateralmente simétrica 20 que estd adaptada para andar
independientemente con movimientos naturales del cuerpo y que
tiene los movimientos de las piernas ajustables independiente-
mente de los movimientos del cuerpo, y los movimientos del cuer-
po ajustables con independencia uno de otro. La mufieca 20 com-
prende un cuerpo 21, que ineluye un tronco 22 con piernas 80
unidas al tronco mediante le unidn pivotable 60. EL tronco 22
tiene los medios de accionamiento 40 montados en su interior
para-el movimiento lateral y de retorcimiento del tronco y ele~
vacidén de las piernas en secuencia. Los medios de accionamien-
to 40 estdn controlados por el cuerpo 2L para sincronizar el =

movimiento del cuerpo 21 y los medios de accionamiento 40, Tame-

30.~ bién, los medios de accionamiento 40 estdn conectados directa-
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mente a las piernas 80 para producir dichos movimientos del
tronco 22 y de las piernas 80, Ademds, la mufieca 20 incluye
medios de control 81 para dirigir el movimiento de las pierhas
80.

El tronco 22 comprende una pared anterior 23 y una
pared posterior 24 que estdn orientadas sensiblemente perpen-
diculares a un eje lateral antero-posterior 25 del tronco 22.
En igual forma, el tronco 22 tiene las paredes laterales 26 y
27 que estdn sensiblemente orientadas en forma perpendicular al
eje lateral 28 del tronco 22. El tronco 22 tiene los agujeros
29 en su parte inferior, a .iravés de los cuales pueden unirse
directamente los medios de accionamiento con las piernas 80 y,
con preferencia, los agujeros 30 para la unién de los brazos
31 y un agujero 32 para la unién de una cabeza 33 al tronco 22.
Los brazos 31 y la cabeza 33 pueden ir unidos al tronco 22 por
cualquier medio convencional.

El medio de acclonamiento 40 para el cuerpo de la mu-
fleca 21 comprende una menivela giratoria 41 que une el tronco
22 con las piernas 80 y adaptado para inclinar periddicamente
el tronco 22 y las piernas 80 uno hacia el otro, retorcer el
tronco 22 con respecto a las piernas 80 y levantar las piernas
80, una con respecto a otra, en forma alternativa a cada lado.
La manivela 41 es girada por el engranaje 50 que a su vez, es
movido por el motor 55. La manivela 41 comprende un drbol sus~
tancialmente acodado 42 gque tiene un cuerpo central 43 con los
brazos en dngulo 44 en cada extremo que se extienden sustancial-
mente en npuestas direcciones desde el eje central del cuerpo
del drbol 43. Con preferencia, los brazos angulados 44 presen-
tan entre ellos un dngulo de 1808 para que el movimiento de ca~-

da una de las piernas 80 esté defasado 1802 con relacién al mo-
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vimiento de la otra, es decir, que los movimientos de las pier-

naes estén igualmente espaciados. También con preferencia, 1os
brazos angulados 44 se extienden sustancialmente en dngulo rec-
to con respecto al cuerpo central 43. No obstante, pueden uti-
lizarse otros dngulos, como se explicard despuds en conexidn
con la desoripeidn del funcionamiento de la presente invencidn.
Extendiéndose hacia afuera en el extremo exterior de cada brazo
anguledo 44 hay un dedo 45 que forma un dngulo agudo con el eje
43’ del cuerpo central 43 del 4rbol 42, Los ejes 45’ de los de-
dos 45 estdn mutuamente desplazados. El drbol 42 estd montado
en la pared inferior 34 del tronco 22 por medio de un par de
postes 46 que presenta orificios co-alineados 47. Asentados en
los orificios 47 de los postes 46 estdn los cojinetes 48 a tra-
vés de los cuales se extiende el cuerpo central 43 del 4rbol 42.

El engranaje 50 del medio de accionamiento 40 incluye
un primer engrane 51 montado solidariamente en el cuerpo central
43 del drbol 42 y un segundo pitidn 52 que engrana con el 51. El..
segundo pifién 52 estd a su vez unido operativamente a la caja
de engranajes 53 por medio del drbol 54 sobre el que va montado
solidariamente. La eaja de engranajes 53 estd unida a un motor
55 dispuesto para el arrastre del engranaje 50. Ia caja de en-
granaje 53 contiene un apropiado juego de pifiones para adaptar
en forma adecuada la velocidad del motor a la velocidad deseada
para la manivela 40, Tanto la caja de engranaje 53 como el mo-
tor 55 estdn montados sobre un soporte 56 que se fija a su vez
a la pared posterior 24 del tronco 22,

La unién pivotal 60 entre el torso 22 y cada una de
las piernas 80 comprende un primer medio de pivotéje 6l para el
giro de la pierna 80 aproximadamente alrededor de un eje late~

ral y transversal al tronco, es decir, un eje paralelo al eje
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lateral 28, El primer medio pivotable 6l comprende un blogue

62 unido 2 la pierna 80 que tiene un orificio 63 que se extien-
de en forma aproximadamente paralela al eje lateral del tronco.
El dedo 45 del medio de accionamiento 40 es recibido en forma
giratoria en el orificio 63 del bloque 62. La unidn pivotable
60 incluye también un segundo medio pivotable 70 para el giro
de la pierna 80 aproximadamente alrededor de un eje antero pos-
terior y lateral del tronco 22, es decir, un eje paralelo al
eje antero-posterior 25. El segun@o medio pivotable 77O compren-
de un yugo 71 que se una & la pierna 80 mediante el montaje del
yugo 71 sobre una placa 75 embutids en la pierna 80, EL yugo - '
Tl tiene un védstago T2 que se extiende entre las orejas 73 que
se extienden aproximadamente paralelas al eje antero-posterior
del tronco 22. ELl segundo medio pivotable 70 incluye también -
un segundo agujero 74 en el bloque 62 del primer medio pivota-
ble 61 en el cual se ha montado giratoriamente el vdstago 72 -
del yugo Tl.

E1l movimiento de las piernas 80 estd dirigido por los
medios de control 8l. Los medios de control 81 comprenden para
cada una de las piernas 80 un primer medio regulador 82 para -
gobernar el desplazamiento angular lateral de la pierna 80 y
un segundo medio regulador 90 para el gobierno del desplazamien-
to angular antero-posterior de la pierna 80, El primer medio
regulador 82 comprende un suspensor 83 montado dentro del tron-
co 22 provisto de un medio plegable en la forma de una abertura
84 2 su través. El primer medio regulador incluye tambidn un -
tirante 85 que tiene su primer extremo 86 fijado al yugo Tl que
se une, a su vez, a la pierna 80, y su segundo extremo 87 es -
recibido en forma deslizante en la abertura 84 del suspensor -
83. EL medio de retencidn estd adaptado para restringir el des-
plagamiento angular del segundo extremo 87 del tirante 85.
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El segundo medio regulador 90, similar al primer me-
dio regulador 82, comprende un suspensor 83 provisto de un me-
dio de retencidn en la forme de una abertura 84 practicada a
su través y el tirante 85 con su primer extremo 86 sujeto al
yugo 71 y su segundo extremo 87 recibido en forma deslizante
en la abertura 84 del suspensor 83. Sin embargo, en el caso -
del segundo medio regulador 90, el medio de retencidén estd adap
tado para restringir el movimiento de desplazamiento angular
antero-posterior del segundo extremo 87 del tirante 85. Ademds,
el segundo medio regulador 90 incluye un brazo 91 montado gi-
ratoriamente por su extremo 92 sobre un eje lateral de la parte
superior del tronco 22. Mds especificamente, el primer extremo
92 del brazo 91 estd montado rotatoriamente sobre un vdstago
93 y separado de éste por medio de los cojinetes 94. El vdsta-
go 93 se extiende paralelo al eje lateral del tronco 22 de la
mufleca y estd montado sobre los soportes 95 que se extienden
entre las paredes anterior y posterior del tronco, 23 y 24 -
respectivamente, a las que se fija. El segundo extremo 96 del
brazo 91 estd conectado operativamente al medio accionador 40
para seguir el movimiento antero~posterior del medio acciona-
dor 40. Nés especificamente, el segundo extremo 96 del brazo
91 tiene una ranura 97 en la que penetra en forma deslizante
el dedo 45 del medio accionador 40. La configuracidén de la ra-
nura 97 es tal, que el movimiento de arriba y 2bajo del dedo
45 producido por la rotacidén de la maniveladlnomeve al brazo
91, mientras que el movimieﬂ%o de adelante~-atrds del dedo 45
es trasladado directamente al brazo 91l. ELl suspensor 83 estd
montado sobre el brazo 91 junto a la pierna 80, y con prefe-
rencia, segin se muestra, el suspensor 83 estd sacado simple-
mente a troguel del brazo 91, También con preferencia, el mo-
vimiento antero-posterior del brazo 91 estd asegurado por un
par de barras de gufa paralelas 98 que se extienden entre las
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paredes anterior y posterior, 23 y 24 respectivamente, y se
fijan a las mismas. El brazo 91 es recibido deslizantemente
entre las barras de gufa 98 que -forman una pista sobre la que
se desplaza el brazo 9l.

Cuando la mufieca 20 es accionada para que empiece a
caminar, el motor 55 hace girar la manivela 41 del medio de =
accionamiento 40 lo gue determina el giro del brazo acodado
42, EL efecto de la rotacidén del 4rbol 42 es relativamente com-
plejo con respecto al tronco 22 y a las piernas 80, y podrd -
comprenderse mejor explicando cada parte de configuracidn del
drbol 42 con relacidn a2l movimiento relativo que tal configu-
racién produce entre las piernas y el tronco.

81 el drbol 42 tuviera la forma que se ilustra en -
la figura 48, la rotacidn del drbol produciria simplemente la
elevacidén de una pierna con respecto a la otra, sin produecir
ningune inclinacidn ni retorcimiento del tronco con reépecto
a las piernas. Desde luego, habria alguna inclinacidn del cuer-
po con respecto a la superficie sobre la que anduviera lz mulie-
ca. No obstante, esta inclinacidn seria similar al tipo de mo- .
vimiento mecdnico asociado con las mufiecas andadoras del arte
anterior,

Por otra parte, si el drbol tuviera la conformacidn
que se llustra en la figura T2, en el que los dedos del drbol
42 estdn coaxiélmente alineados, el movimiento resultante impli-
caria, simplemente, la inclinacidén y torcedura del tronco con
respecto a las piernas sin ninguna elevacidén de una de éstas
con respecto a la otra.

Sin embargo como se dijo antes, la configuracién del
drbol es como se ilustra en la figura 108, en el que los dedos
estédn en dngulo agudo con el cuerpo central del 4rbol pero en
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desplazamiento axial mutuo. Con esta configuracidn, la rota-

nz ers L)

cidén del drbol produce no sélo el levantamiento de una pierna
con respecto & la otra, sino también la inclinacidén y torei-
miento del tronco con respecto & las piernas. Asi, el centro
de rotacidn del drbol estd desplazado desde el eje 43’ del -
cuerpo central 43 del drbol y de los ejes 45 de los dedos 45,
segin se ilustra en las figuras 48, 78, 102 y 13e.

Deberd observarse, en este punto, que una posible -
incorporacidn alternativa del drbol, ya que éste puede tener
la configuracidn que se ilustra en la figura 138, en el que los
dedos estdn dispuestos en dngulo agudo con el cuerpo central
del drbol y mutuamente desplazados, pero unidos directamente
al 4rbol.

No obstante, se prefiere utilizar los bragos en dn-
gulo 44 segun se ha mostrado eh la figura 102, y también por
ejemplo, en la figura 28, ya que éstos producen un movimiento
sustancial de ¢levacidn de las piernas necesitando solamente
unos dedos relativaménte cortos, es decir, que puede conseguire
ge un mayor desplazamiento entre los dedos. Lo que es mds im-
portante: Los brazos 44 facilitan el ajuste independiente del
movimiento de elevacidn en comparacidn con el movimiento de =
inclinacidn y torcimiento entre el tronco y piernas.

Debe hacerse notar, en este punto, que el andlisis
que antecede del efecto de rotacién del drbol sobre el tronco
y plernas no ha considerado cualguier posible rotacidn de la
pierna respecto al 4rbol para una mayor simplicidad. No obstan~
te, con objeto de comprender el movimiento real de la mufieca
andadora de la preseﬁte invencidén, es necesario ineluir en el
andlisis total de la Operaci6n algo de movimiento de rotaciébn
de las piernas con respecto al drbol. En consecuencia, se dis-
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cutird ahora la rotacidn de las piernas con respecto al drbol,
antes de explicar el funcionamiento gesneral de la mufieca. Se-
gin se ha dicho aentes, la mufieca 20 incluye un gegundo medio
pivotable 70 para el giro de la pierna 80 alrededor de un eje
aproximadamente antero-posterior lateral del tronco 22. Asi,
cuando se considera sélémente el segundo medio de pivotaje 70,
la pierna 80 puede:.efectuar un desplazamiehto angular lateral
hacia o desde e; tronco hagta que la parte colindante de la
pierna tropieza con el tronco. Por esta razdén, y contrariamen-
te al andlisis anterior que consideraba iUnicamente el movimien~
to del drbol en su efecto sobre el tronco y piernas, el despla-
zamiento angular lateral de la pierna es completamente indepen-~
diente de la rotaci6n del drbol y de la del tronco. Dicho en =
otras palabras, cuando se considera uUnicamente el segundo me-
dio pivotable T0, el moviﬁiento de inclinacién y torcimiento -
del ﬁronco resultan mutuamente independientes, ya que el movie
miento de torcedura continda siendo regulado por la rotacidén
del drbol, mientraé que el movimiento de inclinacidn es comple-
tamente independiente del giro del drbol., No obstante, y segln
se dijo antes, la mufieca 20 incluye también un primer medio
regulador 82 para el gobierno del desplazamiento anguler late-
ral de la pierna. El funcionamiento del primer medio regulador
82 implica la inclinacidn hacia afuera de la pierna 80 cuando
el dedo 45 del drbol 42 se mueve hacia arriba, puesto que el
tirante 85 es obligado a girar hacia una posicién horizontal
cuando el vdatago 72 se aproxima a la abertura 84, teniendo -
lugar el movimiento inverso durante el descenso del dedo 45 -
en la rotacién del drbol 42. Asi, el primer medio regulador -
82 gobierna el desplazamiento angular de la pierna 80 en coor-
dinacién con la rotacidn del drbol 42 y hace que la pierna 80
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tenga un desplazamiento angular lateral durante la rotacidn
del drbol 42, En resumen, el segundo medio de pivotaje 70 hace
solo la inelinacidn del cuerpo con independencia del movimien-
to de la pierna 80 sin afectar a las relaciones de torcimien~
to del cuerpo y la plerna, y hace también que el desplazamien-
t0 lateral angular de la pierna sea independiente de la rota-
cién del drbol, pero el primer medio regulador 82 forma una -

nueva relacidn entre la rotacidn del d4rbol y el desplazamien—~

‘%o lateral angular de la pierna y hace esta relacién ajusta-

ble dependiendo de la posicidn del primer medio regulador 82,
Segin se dijo antes, el primer medio pivotable 61 -
permite la rotacidn de la pierna aproximadamente sobre un eje
lateral del tronco, es decir,'alrededor del drbol 42 o, mds -
particularmente, del dedo 45.Asi cvando se considera unicemente
el primer medio pivotable 61, al girar el drbol 42 la pierna
80 gira unicamente una magnitud relativa al drbol 42, no efec-
tuando la misma ningn desplazamiento angular antero-posterior.
Sin embargo, la pierhq tiene gobernado tambiédn sv movimiento
angular antero-posterior por un segundo medio regulador 90 -
que incluye la muiieca 20, BEn el funcionamiento, el segundo me-
dio regulador 90 incluye un suspensor 83 con una abertura 84
en la gque penetra en forma deslizable el segundo extremo 87
del tirante 85. Como quiera que el primer extremo 86 del tiran-
te 85 estd fijado a la pierna 80, la rotacién del drbol 42 ¥y
el consiguiente movimiento antero~posterior del dedo 45 produ~
ce un desplazamiento angular de la pierna 80 alrededor del de-
do 45 debido a la fuerza rotativa ejercida sobre ella por el
tirante 85. Ademds del movimiento que acaba de citarse, el =
funcionamiento del segundo medio regulador 90 implica el des-

plazamiento angular hacia adelante del brazo 91 por el movimien-
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$0 hacia adelante del dedo 45 durante el giro del drbol 42.
Este movimiento de avance del brazo 91 origina el correspon-
diente movimiento hacia adelante de la abertura 84 del brazo
83. En consecuencia, queda restringido el movimiento angular
5,~ hacla adelante de la pierna 80. También se ha hecho indepen-
diente el desplazamiento lateral angular de la pierna del des-
plazamiento angular antero-posterior de la misma, puesto que
el desplazamiento antero-posterior puede ser regnlado por el
brazo 91 con independencia de los medios de retencidn o aber—
10,- ‘tura 84.
Cuando se revnen los funcionamientos separadamente
descritos con anterioridad, tal como estdn en la mufieca 20,
el movimiento general de andadura de la mufieca 20 puede ser
explicado. Segin se ilustra parcialmente en las figuras 4-6,
15.- €l movimiento inicial del cuerpo implica sustancialmente una
inclinacidén de un lado a otro y de torcimiento del tronco 22
con respecto a las piernas 80 y un desplazamiento angular de
égtas hacia adelante y hacia un lado sin elevacién sustancial
de las mismas durante tal movimiento., Este movimiento inieial
20.-~ puede ser explicado mediante la siguiente teoria de funciona-
miento de la invencidn. Sin embargo, esta teoria deberd ser -
considerada como una simple explicacidén probable de los desa-
costumbrados e inesperados resultados conseguidos por la pre-—
gente invencidn y no como una limitacidn de la misma. El movie
25,- miento inicial implica aparentemente la interaccidén entre el
periodo natural de oscilacidn o balanceo del cuerpo 21 de la
mufieca y el movimiento de los medios de accionemiento 40, De-
bido a la masa relativamente grande implicada en el tronco 22
¥ a la pequefia salida de potencia del motor 55, el movimiento
30.~ inicial impartido por el motor 55 al cuerpo 21 no es suficien-
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te para elevar las piernas 80. No obstante, una vez que se ha
aplicado al cuerpo 21 de la muiieca un movimiento oscilante o
de balanceo, los impulsos adicionales impartidos por las suce-
sivas rotaciones del medio de accionamiento 40 refuerza el mo-
vimiento oscilante del cuerpo 21 de la mufieca, comenzando asi
la elevacidén de las piernas.

Después del periodo inicial de movimiento gin eleva-
cidén sustancial de las piernas 80, la mufieca, cuando mueve, -
por ejemplo, su cuerpo 21 hacia la izquierda, inclinard simul-
‘tdneamente el hombro izquierdo a un lado y lo torcerd hacia -
atrds elevando la pierna izquierda con ambos desplazamientos:
el angular lateral y el angular anterior o hacia adelante. Es-
te movimiento representa una realistica reproduccién de los -
movimientogde un cuerpo natural cuando anda. Cuando los medios
de accilonemiento 40 inician la inclinacidn y torcimiento del
cuerpo 22 de la mufieca, el dngulo entre los dedos 45 y el cuer-
po central 43 del drbol 42, acoplado con los brazos angulados
44, para torcer e inclinar el tronco 22 con respecto a las -
piernas 80 y para elevar las piernas 80, una con respecto a
la otra. Sin embargo, como antes se dijo, el primer medio de
pivotaje 61 elimina cualquier unidn mecdnica directa entre la
ineclinacidn del tronco 22 y las piernas 80, aunque esta unidn
es mantenida entre el torcimiento del tronco 22 con respecto
a las piernas 80. Ademds, el primer medio regulador 62, cuando
se acopla con el segundo medio de pivotaje 70, puede ser adap-
tado, por ejemplo, para generar un dngulo de 1652 entre el -
tronco 22 y la pierna 80 mediante el desplazamiento angular -
lateral de esta Ultima. Como quera que el trondo 22 es relati-
vamente mds pesado que la pierna 80, es decir, que el tronco -

22 posee un momento de inercia mayor que el de la pierna 80,
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el movimiento de los medios accionadores 40, mds bien que actuar

como conexidn mecdnica entre el tronco y la pierna, consiguen
predominentemente el resulkado de doblar la pierna 80 hacia arri-
ba, en lugar de doblar el tronco 22 hacia abajo, juntando estas
dos partes de la mufieca. Contrarrestando tal efecto estd la fuer
za de la gravedad que actda sobre el tronco 22 y pierna 80, la
cual, en ausencia de las otras fuerzas implicadas, tiende 2 haw
cer que el tronco 22 se mueva hacia abajo mientras la pierna 80
permanece estacionaria. El efecto resultante de la sccidn mecd-
nica entre la pierna, el tronco y los medios de accionamiento,
asi como el resto de las fuerzas creadas por el movimiento de

la mufieca, estdn disefiadas para inclinar el tronco 22 a través
de un dngulo de 7-82, mientras que la pierna 80 se levanta a una
altura de 2,50 a 5 mm, aproximadamente. Por supuesto, gue me-
diante une variacidén adecuada del disefio de la mufieca, por ejem-
plo, variando la altura o configuracién del tronco o piernas,
pueden moverse las piernas en un dngulo mayor o menor que el del
tronco. Lo gue es todavia mds importante, mediante la simple va-
riscidn de la velocidad de los medlos de accionamiento puede con-
geguirse el control del movimiento relativo entre las piernas

y el tronco. Asi, con velocidades muy altas, el tronco puede -
llegar a no inclinarse nada en absoluto. Se ha encontrado, no
obstante, que para un gngulo total de inclinacién de unos T-89,
une velocidad que produzeca un dngulo de unos 32 pars el tronco

y de unos 4-59¢ para las piernas con respecto a la superficie S0~
bre la que se apoya la mufieca, es la mds preferible. Podria pa-
recer que la unidn mecdnica directa de la pierna con los medios
accionadores y el cuerpo, acoplada con el mayor momento de iner-
cia del tronco 22, tiene un mayor efecto sobre la ineclinacién

resultante en la pierna 80 que la fuerza de la gravedad sobre -
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el tronco 22, ya que 1a mufiecs. es desplazada un dngulo relati-
vamente pequefio con respecto a la posicidn vertical. O dicho en
otras palabras, que el efecto de la fuerza de la gravedad es -
sugtancialmente anulado ya que se ejerce solamente un momento
relativamente pequefio de inclinacién.

Otra alternativa y mds concisa forma de describir el
movimiento resultante del tronco con respecto a las piernas, -
implica la consideracidén de las aceleraciones relativas. Cuando
se forma el dngulo entre el tronco y las piernas, alternativa-
mente a cada lado, ftanto el tronco como las piermas son movidos
de una a otra posicidn, por lo que ambos resultan acelerados.
Como gquiera que las piernas sufren una mayor aceleracidn que el
tronco, éstas suben con relacidn al tronco. Mds especi{ficamen~
te, aunque la aceleracidn debida a la gravedad ayuda al tronco
y obstaculiza las piernas, la aceleracidn debida a los medios
de accionamiento es mucho mayor sobre las piernas que sobre el
tronco. En consecuencia, la aceleracién relativa resultante mue~
ve las piernas hacia arriba con relacidn al tronco.

Otro factor que debe ser considerado es el efecto de
la parte mévil del cuerpo sobre la parte relativamente estacio-
naria, por ejemplo, el efecto del pie mdévil sobre el pie que -
permanece en el suelo. Por ejemplo, cuando el pie izquierdo da
un paso (figuras 4-9), si suponemos que no hay torcimiento del
cuerpo y que el pie derecho estd asegurado fijamente en el sue-
lo, el movimiento resultante del cuerpo seria como el ilustrado
en las figuras 4-9, No obstante, si el pie dsrecho estd libre
para moverse, como realmente lo estd, y no hay torecimiento del,
cuerpo, €l pie derecho y el cuerpo se moverian hacia adelante,
ejerciendo una fuerza de giro sobre el pie derecho. Asf, visto

desde arriba, el cuerpo giraria en sentido contrario al de las
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agujas de un reloj durante el paso efectuado por el pie izquier-
do, ¥ en el mismo sentido que las agujas de un reloj durante -~
el paso ejecutado por el pie derecho. Este resultado se impide
mediante el torcimiento del cuerpo en amplitud suficiente en
direccidén opuesta, para que los dos movimienios queden anulados
en forma efectiva y el cuerpo permanezca mirando en lz misme -
direccidn en ceda paso. Experimentalmente, para las mufiecas pro-
badas hasta la fecha, un torcimiento del cuerpo de unos 52 re-
sulta sufieciente.

Por las teorias que anteceden puede comprenderse la
elevacidn inicial de la pierna., Asi, segin se ilustra en las -
figuras 10-15, a la terminacién de un paso, tiene lugar una se-
cuencia idéntica con respecto al otro extremo puesto que la mu~-
fieca se inclina hacia la derecha. El resultado es qué la mufieca
mueve un pie delante del otro, en secuencia, haciendo uso de un
desplazamiento leteral angular y hacia adelante, y, ademds, tie-
ne una inelinacidén y torcedura correspondiente del cuerpo. Asi,
la mufieca camina de forma natural, inclindndose no solo hacia
los lados, sino torciendo tembién el cuerpo para corresponder
al movimiento de la pierna particulaf.

Sin embargo, aunque las explicaciones precedentes o
teorias resulten suficientes para explicar la accién de andadu-
ra de la presente invencidn, éstas no tienen en cuenta los pro-
blemas encontrados en la prdectica real. Segin se sefiald antes,
el cuerpo de la mufieca tiene un periodo natural de oscilacién
que depende de su construccidén particular, por ejemplo, dimen-
siones, peso y colocacién de les diversas partes de la mufieca,
pero es independiente del medio particular de acclonamiento em-

pleado. Es posible, por tanto, que sin controlar los medios de
accionamiento por el cuerpo como en la presente invencidn, que
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los medios de accionamiento se opongan a la oscilacidn natural

del cuerpo de la mufieca, Por ejemplo, si el movimiento del cuer-
po de la mufieca no estd sincronizado con los medios de acciona-
miento, el movimiento del cuerpo puede tratar de levantar una
pierna mientras los medios de accionamiento tratan de hacer des-
cender esta misma pierna, por lo que la muiieca puede permenecer
de pie sobre una pierna mientras agita la otra o se vuelea. En
la presente invencidén, tal problema estd resuelto haciendo que
el cuerpo controle los medios de accionamiento para que el mo-
vimiento se realice en sincronismo, es decir, que el cuerpo con-
sigue una aceidn de regulacidén con respecto a los medios de accio
namiento.

Esta accién de regulacidn o sincronizacidén se produce
en la presente invencidén puesto que, cuando la mufieca 20 alcan-
ze. el méximo de alturs de un paso, el motor 55 del medio de accig
namiento 40 disminuye su velocidad para que el medio de accio-
namiento mantenga la sincronizacidn entre la oscilacidn natural
del cuerpo de la mifieca y el movimiento de los medios de accio-
namiento. Por ejemplo, cuando el motor es excitado, la mufieca
da unos pasos cortos y rdpidos con magnitudes relativamente pe-
quefias en la elevacidn de las piernas sobre la superficie del
guelo sobre la gue anda la mufieca. En cambio, cuando el motor -
gira mds lentamente, la mufieca da pasos lentos y grandes con un
levantamiento relativamente grande de las piernas en cada paso,
En cualquier caso, el motor 55 de los medios de accionamiento
40, aminoran su marche durante el paso para que su movimiento
se mantenga en sincronismo con la oscilacidén natural del cuerpo
de la mufleca. Esta operacidn se comprenderd con ayuda de la si-
guiente teorfa o explicacidn. No obstante, esta teoria deberd

ser considerada como una simple y probable explicacién para los
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desusados e inesperados resultados conseguidos por la presente
invencidn, y no como una limitacidén de la misma,

Cuando el cuerpo de la mufieca 20 se aproxima a la al-
tura de un paso, los medios de accionamiento 40 desvian su mo-
vimiento pars iniciar la inclinacién y torcimiento del cuerpo,
asi como la elevacién de la pierna en la direccidén opuesta. No
obstante, el momento del cusrpo de la mufieca tiende a continuar
el movimiento de la pierna hacia arriba y a ineclinar y torcer
el cuerpo en la direccidn inicial. Ademds, en el movimiento del
cuerpo cuando estd inclinado 2 un lado a una posicidn de incli~
nacidn al otro lado, el centro de gravedad del cuerpo debe ser
elevado mientras el cuerpo se mueve hacia la posieidn vertical,
En consecuencia, aunque los medios de accionamiento tratan de
iniciar la inclinacidn.y.tqrcimiento del cuerpo en la direccidn
opuesta, asi como el levantamiento de las piernas en direccién
opuesta, el movimiento y posicién del cuerpo de la mufieca, al
menos inicialmente, da lugar a una resultante de fuerzas que es
mds potente que la fuerza ejercida por el motor de los medios
de accionamiento por lo que é€stos reciben un retardo en su mo-
vimiento por parte del cuerpo de la mufieca. Una vez que ha sido
vencido el movimiento del cuerpo de la mufieca y ha sido llevada
a la vertical su poslcidn desaparece la fuerza restrictora del
cuerpo sobre los medios de accionamiento, por lo que puede te-
ner lugar el movimiento natural del paso antes descrito.

Otro factor que debe ser considerado en relacidén con
los movimientos del cuerpo antes explicados, es la orientacién

del cuerpo en el momento del cambio. El punto de cambio es el -

considerado como aquél en que durante el movimiento de balanceo
de la mufieca cuando ambos pies estdn en el suelo y el peso del

cuerpo de la mufieca es soportado en forma sensiblemente igual -~
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por ambas piernas. Se ha encontrado que para un balanceo apro-
piado, la linea de centro del cuerpo debe ser sustancialmente
vertical en el punto de cambio, ya que de otra forme es proba-
ble que se produzca una condicidn inestable durante la oscile-
cidn, También, aunque el balanceo puede obtenerse moviendo una
gran masa de cuerpo a lo largo de un pequefio desplazamiento, -
se ha encontrado preferible utilizar una pequefla mase de cuer-
po mévil a travéds de un desplazamiento relativamente grande,
Esta disposicién simplifica el balanceo, ya que el cuerpo de la
mufieca se hace "auto-arrancable", es decir, que el cuerpo comen=
zard el balanceo desde una posicién neutral cuando se aplica -
la energia.

Como forma alternative de describir la sincronizacidn
entre el cuerpo de la mufieca y los medios de accionamiento, se
puede considerar la aceleracién y deceleracidén del cuerpo de la
mufieca. Suponiendo que la linea central del cuerpo es sensible-
mente vertical en el punto de cambio, el desplazamiento del cuer-
po se hard con una velocidad angular mdxima y aceleracidn cero
en el punto de cambio. Por otra parte, cuando aumenta el despla~-
zemiento del cuerpo, hasta que, con el desplazamiento mdximo la
velocidad es cero y la deceleracidn es mdxima. Cuando las fuer-
zas resultantes son transferidas a los medios de accionamiento,
estos son retardados en su velocidad.,

Por la explicacidén gue antecede puede verse que el -
cuerpo controla, efectivamente, los medios de accionamiento para
sincronizar el movimiento del cuerpo y de los medios de acciona-
miento. También, debe observarse, gue la relacién citada, permite

la utilizacidn de un motor relativamente pequefio en los medios

de accionamiento, ya que la sincronizacidén del cuerpo con los

medios de accionamiento hace uso a la vez de la energia del mo-—
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tor y del periodo natural de oscilacidn del cuerpo. En conse~
cuencia, s0lo se requiere una pequefia entrada de energia para
cada paso para mantener la accidn de marcha y solo es necesario
utilizar un pequefio motor en el cuerpo de la mufieca.

Con referencia nuevamente a los dibujos y particular-
mente a las figuras 16-25 y 33, un juguete andador bilateral-
mente simétrico que constituye una segunda incorporacidn de la
presente invencién; designado generalmente por 110, incluye una
cabeza 111, una unidad de cuerpo 112 que tiene un tronco o capa-
razdén corporal 114 y un par de baterias 116 y un par de brazos
como el mostrado en 117, El juguete 110 incluye una pierna 118
que tiene un motor eléctrico 120, un alojamiento del mecanismo
de motor y engranajes 122 y un par de piernas 124.

El caparazdén 114 del cuerpo incluye una pared anterior
126, una pared posterior lé8, un par de paredes laterales espa-
ciadas 130 y una pared de fondo 132. E1l caparazdén 114 del cuer-
Po puede ser fabricado en cualquiera de los materiales adecua-
dos y empleando .una técnica apropiada como, por ejemplo, moldeo
por inyecoidn, en dos operaciones, con un pldstico adecuado. En
una primera operacldén de moldeo, se forma la mitad que constim-
tuye la pared anterior 134 (figura 26) que ihcluye la pared an-
terior y una mitad de cada una de las paredes laterales 130 en
una sola pieza. En la segunda operacidn de moldeo, se forma la
mitad posterior del cuerpo 136 que incluye la pared posterior
128 y uwna mitad de cada una de las paredes laterales 130 en una
sola pieza. la mitad de-lantera del cuerpo 134 y la mitad poste~

rior 136 pueden unirse mutuamente haciendo penetrar en unos re-
saltes huecos cilindricos 137 dispuestos en la mitad posterior

del cuerpo 136 los pitones 138 dispuestos en la mitad anterior

del cuerpo 134, Si se desea, puede emplearse un adhesivo o s0l-
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dante 139 para cerrar fijamente ambas mitades del cuerpo. Duran~
te la operacidén de moldeo, la mitad posterior 136 del cuerpo -
se provee de un par de (1) cdmaras para baterias 140 para el -
alojamiento de las baterias 116 (2) un soporte 142 para sopor-
tar una pieza ranurada 144 para la manivela y (3) un resalte -
cilindrico 146 para el montaje en forma basculante de la parte
trasera 147 del alojamiento 122 del mecanismo motor-engranajes.
También, durante la operacién de moldeo, la mitad anterior 134
del cuerpo se provee de un resalte cilindrico 148 para soportar
en forma basculante la parte anterior 149 del alojamiento 122,
Yy cada una de las paredes laterales 130 estd provista de una -
mitad de la abertura superior 150 receptora del brazo y una mi-
tad de la abertura 152 receptora de la pierna.

El conjunto del alojamienbto motor-engranaje 22 mostra-
do en las figuras 17~19 y 33, y una forma modificada de sloja~
miento 122z mostrada en las figuras 26 y 32 se moldean también
preferentemente en dos piezas mediante téenicas de moldeo por
inyeccidén empleando piéstico poliestireno de alto impacto. El
alojamiento 122 difiere del alojamienfo 122a esencialmente sdlo
en que el alojamiento 122 tiene una parte superior rectangular
mientras que la parte superior del alojamiento 122a es cilindri-
ca. El alojamiento 122 incluye una pared anterior 154, una pared
superior 156, una pared posterior 158, paredes laterales 160 y
pared de fondo 162, Se han formedo una cdmara 164 para el motor
eléctrico y una cdmara 165 para los engranajes en los conjuntos
de los alojamientoé;122 y l22a a2l proveerlos de un tabigque 166
intermedio entre sus respectivas paredes superiores 156 y pare-
des inferiores 162. El motor eléctrico 120 puede ir montado elds~

ticamente en la cdmara 164 sobre tacos de goma 168 dispuestos
en el motor 120 y que se alojan dentro de aberturas adecuadas -
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170 y 172 practicadas en la pared superior 156 y tabique 166,
respectivamente. ELl motor eléctrico 120 incluye une primera pla.
ca de extremo 174 que comporta un brocal 168 y una segunda pla-
ca de extremo 176 que comporta otro brocal 168, E1 motor 120
incluye también un drbol de armadura 178 que tiene un primer -
extremo 180 que se extiende a través de la placa de extremo 174
y un segundo extremo 182 que se extiende a travéds de la placa

de extremo 176. El extremo 180 comporta un volante 184 y el ex-~
tremo 182 un pifién motriz 186, El pifién motriz 186 engrana con
el sistema engranaje reductor que se indica en forma general
por.188 (figuras 17, 32 y 33), el cual incluye los pifiones pri-
mero, segundo y tercero, 190, 192 y 194, respectivamente, adap-
tados para obtener en el drbol de salida una velocidad variable
entre 120 y 80 rpm segin el estado de carga de las baterfas 116,
El pifién 190 estd fabricadd, preferentemente de un material plds-
tico parecido a la goma, con objeto de reducir el ruido del ju~-
guete 110. El pifién 190 estd montado rotatoriamente en un ciglie-
fial 196 e incluye una parte de gran didmetro 202 sobre el pifién
192, E1l pifdn 192 inciuye un grbol 203 montado rotatoriamente

en un par de soportes 204 sujetos a la pared anterior 154 de los
conjuntos de alojamiento 122 y 122a. El pifidn 192 incluye tam~
bién una parte 208 de pequefio didmetro que engrana con el juego
de dientes 210 previsto en el pifién 194. ELl pifidn 194 estd en-
chavetado en el cigliefial 196 mediante una claveta 2.2 para impri-
wmir movimiento al mismo, E1l 4rbol 196 se hace preferentemente

de acero, e incluye un primer extremo 214 montado rotabtoriamen—
te en una abertura 216 dispuesta en el tabique 166 y un segundo
extremo 218 provisto de una cabeza ampliada 220, Una bola de -

acero 222 estd sujeba a la cabeza 220 cerca del borde de la misma

para producir un efecto de manivela.
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Tanto el montaje de alojamiento 122 como el 122a pue-
den ir montados basculantemente en, o centralmente dispuestos
en el plano de simetria del caparazén del cuerpo 114 al reci-
bir los resaltes anteriores 148 y los resaltes posteriores 146
en los avellanados 224 y 226, respectivamente, previsitos en los
tabiques 149 y 147 de los conjuntos de alojamiento 122 y 122a,
regspectivamente. La bola 222 trabaja en la ranura 144 en forma
tal, que la rotacidn del ciglieBal 196 produce una accidn relati-
va de balanceo entre los conjuntos de alojamiento 122 y 122a y el
caparazén del cuerpo 114 forzando una forme de onda sinusoidal,
Esto se realiza colocando la lfinea central de accidén de la ma-
nivela 196 en dngulo recto con el eje del pivote formado por los
regsaltes 148 y 146 y sus avellanados asociados 224 y 226, res-
pectivamente,

Las piernas 124 (figuras 17, 18 y 23) estdn unidas al
conjunto del alojamiento 112 por pivotes rigidog, indicados ge~
neralmente por 228 por lo que toda la unidad de pierna 118 se -
balanceard con respecté a2 la unidad de cuerpo 112, levantando -
primero un pie 230 y luego-el otro pie 232 del suelo. Esto se -
consigue por el montaje pivotal del cdnjunto del alojamiento 122
acoplado con la aceidn de la manivela 196. ELl tipo de la accidn
de balanceo obtenido por la unided de pierna 118 (conjunto de
alojamiento 122 y 124) y la unidad de cuerpo 112 serd compren-
dido fdcilmente con referencia a las figuras 24 y 25. La accién
mostrada en la figura 25 es la encontrada normalmente en velo-
cidades altas de balanceo, aproximademente de 120 ciclos ﬁor mi-
nuto. La accidn de balanceo mostrada en la figura 24 es la encone-
trada normalmente en velocidades bajas de, aproximadamente, 80 ci-
clos por minuto. Suponiendo que las figuras 24 y 25 se han dibuja-
do viendo el juguete andador por la parte trasera, se observard
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que en la figura 25 el pie izquierdo 230 estd sobre el suelo
234 cuando la unidad de cuerpo 112 estd balanceads a la dere~
cha y que el pie derecho 232 estd sobre el suelo 234 cuando la
unidad de cuerpo 112 estd balanceada hacia la izquierda. En una
5,- Situacién de balanceo de este tipo, la pierna derecha 124 debe
moverse hacia adelante cuando la unidad de cuerpo 112 se balan-
cea hacia la derecha, con relacidn a la unidad de pierna 118.
Contrariamente a &sto, en el sistema de balanceo mostrado en
la figura 24, el pie derecho estd sobre el suelo 234 cuando la
10,- unidad de cuerpo 112 se balancea hacia la derecha y el pie iz-
quierdo 230 estd sobre el suelo 234 cuando la unidad de cuerpo
112 se balancea a la izquierda. En esta situacidn, el pie dere-~
cho 232 debe moverse haciz adelante cuando la unidad de cuerpo
112 se balancea a la izquierda, segin se mira la figura 24, Co-
15.- WO quiera que el juguete endador se moverd de ambas formas, en
la de 80 rpm y en la de 120 rpm, puede verse que el movimiento
de las pilernas 124 no puede ser funcidn del dngulo de balanceo
entre las piernas 124 y el suelo 234, u otra superficie, sobre
la que se desplace el juguete 110, Esta situacidn resulta com-
20.~ Plicada, ademds, por el hecho de que no hay un punto definido
de transicidn entre las dos formas de balanceo, sino mds bien
un cambio suave @ medida que aumenta la velocidad de marcha.
Se emprendid una serie de experimentos para estudiar
las formas de movimiento de balanceo y consumo de energia del
25, - juguete andador 110 con el fin de conseguir los pardmetros dépti-
mos de funcionamiento. El objetivo era definir una regidn de -
rangos de funcionemiento para el juguete con un minimo requeri-
miento de energia y una mdxime estabilidad de balandeo. Se encon=-

tré una regidn de movimiento de balanceo estable. Un pertinente

- 30.- pardmetro fisico es el producto del momento de inercia de la =
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unidad cuerpo por la amplitud del dngulo médximo de accionamien-
to y por el coseno del dngulo de elevacién. Los experimentos -
indicaron que la energia requerida es casi prdporcional a la -
frecuencia y es solo ligeramente dependiente del producto del
5 om momento de inercia de la unided cuerpo por el dngulo mdximo de
accionamiento y por el coseno del dngulo de elevacidén. Esto in-
dica que el juguete 110 es un dispositive de par motor constan-
te ¥ que los requerimientos de energia descienden con la frecuen
cia. Con una relacidn de engranajes‘de 32:1 la pérdida en el -
10 tren de engranajes sin carga es de unos 3,5 gramos/cm en el dr-
bol de entrada del motor. ElL par medio para el funcionamiento
normal varié de 5 a 12 gramos/cm aunque el par instantdneo fue
algunas veces tan alto como de 25 gramos/cm. Para una configu-
racién dade, generalmente, con alte frecuencia de accionamiento,
15, la unidad de cuerpo 112 ge adelanta a la unidad de pierna 118
en 160 grados,de fase, es decir, que giran en direcciones opues-
tas. Cuando disminuye la frecuencia de accionamiento, este des-
plazamiento va haciéndose progresivamente menor. Se observé que
el jugnete 110 no puede funcionar cuando el adelanto de fase
200~ se hace menor de 90 grados. Se observé tambidn que la elevacidn
del pie incrementa con la disminucidén de la frecuencia en el -
balanceo. Esto era de esperar debido a la naturaleza no lineal
del sistema. EL centro de gravedad de la unidad de cuerpo 112
se encuentra situado aproximadeamente en el punto en que se sitdan
25 .~ las baterias 116, y el centro de gravedad de la unidad pierna
118 radica en el eje del pivote de la misma, La unidad de pierna
118 tiene una masa menor gque la unidad de cuerpo 112, Ias rela-

ciones entre estas masag, los centros de gravedad de las dos -

unidades, la frecuencis de balanceo y la cantidad de movimiento

30,= de balanceo entre las dos unidades gobierna el tipo de aceidn
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de andadura producido. Se ha encontrado que un dngulo de 30 -
grados entre la unidad del cuerpo y la unidad de pierna produce
una cantidad satisfactoria de movimiento de halanceo,

Aunque pueden emplearse varios métodos para coordinar
la accién de las piernas 124 con la accidén de balanceo de la
unidad de pierna 118 ocon relacidn al suelo 234, el método agul
mostrado y descrito con fines de ilustracidén, pero no de limi-
tacidn, puede emplear un conjunto de embrague de leva 236 (figu-
ras 17, 19 y 33) para efectuar el movimiento de adelante y atrds
de las piernas 1l24. El conjunto de embrague accionado por leva
236 incluye un cojinete de pldstico 238 que tiene una parte o
buje 240 que gira en una abertura 242 prevista en la pared del
fondo 162 y una parte anular agrandada 244 que tiene una cara
superior 246 que forme la superficie de embrague. El cojinete
238 estd enchavetado al drbol 196 por una chavete 248 para su
rotacidén ocon el mismo,

El conjunto de embrague accionado por leva 236 incluye
tambidén una leva 249 gque consta de una mitad superior de leva
250 y una mitad inferior de leva 252 montadas rotatoriamente so-
bre el drbol 196 en relacidn telescdpica en forme tal que forman
una ranura de leva 254. La mited superior 250 ineluye una super-
ficie de embrague 256 que estd solicitada hacia su contacto con
otra superficie de embrague 258 prevista en el pifién 194 por me-
dio de un muelle de comppesidn 260 que rodea el drbol 196 y que
se apoya en las mitades de leva, de forma tal, que tiende a pro-
ducir la separacién de éstas. Le mitad de leva 252 estd provis-
ta también de una superficie de embrague 262 que se apoya sobre
la superficie de embrague 246 previste en el cojinete 238, E1l -

muelle 260 ejerce contra las mitades de leva 250 y 252 una car—
ga eldstica lo suficientemente ligera para permitir que el drbol
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196 contimie la rotacidn cuando las mitades de leva 250 y 252
permanecen estacionarias. De esta forma, el conjunto de embra-
gue accionado por leva 236 se usa para el accionamiento del mo-
vimiento hacia adelante y atrds de las piernas 124, y este mo-
vimiento puede, por tanto, ser orientado con la accidn de ba-
lanceo entre la unidad de pierna 118 y la unidad de cuerpo 112,
en cualquier posicidn, puesto que el conjunto de embrague aceio-
nado por leva 236 puede orientarse sobre el drbol 196 en cual-
quier posicidn. '
Como mejor puede verse en la figura 19, cada una de
las piernas 124 estd unida rigidamente al alojamiento 122 median
te un oonjunfo accionador de pierna 228 que incluye un eje 270
provisto de un extremo 272 roscado interiormente y otro extre-
mo 274 cerca del cual se ha dispuesto un brazo 276 con pestafia.
El extremo 274 puede introducirse a través de una abertura 278
dispuesta en las paredes laterales 160 del alojamiento 122 des-
pues de lo cual puede disponerse una arandela 280 sobre el ex~
tremo 274 el cual se dpoya contra la arandela 280 segin se in-
dica en 282. Cada uno de los brazos con pestafia 276 comporta un
pasador 284 que penetra en una sbertura 286 dispuesta en el alo-
jamiento 122 para prevenir el giro del eje 270. Cada uno de los ]
brazos con pestafia 276 estd provisto de los topes adecuados, -
como el mostrado en 288, los cuales estdn situados junto al buje
290 previsto en el eje 270. Un enlace accionador 292 provisto
de un brazo 294 que comporta un pésador 296 y una pestafia con
abertura @98 puede instalarse sobre él buje 290 en forma tal,
que una ranura 300 prevista en la pestafia 298 recibe su tope -

asociado 288 dispuesto en el eje 270.

ELl mecanismo 228 incluye también un aro tope 302 pro-

visto de una pestafia anular 304 intermedia entre los extremos
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306 y 308. La pestafia 304 estd provista de una pluralidad de
topes, tal como el mostrado en 310, que pueden penetrar en las
ranuras adecuadas, tal como la mostrada en 312, previstas en

el conjunto accionador 314 cuando &ste estd en su posicidn en
el extremo 306 del aro tope 302. Los topes 288 son obligados a
penetrar en sus ranuras asociadas 300 y los topes 310 en sus
ranuras asociadas 312 por un par de arandelas de muelle 316
cade una de las cuales tiene apropiados dedos eldsticos, como
el mostrado en 318 adaptados para forzar los accionadores 314
¥y-los enlaces accionadores 292 para su cooperacidn con los to~
pes asodiados. Las arandelas de muelle 316 ejercen une fuerza
suficiente para que los enlaces accionadores 292 y los acciona-
dores 314 muevan las piernas 124 en la forma que se describi-
rd despuds, pero esta fuerza es lo suficientemente ligera pars
que las piernas 124 puedan.ser basculadas a mano para vencer -
la tensidn eldstica y que el juguete pueda ser colocado en po-
sicién de sentado en la que las pilernas 124 forman 4dngulos rec—
tos con la unidad de cuerpo 112,

Las piernas 124 estdn unidas al mecanismo 228 por un
tapén de pierna 320 que tiene una parte de buje 322 montado en
el extremo 308 del aro tope 302 el cual estd impedido de desli-
zarse por medio de la arandela de bloqueo 324. El aro tope 302
incluye un manguito de eje 325 con una chaveta 326 que penetrs
en: la ranura 328 prevista en el buje 322 para que la rotacidn
del manguito 325 imprime rotacidn al tapén 320, EL tapén 320
estd sujeto firmemente al extremo superior 330 (figura 18) de
un conjunto interior de pierna 332 y estd pegado también al ex-
tremo superior 334 de oada parte exterior de pierna 336 de lasg
piérnas 124. Con esgta disposicidn, la oscilacidn del tapén 320
hard que la pierna asociada 124 bascule hacia adelante y atrds.
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Esta oscilacidn es producida por el movimiento de arriba y -
abajo suministrado por la leva 252 al accionador 314 a través
de un pasador de conexidn 340 comportado por el accionador 314
que se extiende a través de una abertura 342 dispuesta en el
alojamiento 122 para penetrar en la ranura de leva 254. Asi,
la ranura de leva 254 hace que el pasador 340 se mueva hacis
arriba y abajo haciendo oseilar el accionador 314 el cual, a.
su vez, hace oscilar el tapdn 320 por medio del aro de tope -
302 y del manguito de eje 325. El tapén 320 y la pierna inte-
rior 332 pueden hacerse de pldstico rigido moldeado por inyec-
cidn, mientras que la parte exterior de la pierna 336 se hace,
preferentemente de pldstico blando plegable, tal como el plas-
tisol.

Cada una de las piernas interiores 332 incluye también
un extremo 344 que comporta unas protuberancias 346 que se ex-
tienden hacia afuera y que unen pivotablemente un pie asociado
230, 232 a la pierna interior 332 al penetrar en una abertura
348 dispuesta en cada uno de los lados de la parte del pie 230,
232 en la localizacidn apropiada del tobillo. Cada uno de los
pies 230, 232 estd conectado mediante un védstago apropiado 350
a un enlace accionador 292 en forma tal que se obtiene una ac-
cién de paraleldgramp para cada uno de los pies 230, 232 para-
lelo con el suelo 234 (figura 23) durante el movimiento hacia
adelante y atrds de la pierna 124 asociada.

Segin se dijo anteriormente, el tope 288 del enlace
accionador 292 y de la arandela asociada de muelle 316 quedan
incluidos en el conjunto para facilitar la posicidn de sentado

de las pilernas 124, Sin embargo, durante la zccidén de marcha

o andadura, los topes 288 quedan bloqueados en su posicidn y

el enlace accionador es, para todos los fines prdeticos, un -~
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punto estacionario del alojamiento 122 mientras gue el accio-
nador 314, actuado por la leva 249, constituye une parte fija
de su pierna asociada 124. Debe observarse que, cuando el ci-
gliefial 196 gira en el alojamiento 122, da lugar a la accién
5y de balanceo antes mencionada entre la unidad de pierns 118 y
la unidad de cuerpo 112 asi como el movimiento de adelante -
y atrds de las piernas 124. No hay orientacidén para este movi-
miento de adelante y atrds con el movimiento de balanceo pues-
to que la leva 249 puede ocupar cualguier posicidn anguler en
10.~ el drbol 196,

La ranura de leva 254 que produce este movimiento de
adelante y atrds de las piernas 124 se muestra en forma desarro-
llada en la figura 20. Cada una de las piernas 124 es conduci-
da hecia atrds durante el 80% aproximadamente de la rotacidn

15.- de la leve y es arrastrada hacis adelante dqurante el 205 apro-
ximadamente. Asi, la ranura de leva 254 presenta dos inclina~
ciones. La inclinacidén de la seccién de la ranura 254 que con-
duce hacia adelante a la pierna 124 es cuatro veces mayor que
la inclinacidn de la ranura 254 que conduce la pierna hacia -

20,~ atrds. Si una pierna determinada se encuentra sobre el suelo -
234, la accidén de embrague entre el drbol 196 y el conjunto de
leva 236 es lo suficientemente grande pa¥a vencer la pequeiia
pendiente de la seccién de la leva que conduce la pierna hacia
atrds, Por lo tanto, la pierna serd desplazada hacia atrds has-

25,~ ta que el pasador de accionamiento 340 del actuador alcance el
exiremo superior de esta seccién de la leva. En este punto, la

inclinacidén de la pendiente de la ranura de leva 243 que despla~

za la pierna hgeia adelante es suficiente para que las superfi-

cies de embrague 258 y 262 retenga estacionario el conjunto de

30.=  1eva 236 hasta que el peso del juguete 110 se cargue sobre el
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otro pie. En este punto, el actuador de la pierna guesta esta-
rd en un punto.de la leva en que podrd, a su vez, conducir la
pierna hacia atrds.

Para resumir esta accidén, la diferencia en inclina-
cidn de las secciones de leva del movimiento hacia adelante -
¥y del movimiento hacia atrds, juntamente con la torsidén del -
embrague, permitird que un pie 230, 232 sea desplazado hacia
atrds, pero no hacia adelante, mientras que el peso del juguete
esté cargado sobre dicho pie. De ests forma, la leva 249 desli-
zard rotatoriamente hasta que se coordine con el balanceo de la
unidad de pierna 118 con relacidn al suvelo 234, independiente-
mente del balanceo de la unidad de pierna 118 con relacién a
la. unidad de cuerpo 112. ,

Aunque una pierna determinada es desplazada hacia -
atrds durante el 80% de la rotacidén de la leva, el pie asocia-
do con dicha pierna permanece s0lo en el suelo durante el 50%
de la rotacidn de la leva. Esto significa que el pie comienzae
su movimiento hacia a%rds antes de entrar en contacto con el
suelo 234, El conjunto de embrague accionado por leva 236 estd
disefiado también para dar un movimiento de velocidad constante
durante la carrera de la pierna. Lia combinacién de estos dos
factores da lugar a un movimiento hacia adelante de tode el ju~
guete 110 a una velocidad mds o menos constante. Esto evita -
lag cargas de inercia, hacia adelante y atrds, gque tenderfan a
hacer inestable el juguete 110 en su avance hecia adelante. La
estabilidad en sentido antero-posterior del juguete 110 resulta
también incrementada por la incorporacidén del sistema de para-
leldégramo en el acoplamiento del pie a la pierna para el movi-

miento hacia adelante y detras de la pierna. Estos principios

se presentan grdficamente en las figuras 20-22, en las que el
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pasador de accionamiento 340 de la pierna 124 puede ser consi-
derado como en su punto de arranque en A en el punto bajo de la
pendiente de la leva 254. En esta posicién del pasador de accio-
namiento 340, la pierna izquierda se encuentra en el punto méxi-
mo de avance hacia adelante, en el punto preparatorio para ini-
ciar su carrera hacia atrds., Cuando el juguete 110 es visto por
su parte posterior, como en la figura 22, estard balancedndose
hacia la izquierda. Cuando la ranura de leva 254 ha girado para
que el pasador 340 de la plerna izquierda esté en la posicién

B, la plerna izquierda estard iniciando su carrera hacia atrds,
como se ha indicado, y la unidad de ocuerpo 112 estard balancedn-
dose hacla la derecha para alcanzar su posicidn vertical. Cuan-
do la ranura de leva 254 gira hasta que el pasador 340 para la
pierna izquierda esté en la posicién C, la pierna izquierda 124
continda su carrers hacia afrés, pero sin alcanzar todavia la -
linea central del juguete 110, Simultdneamente, la unidad de --
cuerpo 112 estd también balancedndose hacia la derecha sin haber
llegado todavia 2 la posicidén vertical. En el punto D de la le-
va 254, la pierna izquierda 124 sigue moviéndose hacia atrds -
hacia la linea central del juguete, y el pie 230 se estd aproxi-
mando a su contacto con el suelo mientras que la pierna derecha
124 permanece en contacto con el suelo y el cuerpo 112 alcanza
su posicidn vertical, En el punto E, el pie izquierdo 230 se
encuentra en pleno contacto con el suelo y la pierna izquierda
124 ha alcanzado la lfnea central del juguete 110 mientras que
la unidad de cuerpo 112 comienza a balancearse hacia la derecha
y seéleva la pierna derecha 124, En el punto F, el pie izquierdo
230 estd todavia en pleno contacto con el suelo mientras la pier-
na izquierda contimia su movimiento hacia atrds despuds de haber
rebasado la linea central del juguete 110 y la unidad de cuerpo

112 se balancea mds hacia la derecha mientras la pierna derecha



100""

15.~

200"

25."

300"‘

es elevada a una posicién mds alta. En el punto G el pie izquier
do 230 estd todavia en plenc contacto con el suelo mientras con-
tinda el desplazamiento hacia atrds de la pierna izquierda 124,
en tanto que la unidad de cuerpo 112 inicia su balanceo en sen-
tido opuesto, hacia la izquierds en direccidn a le 1inea central
¥ la pierns derecha 124 se aproxima nuevamente al suelo. En el
punto H, el pie izquierdo 230 estd todavia en pleno contacto -
con el suelo, ¥y la pierna izquierda 124 estd movidndose todavia
hacie atrds mientras que la unidad de cuerpo 112 sigue su balan-
ceo hacla la izquierda, cerca ya de la posicidn vertical y la -
pierna derecha 124 se aproxima‘a su contacto con el suelo. En
el punto I, la pierna izquierda 124 he llegado al final de su
desplazamiento hacia atrds y se encuentra lista para iniciar
su movimiento de avance hacia adelante, habiendo entrado ya en
contacto con el suelo el pie derecho mientras que el pie izquier
do contimia en contacto con el suelo y la unidad de cuerpo 112
ha alcanzado la posicidn vertical., En el punto J, el pie izquier
do es elevado y basculado hacia adelante mientras que la unidad
de cuerpo 112 se balancea hacia la izquierda y el pie derecho
230 permanece en contacto con el suelo. Cuando el pasador de -
pivotaje 340 de la pierna izquierda se aproxima nuevamente a A,
el pie izquierdo se estd moviendo todavia hacia adelante y ha
alcanzado su mds alta posicidn, estando listo para la inversién
de sentido mientras que la unidad de cuerpo 112 ha llegado en
su balanceo a su posicibn extrema de la izquierda, permaneciendo
el pie derecho en contacto con el suelo.

Una forma modificada del conjunto, del embrague accio-
nado por leva, es la mostrada en la figura 32 indicada en forma
general por 236a. ELl conjunto de embrague sccionado por leva 236a-

incluye un cojinete de pldstico 238a con una parte de buje 240a
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montada sobre una abertura 242a dispuesta en la pared del fonf
do 162 del conjunto del alojamiento 122a en forma tal que el
cigliefial 130 es libre de girar en el cojinete 238a. EL cojinete
238a incluye una parte anular agrandada 244a que tiene una cara
superior 246a que forma una superficie de apoyo para la super-
ficie anular inferior 262a de un conjunto de leva 249a. ELl con-
Junto de leva 249a incluye una mitad superior de leva 250a que
tiene tres pasadores 360 desigualmente espaciados que descienden
desde la mitad superior de leva 250a y que son recibibles en -
aberturas espaciadas en igual forma (no mostradas) previstas
en la mitad inferior de leva 252a para que ambas mitades de le=-
va 250a y 252e puedan ser conectadas juntamente con una ranura
de leva 254 formada en la orientacidn apropiada, la cual es -
idéntica a la ranure de leva 254 anteriormente descrita y mos-—
trada en desarrollo en la figura 20. La leva 249a puede ir mon-
tada rotatoriamente sobre el cigliefial 190 encima del cojinete
2382, después de la cual, un muelle de comprensidn 260a y un -
embrague 362 pueden ir montados rotatoriamente sobre el drbol
190 dentro de la mitad superior de leva 2502, en forma tal, que
une ranura 364 que se extiende axialmente en el embrague 362 -
recibe wna protuberancia 366 previstae en la mitad superior de
leva 250a de forma que el embrague 362 queda impedido de girar
mientras permanece libre para moverse alternativamente dentro
de la mitad de leva 250a. El embrague 362 incluye una protube-
rancia que se extiende hacia arriba 368 la cual estd solicitada,
por el muelle 260a, a su penetracidn en una muesca 370 dispues-
ta en la superficie inferior del pifién 194.

Como quiera que el pifién 194 estd enchavetado al 4rbol
190 por la chaveta 212, y el embrague 362 estd enchavetado con

la leva 249a por la ramura 364 que recibe la protuberancia 366,
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la rotacidn del pifidn 194 producida por el motor 120 imprime ro- ~
tacidn a la leva 249a mientras que la protuberanciz 368 se en-
cuentre en la muesca 370, Si embargo, la protuberancia 368 se -
saldrd de la muesca 370 permitiéndo que el pifidn 194 gire sin
imprimir rotacidén a la leva 249a cuando esta Yltima encuentra
una registencia suficiente. Segin se describid anteriormente con
relacidn al conjunto de leva 236, la diferencia de inclinacién
de las secciones de adelante y atrds de la leva 24%9a en conjun-
cidén con la torsidn del embrague producida por el embrague 362
permite que un pie determinado sea desplazado hacia atrds, pero
no hacia adelante, mientras que el peso del juguete descanse so-
bre dicho pie. De esta forma, la leva 249a es también deslizada
rotatoriamente hasta que se coordina con el balanceo de la uni-
dad de pierna 118 con relacidn al suelo 234 independientemente
del balanceo de la unidad de pierna 118 con relacidn a la unided
de cuerpo 112, _

El pifién 194 estd provisto de una ranura transversal
372 que permite su monfaje sobre el drbol 190 miviendo el pifién
194 mds alld de la chaveta 212, E1 pifidn 194 puede ser entonces
girado hasta que una muesca 374, prevista en la superficie supe-
rior del pifién 194, queda alinéada con la chaveta 212, despuds
de lo cual se mueve hacia arriba el pifién 194 hasta que queda -
encastrado con la chaveta 212. La chaveta 212 se mantiene en con-
dicién de bloqueo con la muesca 274 mediante una arandela 376 en
forma de C que incluye una abertura 378 sobre la gque es movida
a su posicidn entre el pifién 194 y la leva 249a haciendo pasar
la aberturs 378 sobre el embrague 362, Asi, el conjunto que com-
prénde el pifién 194, embrague 362, leva 249a y cojinete 238a no
puede ser retirado del drbol 190 hasta que la arandela 376 sea
movida lateralmente separdndola del embrague 362. Bl pifidn 194 -
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puede ser movido entonces hacia abajo lo suficiente para permi-
tir su rotacidn hasta que la ramura 372 quede alineada con la
chaveta 212 permitiendo que el pifidn 194 sea retirado del 4rbol
190,

La unidad de pierna 118 mostrada en las figuras 17-19,
puede ser modificada segin se indica en 118a en las figuras 26-31.
La unided de pierna 1l8a incluye un conjunto accionador de pier-
na 228 que es idéntico al mostrado y descrito en relacidn con las
figuras 17-19, y que no se describird de nuevo en conexidn con
las figuras 26~31.

La mayor diferencis entre las unidédes de pierna 118
¥y 118a reside en la estructura de las piernas, la cual estd en
general indicada en 1l24a en las figuras 26-31. Cada conjunto de
Ppierna 1l24a incluye una mitad de alojamiento interior 380 y una
mitad de alojamiento exterior 381 en las que se monta un miembro
interior de pierna 350a. Cade miembro 350z estd unido a un enla-
ce actuador asociado 292 por una parte en dngulo recto 382 que
se extiende a través de una abertura ramurada 383 prevista en ca-
da tapén de pierms 320a formedo Integramente con la mitad inte-
rior de alojamiento 380. El tapdén 320a une la pierna 124a a un
mecanismo asociado 228 accionador de pierna en la forma anterior-
mente descrita para la pierna 124, Las mitades 380 y 381 del alo=-
Jemiento pueden asegurarse mutuemente mediante la penetracidn de
los pasadores 384 previstos en las mitades exteriores 381 en los
resaltes huecos 386 dispuestos en las mitades interiores 380. Una
vez montadas las mitades 380 y 381 pueden unirse pivotablemente
a un miembro de pie izquierdo 2302 y a un miembro de pie derecho
2322 mediante un primer juege de pasadores 388 que unen pivota-
blemente las partes 389 del tobillo de las mitades del alojamien-
to 380 y 381 con una parte superior 390 del pie en la parte tra-

sera del mismo y por un juego de pasadores 392 gue unen pivota-
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blemente las partes interiores del pie 392 de los miembros 350

At
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con una parte superior asociada 390 cerca de la parte delantera
del pie. Este tipo de unién produce la accién de paralelogramo
anteriormente descrita en conexidn con las figuras 17-19, la -
cual mantiene el pie 230a y el pie 232a en paralelismo con el
suelo 234 (figura 28) en todas las posiciones de operacién de las
piernas 124a cuando éstes son movidas alternativamente por el me-
canismo actuador 228 durante la marcha. Los pies 230a y232a inclu—
yen, cada uno, una parte inferior de pie 394 que tiene unos so-
portes desviados 396 que reciben los pasadores 398 pars unir la
parte inferior del pie 394 con la parte superior 390, incluyendo
estas partes unos bordes interiores 400 que pueden desplazerse

en forma mutua y alternativamente gsegin se indica por las flechas
402 de la figura 29. Los bordes 400 estdn separados uno de otro
por la accidn de un muelle 404 que se introduce en las muescas
406 previstas en unos salientes asociados a la parte 394 sobre
los que se apoyan unos salientes 408 que sobresalen hacia abajo
de la parte superior dél pie 390. La separacién mutua de los bor-
des 400 estd limitada por un miembro tope 410 (figura 29 que de-
pende de la parte superior del pie 390 y sobre el que se apoya
la parte inferior del pie 394. Esta comtruccién constituye un -
medio eldstico en la unidad de pierna 1ll8a que facilita la ele-
vacién de un pie determinado 230a, 2322 y da luger a un'. mayor
movimiento lateral de la unidad de pierna 118a para una relacidn
angular dada entre la unidad de cuerpo 1ll2 y la unidad de pierna
118a en una forma de balanceo dada. Ademds, y como claramente se
ve en la figura 29, la parte inferior del pie 394 se inclina ha-
cia abajo y lateralmente desde su borde 400 hasta una parte de
vértice 399a situado en un punto intermedio entre su borde 400

y un borde exterior 400a.
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Se ha encontrado que sin tales medios eldsticos el ju-
guete no inicia por si solo su marcha hacia adelante con bajas
frecuencias de balanceo., La mutieca 110 estd provista de una re-
duccidn de engranajés de relacién 32,8:1 y consume unos 250 mi-
1iamperios. Con esta reduccidn, la velocidad del cigilefial es de
116 rpm con 3 voltios de tensidn en los terminales. El juguete
funcionard hasta con una velocidad de 67 rpm con 1,9 voltios -
en los terminales, y las pilas 116 (pilas 2D en serie) tendrdn
una vida de unes 3,6 horas en funcionamiento constanite. Sin em-
bargo, el juguete no inicia la marcha de por si sin los medios
eldsticos de la unidad de pierna 118a. Se ha encontrado, en cam-
bio, que una reduccidn en los engranajes de 25:1 proporciona -
una frecuencia lo suficientemente alta en el cigllefial para hacer
que el juguete inicie la marcha por si miswmo. Con esta relacidn
de engranajes, el juguete sé balanceard a 150 rpm con 2,8 vol-
tios y a 72 rpm con 1,9 voltios en terminales. EL consumo de coO=-
rriente se eleva a 370 miliamperios y la vida dtil de las pilas
desciende a 1,5 horas aproximadamente. Asi, los medios eldsticos
de la unidad de pierna 11l8a constituyen una importante caracteris-
tica de la invencidn, puesto que permiten un considerable alarga-
miento en la vida de las pilas al reducir el consumo de energia
con el empleo de una mayor reduccidén para el arrastre de la uni-
dad de pierna 118a. La accidn de balanceo crea un movimiento de
un lado a otro que, junto con la masa del juguete, es suficiente
para levantar le pierna del suelo., Esto parece cumplir el objeti-
vo de definir una regidn de rango de funcionamiento del juguete
110 para conseguir un minimo consumo de energia y une miéxima es-
tabilidad de balanceo. Una configuracidén gque sea aunto-arrancable,
0 que inicie la marcha por si misma, estd asociada con un gran

momento en la unidad de cuerpo 112. Esto significa un gran peso
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en la unidad de cuerpo, gran amplitud en la funcidn de acciona-
miento o una alta velocidad de balanceo. Esto, por otra parte,
no es compatible con el requerimiento de unypequeﬁo consumo de
energia o una amplia regidén de rango de funcionamiento. Es de -
notar que esta caracteristica podria ser sacrificada, o bien in-
corporar en el juguete un mecanismo que sumentard temporalmente
la amplitud o velocidad durante 1la secuencia de arranque y vol-
viera a su condicidén normal despuds de iniciado el movimiento,
Como guiera que no es deseable sacrificar esta caracteristica,
y como, por otra parte, resultaria caro congtruir un mecanismo
para el aumento temporal de la amplitud o velocidad, se ha pre-
ferido emplear los medios eldsticos en la unidad de pierna 118a,

Un piso de suela 412 con alto coeficiente de friccién
se ha fijado en el fondo de la pérte inferior del pie 394 para
aumentar la tracecidn entre el suelo 234 y el pie asociado 230a,
232a. Los ples 230a, 232a, estdn cubiertos por un miembro de alo-
Jjamiento 414 que est# adecuadamente decorado para que imite un
zapato, lLas partes inferiores de las plernas 124a estdn cubier-
tas también con un miembro de alojamiento 416 en forma de calce-
tin que puede ser doblado hacia abajo sobre el miembro de =loja-
miento 414 segin se muestra en las figuras 28 y 29.

Con referencia shora a la figura 26, la energia es su-
minigtrada al motor 120 a través de un conductor eldctrico 418
y un segundo conductor eléctrico 420 que puede ir conectado a un
mecanismo interruptor, indicado generalmente por 422 y un con-
tacto eldetrico de ldmina eldstica 424 respectivamente. Ls 14-
mina eldstica 424 y el interruptor 422 incluyen, cada uno de ~
ellos, unos contactos de bateria 426 para cerrar el circuito des-

de las pilas 116 (figura 17) al motor 120 a través del interrup-
tor 422 y los conductores 418 y 420.
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El interruptor 422 incluye una palanca 428 que presen-
ta una parte 430 que sobresale por la espalda de la unidad de -
cuerpo 112 (figura 28) para su accionamiento por los dedos, y una
parte soporta-peso 432 sobre la que puede cargarse un peso 434.

- E1 peso 434 incluye unos salientes 436 para su montaje en forma

basculante dentro del caparazdén 114 sobre los soportes 438 pre-
vistos en la parte superior del mismo. El interruptor 422 inclu-
ye también un muelle de ldmina 440 que puede montarse en ol capa-
razdn 114 en forma tal que completa el circuito a través del con-
tacto de bateria 426 del interruptor 422 cuando el interruptor
422 es acclonado. Si la unidad de cuerpo 112 cayera o se volcara
estando energizado el motor 120, el peso 434 produciris el dispa~
ro del interruptor 422 desenergizando el motor 120.

Aun cuando los juguetes andadores agqui mostrados y des—
critos en detalle puede conéeguir plenamente los objetos y propor-
cionar las ventajas que antes se han detallado, debe quedar enten
dido que éstos son meramente ilustrativos de las incorporaciones
actualmente preferidas de la presente invencidén y no deben tomar-
se como limitaciones en cuanto a detalles de construccidn o dise~
fio como los agui mostrados a parte de como quedan definidos en
las reivindicaciones anejas.,

N 0 T A

La Patente de Invencién que se solicita para Espaiia,

por veinte afios, de acuerdo con la vigente Legislacién deberd
recaer sobre: "UNA FIGURA ANDADORA", con Prioridad de la Demanda
de Patente en U.S.A, Serial n? 477,146, de fecha 4 de Agosto de
1.965, a nombre del inventor que ha cedido sus derechos a favor
de la firma solicitante, segin las caracteristicas esenciales de
las siguientes:

REIVINDICACIONES

8,~ Una figura andadorsy,bilateralmente simétrica -
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adaptada para caminar sobre una superficie sustancialmente pla-
na, comprendiendo: una unidad de cuerpo; medios de pierna que
tienen partes contactables con el suelo; y medios que unen mu-
tuamente dicha unidad de cuerpo y dichos medios de pierna con -~
accidén forzada de balanceo de un lado a otro para hacer que di-
chas partes contactables con el suelo se levanten de éste en la-
dos sucesivamenie alternados de dicho juguete en respuesta a los
sucesivos movimientos de balanceo. ¥:

28,~ Una figura andadora, bilateralmente simétrica -
adaptada para caminar sobre una superficie sustancialmente plana,
comprendiendo: medios de cuerpo; medios de pierna que incluyen
a2l menos un par de piernas y medios asociados de pies dispues-
tos centralmente en un plano de simetria de dicha figura conec-
tdndose mutuamente los medios de pierna y medios de cuerpo para
un movimiento relative predeterminado de un lado a otro entre di~
chos medios de cuerpo y dichos medios de pilerna; medios motrices
comportados por dicha figura para inducir dicho movimiento de un
lado & otro y hacer que dichos medios de pies dejen el suelo en
lados sucesivamente alternados en respuesta a movimientos sucesi-
vos del medio de cuerpo; y medios que impelen a los medios de pie
que han dejado el suelo hacia adelante en la direccidn de marche
con respecto a dichos medios de cuerpo y para impeler a los otros
medios de pie hacia atrds con relacidn a dichos medios de cuerpo
para dar la resultante de movimiento de avance de la figura.

38.~ Una figura andadora, de acuerdo con la reivindice-
cidn 28, en la que dichos medios que impelen los medios de pie
hacia adelante y hacia atrds son energizados y estdn en conexidn
sincronizada con dicho movimiento de un lado & otro para retener
dichos mediog de pierns y dichos medios de cuerpo en unas postu-
ras de marcha predeterminadas, hacia adelante y atrds con relacidn

a dichos medios de cuerpo.
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48,- Una figura andadora, de acuerdo con la reivindica-
cidén 28, incluyendo unos medios de embrague entre dichos medios
motrices y dichos medios que impelen los antedichos medios de -
pie hacia adelante y hacia atrds para realizar un cambio en la

5.~ sincronizacidén entre dichos medios impulsores y dicho movimien-
to de un lado a otro,

52,- Una figura andadora, de acuerdo con la reivindi-
cacién 2&, incluyehdo medios eldsticos en dichos medios de pier-
na para proporcionar un movimiento adicional de un lado a otro

10.~ de los medios de cuerpo ademds del proporcionado por los medios
motrices para ayudar en la elevacidn sobre el suelo de dichos me-
dios de pie.

68,~ Una figura andadora, caracterizada por presentar
un dispositivo andador que #iene un miembro de cuerpo y una plu-

15,- 1ralidad de miembros de pierna, incluyendo dicho miembro de cuer-
po una pared anterior, una pared posterior y unas paredes late-
rales espaciladas, fteniendo cada uno de dichos medios de pierna
una parte apoyable sobre el suelo para su apoyo selectivo sobre
el suelo, la combinacidn que comprende: medios unidos pivotable-~

20.= mente a dicha pared posterior y dicha pared anterior para oscilar
con respecto a dichas paredes laterales; medios que conectan di-~
chos medios pivotablemente unidos con dicho miembro de cusrpo -
para balancear dichos medios pivotablemente unidos hacia las pa~-
redes laterales con arreglo a un ciclo oscilante predeterminado;

25+~ medios actuadores que conectan dichos miembros de pierna con di-
chos medios pivotablemente unidos en forma tal que dichas partes
apoyables sobre el suelo serdn levantadas del suelo cuando dichos
medios pivotablemente unidos sean balanceados con respecto a di=

chas paredes laterales en dicho ciclo predeterminado, estando -

30, adaptados dichos medios actuadores para mover dichos miembros de
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pierna a través de unas trayectorias de adelante y atrds cuando
son actuados; y medios motrices conectados & dichos medios uni-
dos pivotablemente para el suministro de energia a dichos medios
de conexidn y a dichos medios actuadores.

8,.. Una figura andadora, caracterizada por presentar
un dispositivo andador que tiene un miembro de cuerpo y una plu-
ralidad de miembros de pierna, teniendo‘cada uno de dichos medios
de pierma una parte apoyable sobre el suelo para su apoyo selec-
tivo sobre el suelo, la combinacidn que comprende: medios que co-
nectan dichos miembros de pierna con dicho miembro de cuerpo pa-
ra el movimiento de dichos miembros de pierna a través de tra-
yectorias predeterminadas hacia adelante y atrds con respecto a
dicho miembro de cuerpo, para que una de las partes apoyables -
gsobre el suelo sea levantada y movida hacia adelante mientras que
la otra parte apoyable sobre el suelo es movida hacia atrds en
contacto con el suelo,

88,- Una figura andadora, caracterizada por presentar
una combinacidén de acuerdo con la reivindicacién 72, en le que
dichos medios de conexidn incluyen medios de leva para controlar
el movimiento hacia atrds de una particular parite apoyable sobre
el suelo durante un mayor porcentaje de tiempo que en el que di-
cha parte particular apoyable sobre el suelo es controlada duran-
te su movimiento hacia adelante,

98,~ Una figura andadora, caracterizada por presentar
una combinacidn de acuerdo con la reivindicacidén 7%, en la que -
dichos medios de conexién incluyen medios de levae que tienen al
menos dog secciones con distinta inclinacidn -cada una de ellas,
controlando una de dichas seceiones el movimiento hacia adelante
de dichos miembros de pierna mientras la otra seccibén controla el
movimiento hacia atrds de los mismos, siendo la inclinacidén de -

dicha una seccidn varias veces mayor que la inclinacidén de dicha
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otra seccidn, para que un particular miembro de pierna se mueva
hacia atrds durante un porcentaje de tiempo sustancialmente me-
yor que el empleado por dicho particular miembro de pierna en su
movimiento hacia adelante, |

108,~ Una figura andadora, caracterizada por presentar
una combinacién de acuerdo con la reivindicacién 98, en la que
la pendiente de dicha una seccidn es aproximadamente cuatro veces
mayor que la pendiente o inclinaciién de dicha otra seccién,

118&,- Una figura andadora, caracterizada por presentar
una combinacién segun la reivindicacién 98, en la que dichos me-~
dios de conexidn incluyen medios de embrague conectados a dichos
medios de leva pars hacer que dichos medios de leva sean inefec-
tivos :haste que el peso de dicho dispositivo se cambia desde un
miembro de pierna extendido hacia adelante al otro miembro, por
lo que une determinada parté apoyable en el suelo queda libre =.
para moverse hacia atrds y quedard impedida de moverse hacia ade~
lante mientras el peso de dicho dispositivo egté cargado sobre -
dicha determinada parte apoyable en el suelo,

l2&,- Una figura andadora, caracterizada por presentar
una combinacién de acuerdo con la reivindicacién 728, en la que
dichos medios de conexién incluyen medios a cada una de dichas
partes apoyables en el suelo para mantener dichas partes apoyables
en el suelo en relacién paralela con el suelo eﬁ todés las posi-
ciones de dichas partes durante el movimiento de dichos miembros
de pierna a.través de dichas trayectorias predeterminadas.

138,- Una figura andadora, caracterizada por presentar
una combinacidén de acuerdo con la reivindicacién 112, én la que
dichos medios de conexidn estdn pivotablemente conectados a di-
cho miembro de cuerpo e incluye unos medios de manivela para el
balanceo de dichos miembros de pierna con respecto a dicho mieme
bro de cuerpo simulténeamente con dichos movimientos hacia ade-
lante y atrds de dichas partes apoyables en el suelo, sincronizan-

do dicho medio de embrague dicho balanceo y dichos movimientos ha-
cia adelante y atrds. |
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l42,~ Una figura andadora, caracterizadas por presentar

una combinacidén de acuerdo con la reivindicacidn 98, en el que
dichos medios de levae estdn montados rotatoriamente en dicho -
miembro de cuerpo, y en la que dichos medios de conexién inclu-
yen medios actuadores que conectan cada miembro de pierna con
dichos medios de leva para su accionamiento y en la que dichos -
dispositivos incluyen medios suministradores de energia montados
en dicho miembro de cuerpo en asociacién operativa con dichos me-
dios de leva para imprimir rotacidn a éstos, por lo que dichos
miembros de pierna son arrastrados por dichos medios de leva.

158,- Una figura andadora, caracterizads por presentar
una combinacidén de acuerdo con la reivindicacidén 148, en la que
dichos medios de leva estdn adaptados para imprimir una carrera
de velocidad constante a dichos miembros de pierna durante su mo-
vimiento a través de dichas trayectorias predeterminadas y por el
cual une particular parte apoyable en el suelo inicia su movimien~
to hacia atrds antes de que dicha parte particular se apoye sobre
el suelo, por lo que sé imprime al dispositivo una velocidad de
marcha sustancialmente constante reduciéndose al minimo las car-~
gas de inercia hacia adelante y atrds de dicho dispositivo.

168,~ Una figura andadora, caracterizada por presentar

una combinacidén de acuerdo con la reivindicacién 128, en la que
cada una de dichas partesgpoyables sobre el suelo comprende: una
parte superior; una parte inferior; medios que unen mutua y bag-
culantemente ambas partes; y medios de muelle monbados entre di-
chas partes superior e inferior para solicitarlos a una pdsicidn
predeterminada de basculamiento,

- 172.~ Una figura andadora, caracterizada por presentar
una combinacidén de acuerdo con la reivindicacién 148, en la que

dichos medios actuadores incluyen una arandela de muelle y medios
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de tope conectados a cada miembro de pierna para permitir el mo-
vimiento de balanceo de dicho miembro de pierna hasta una posicién
que estd sustancialmente en dngulo recto con dicho miembro de -
cuerpo.

188,~ Una figura andadora, caracterizada por presentar
un dispositivo andador que btiene un miembro de cuerpo y una plu-
ralidad de miembros de pierna, incluyendo dicho miembro de cuer-
po una pared delantera, una pared trasera y paredes laterales -
espaciadas, teniendo cada uno de dichos miembros de pierna una
parte apoyable sobre el suelo para su apoyo sobre el suelo en -
forma selectiva, la combinacidn que comprende: medios de caja -
de engranajes unidos pivotablemente a dichas paredes delantera
y trasera porhlo que guedan dichos medios en libertad de oscilar
con respecto a dichas paredes laterales; medios de manivela que
conectan dichos medios de céja de engranajes con dicho miembro
de cuerpo para el balanceo de dicha caja hacia dichas paredes -
laterales en un ciclo oscilante predeterminado; medios de leva
montados moviblemente en dichos medios de caja de engranajes; -
medios actuadores que conectan dichos wiembros de pierna a dichos
medios de caja de engranajes en forma tal que dichas partes apo-
yables sobre el suelo serdn levantadas del suelo cuando dichos
medios de caja de engranajes se balanceen con respecto & dichas
paredes laterales en dicho ciclo predeterminado, extendiéndosen
dichos medios actuadores en engranamiento motriz con dichos me-
dios de leva para el accionamiento de los mismos, estando adapta-
dos dichos medios actuadores para mover dichos miembros de pier-—
ne. a través de trayectorias predeterminadas hacia adelante y -
aﬁrés con el movimiento de dichos medios de'leva; y nmedios de -
suninistro de energia conectados a dichos medios de caja de en—
granajes para el suministro de energia a dichos medios de mani-

vela y a dichos medios de leva.
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198,= Una figura andadora, caracterizada por presentar
una combinezcidn de acuerdo con la reivindicacidn 182, en el que
dichos medios de leva accionan un determinado miembro de pierna
hacia adelante y atrds durante un porcentaje de tiempo mayor que
el empleado por dicho determinado miembro de pierna en su despla-
zamiento hacia adelante por dichos medios de leva durante el fun-
cionamiento de dichos medios suminisiradores de energfa.

208,~ Una figura andadora, caracterizada por presentar
una combinacidén segin la reivindieacidn'18é, en la que dichos me-
dios de leva tienen al menos dos secciones con distinta inclina-
cién cada una de ellas, controlando una de dichas secciones el
movimiento hacia adelante de dichos miembros de pierna mientras
la otra seccidn controla el movimiento hacia atrds de los mismos,
siendo la inclinacidn de diche una seccidén varias veces mayor -
que la inclinacién de dicha otra seceidn, por 1lo que un particu-
lar miembro de pierna se moverd hacia atrds durante un porcenta-
Jje de tiempo sustancialmente mayor que el empleado por dicho -
miembro particular en su desplazamiento hacia adelante.

218,~ Una figura andadora, caracterizada por presentar
una combinacién de acuerdo con la reivindicacidn 208, en la que
la inclinacién de dicha una seccién es aproximadamente cuatro ve~
ces mayor que la inclinacidn de la dicha otra seccién.

228,~ Una figura andadora, caracterizada por presentar
una combinacién de acuerdo con la reivindicacidén 182, incluyendo
medios de embrague conectados a dichos medios de leva para impe-
dir el moviﬁiento de dichos medios de leva hasta que el peso de
dicho dispositivo se cambie desde un miembro de pierna extendido
hacia adelante al otro miembro de pierna, por 1o que una determi-

nada parte apoyable contra el suelo estd libre para moverse hacia

atrds y tendrd impedido el movimiento hacia adelante mientras el
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peso de dicho dispositivo se encuentre sobre dicha determinada
parte apoyable contra el suelo.

238 ,~-Una figurs andadora, caracterizada por presentar
una combinacién de acuerdo con la reivindicacidén 182, que incluye
medios conectados a cada una de dichas partes apoyables sobre el
suelo para mantener las mismas en relacién paralela con el suelo
en todas las posiciones de dichas partes apoyables sobre el suelo
durante el movimiento de dichos miembros de pierna a trdvés de
dichas trayectorias predeterminadas.

248,~Una figura andadora, caracterizada por presentar
una combinacidén de acuerdo con la reivindicacidn 222, en la que
dichos medios de embrague sincronizan dicho balanceo y dicho mo-
vimiento hacia adelante y atrds.

258,~ Una figura andadora, caracterizada por presentar
una combinacidén de acuerdo éon la reivindicacidn 182, en la que
cada una de dichas partes apoyables sobre el suelo, comprende:
una parte inferior; una parte superior; medios que conectan mu-
tuamente dichas partes superior e inferior; y medios de muelle
montados entre dichas partes superior e inferior para solicitar
dichas partes a une predeterminada posicidn de basculamiento,

268,~ Una figura andadora, caracterizada por presentar
una combinacidén de acuerdo con la reivindicacién 188, en la que
dichos medios actuadores incluyen una arandela de muelle y medios
de tope conectados a cada miembro de pierna para facilitar el ba-
lanceo de dichos miembros de pierna hasta una posicidn en la que
quedan sustancialmente en dngulo recto con dicho miembro de cuer—
PO,

278,=~ Una figura andadora, caracterizada por presentar .
une combinacidén de acuerdo con la reivindicacidén 228, en la que

dichos medios de embrague y dichos medios de leva estdn adaptados



5o

loe"

150~

200~

250"‘

- 57 =

para imprimir una carrera de velocidad constante a dichos miem—
bros de pierna durante su movimiento a través de dichas trayec-
torias predeterminadas, por 1o que una determinada parte apoya
ble en el suelo comienza su movimiento hacia atrds antes de que
dicha parte determinada hega contacto con el suelo, por lo que
ge imprime una velocidad sustancialmente constante a dicho dis-
positivo reduciéndose asi al minimo las cargas de inercia hacia
adelante y atrds en dicho dispositivo.

288,~ Una figura andadora, caracterizada por presentar
una combinacién de acuerdo con la reivindicacién 228, que incluye
medios de enlace paralelos conectados a cada una de dichas partes
apoyables sobre el suelo para mantener dichas partes en relacidn
de paralelismo con dicho suelo en todas las posiciones de dichasg
partes apoyables sobre el suelo durante el movimiento de dichos
miembros de pierna a través de dichas trayectorias predetermina-
das, '

292,~ Una figure andadora, caracterizada por presentar
une combinacién de acuerdo con la reivindicacidn 288, en la que
cada una de dichas partes apoyables sobre el suelo comprende: una
parte inferior;'una parte superior; medios que unen mutuamente
dichas partes superior e inferior; y medios de muelle conectados
entre dichas partes superior e inferior paré solicitar las mismas
a2 una posicién predeterminada de basculamiento,

302.— Una figura andadora, caracterizada por presentar
vna combinacidén de acuerdo con la reivindicacién 298, en la que
dichos medios actuadores incluyen una arandela de muelle y medios
de tope conectados a cada miembro de pierna para el balanceo de
dichos miembros de pierna a una posicidn sustancialmente en dngu-
lo recto con dicho miembro de cuerpo.

3l8,- Una figura andadora, caracterizada por presentar
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una combinacidn segin la réivindicacidn 3082, que incluye un vo-

lante en dichos medios suministradores de energia para almacenar
momento de inercia,

328,~ Una figure andadora, caracterizada por presentar
una combinacidn segin la reivindicacién 312 en la que dichos me-
dios suministradores de energia comprenden un motor eléctrico -
montado elésticamgnte en dichos medios de caja de engranajes,

338.,~ Una figura andadora, caracterigzada por presentar
una combinacién segin la reivindicacidén 328, que incluye un inte-
rruptor de vaivén conectado con dicho motor eléctrico para dese-
nergizar dicho motor cuando dicho dispositivo se aparta sustan-
cialmente de la posicién wertical.

348.~ Una figura andadora, caracterizada por presentar
un dispositivo andador que #iene un miembro de cuerpo, medios de
pierna y medios que conectan dichos medios de pierna con dicho
miembro de cuerpo para el movimiento de dichos medios de pierma
a través de trayectorias predeterminades con respecto a dicho -
miembro de cuerpo, por lo que dichos medios de pierna imprimen
accién de marcha o andadura a dicho dispositivo, el perfecciona-
miento que -comprende: medios apoyables sobre el suelo conectados
con dichos medios de pierna para su apoyo selectivo sobre el sue-~
lo durante dicha accién de marcha; y medios que conectan dichos
medioé apoyables sobre el suelo con dichos medios de pierna en
forma tal, que dichos medios apoyables sobre el suelo permanece-~
rén sensiblemente paralelos con respecto a dicho suelo en todas
las posiciones de funcionamiento de dicho dispositivo.

358,~ Una figura andadora, caracterizada por presentar
un dispositivo aﬁdadpr que tiene medios de pierna y medios motri-
ces eléctricos conectades a dichos medios de pierna para el movi-

miento de estos Yltimos a través de trayectorias predeterminadas
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para imprimir accidn de marcha o andadura a dicho dispositivo,
el perfeccionamiento que comprende: medios interruptores conecta-
dos a dichos medios motrices eléetricos para desenergizar dichos
medios motrices cuando dichos medios de pierna se apartan sustan-
cialmente de su condicién de verticalidad.

368,~ Una figura andadora, caracterizada por presentar
un dispositivo andador que tiene un miembro de cuerpo, medios de
pierna, y medios que conectan dichos medios de pierna con dicho
miembro de cuerpo para mover dichos medios de pierna a través de
trayectorias predeterminadas con relacidn a dicho miembro de =
cuerpo, caracterizado en que dichos medios de pierna comprenden:
al menos una pierna teniendo su extremo superior conectado a di-
cho miembro de cuerpo por dichos medios de conexién, y un extre-
mo inferior que incluye una.parte de tobillo y una parte de empei-
ne; una parte superior de pie que comprende una parte delantera,
una parte intermedia y una parte trasera; un primer pasador que
une en forma pivotable dicha parte trasera de dicha parte supe-
rior del pie con dicha parte de tobillo; un segundo pasador que
une pivotablemente dicha parte intermedia de dicha parte superior
del pie con dicha parte de empeine; una parte inferior de pie que
tiene un extremo anterior y un extremo posterior, extendiéndose
el eje principal de dicha parte inferior desde dicha parte poste-
rior a dicha parte anterior en forma tal que dicha parte inferior
es balanceable alrededor de dicho eje principal, estando dichos
medios de conexidn desviados de dicho eje principal; y medjos de
mielle montados entre dichas partes superior e inferior para soli~
citar dicha parte inferior a una posicién predeterminada de balan—
ceo.

378.- Una figura andadora, caracterizada por presentar

un dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 368, caracteriza-
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do ademds porque dichos medios de conexidén incluyen una arandela '
de muelle asociada con medios de tope para permitir que dicho -
miembro de pierna ses balanceado hasta una posicidn aproximada-
mente normal a dicho miembro de cuerpo.

388.~ Una figura andadora, caracterizada por presentar
un dispositivo segun la reivindicacidén 368, caracterizado ademds
porque dichos medios de conexidn incluyen medios de enlace para-—
lelos conectados con dicha parte de tobillo y dicha parte de em=—
peine,

398,~ Una figura andadora, que comprende: una unidad
de cuerpo que tiene una pared delantera, una pared irasera y un
par de paredes laterales espaciadas, incluyendo cada una de dichas
paredes laterales una parte inferior provista de una abertura,
teniendo dicha parte inferior una ranura de manivela practicada
en ella, teniendo dicha ranurs de manivela un eje principal que
es aproximadamente normal a una linea que pasa a través de los
centros de dichas aberturas de dichas paredes laterales, un con-
junto de caja de engranajes montado basculantemente en dicha uni-
dad de cuerpo, teniendo dicho conjunto de caja de engrajanes su
eje mayor unido pivotablemente a dichas paredes delantera y tra-
sera por lo que dicho conjunto de caja de engranajes estd en li-
bertad de balancearse hacia adelante y atrds alrededor de su eje
prinecipal; un montaje de manivela dispuesto rotatoriamente en di-
cho conjunto de caja de engranajes, incluyehdo dicho montaje un
bfazo de manivela que se introduce en dicha ranura de manivela
para el balanceo de dicho conjunto de caja de engranajes adelante
y atrds cuando dicho montaje de manivela es girado; medios de le-
va que tienen primera seccién y segunda seccidn con inclinaciones
diferentes predeterminadas; medios de embrague que conectan opera-

tivamente dichos medios con dicho montaje de manivela para el fun-
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cionamiento del mismo, poseyendo dichos medlios de embrague una
capacidad transmisora de torsidn predetérminada para interrumpir
el funcionamiento de dichos medios de leva cuando dichos medios
de embrague encuentran una resistencia predetermineda en su fun-
cionamiento; un par de piernas para imprimir accién de ceminar
a dicho juguete, teniendo cada una de dichas piernas un extremo
superior y un extremo inferior; medios actuadores de las piernas
unidos rigidamente a dicho conjunto de caja de engranajes para
el balanceo con el mismo, extendiéndose dichos medios actuadores
al exterior de dicha unided de cuerpo a través de dichas abertu-
ras en direccién normal a dicho eje principal de dicha ranura de
manivela; medios que conectan dichos medios actuadores con dichos
extremos superiores de dichas piernss en el exterior de dicha =
unidad de cuerpo para el balanceo de dichos extremos inferiores
de dichas piernas hacia adelante y atrds con respecto a dichas
paredes delantera y trasera cuando dichos medios actuadores son
accionados simultdneamente con la aqtuaeidn de dicho montaje de
manivela, estando dichos medios actuadores asociados operativa-
mente con dichos medios de leva para el accionamiento de los mis~
mos; y medios de motor conectados con dicho montaje Ge manivels
para el giro de dicho montaje de manivela,

40%.~ Una figura andadora, que tiene medios de piernas
para imprimir accidén de caminar a dicho juguete, medios de engra-
naje para el accionamiento de dichos medios de pierna, caracte-
rizado en que dichos medios de engranaje estdn construidos de una
materia similar a la goma para reducir al minimo el ruido produ—
cido por el funcionamiento de dicho juguete.

418, Una figura andadora, segin la reivindicacidn 4082,

caracterizada, ademds, porque dichog-medios de motor estdn monta-
dos en dicho juguete sobre almohadillas eldsticas para minimizar
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las vibraclones y ruido cuendo dichos medios de motor son ener—-
gizados.

428,« Una figura andadora, adaptade para ceminar inde-
pendientemente con movimientos naturales del cuerpo y piernas
¥y para tener dichos movimientos de piernas ajustables con inde-
pendencia de dichos movimientos del cuerpo, el cual comprende:
un cuerpo que incluye un tronco y piernas unidas pivotablemente
al mismo; medios de accionamiento dispuestos en dicho tronco pa-
ra produecir la inclinacidén hacis los lados y el torcimiento de
dicho tronco y la elevacidén de dichas piernas en secuencia, estan
do controlados dichos medios de accionamiento por dicho'cuerpo -
para sincronizar el movimiento de dicho cuerpo y de dichos medios
de accionamiento y estando conectados a dichas piernas para pro-
dugir dichos movimientos de.inclinacidn y toreimiento de dicho
tronco y dicha elevacin de dichas piernas; y medios de control
para dirigir el movimiento de dichas piernas.

4%~ Una figura andadora, de acuerdo con la reivindica-
cidén 428, en la que dicha unién pivotable entre dicho tronco y -
cada una de dichas piernas comprende un medio pivotable péra el
giro de dichas piernas alrededor de un eje aproximadamente late-
ral de dicho tronco y un segundo medio pivotable para el giro de
dichas piernas alrededor aproximadamente de un eje antero-poste-
rior lateral de dicho tronco.

448,~ Una figura andadora, segin la reivindicacidn 438,
en la gue dicho primer medio pivotable comprende un bloque unido
a cada une de dichas piernas y que presenta en é1 un primer ori-
ficio que se extiende en forma aproximadamente paralela al eje
lateral de dicho tronco, recibiendo en forme rotatoria un dedo de
dichos medios de accionamiento en>dicho orificio del bloque.

458.,~ Una figura andadora, de acuerdo con la reivindi-
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cacidn 432, en la que dicho segundo medio pivotable comprende
un yugo unido a cada una de dichas piernas teniendo un vdstago
que se extiende entre sus oidos en forma aproximadamente parsle-
la a un eje antero-posterior lateral de dicho tronco, estando -
dicho bloque montado rotatoriamente en dicho vdstago del yugo.

462,~ Una figura andadora, segin la reivindicacidén 428,
en la gue dichos medios de control comprenden, para cada una de
dichas piernas, un primer medio regulador para gobernar el des-—
plazamiento angular de su pierna asociada y un segundo medio re-
gulador para gobernar el desplizamiento angular antero-posterior
de dicha pierna asociada.

478,~ Una figura andadora, segun la reivindicacidn 468,
en la que dicho primer medio regulador comprende un suspensor -
montado dentro de dicho tronco teniendo medios de retencidn y un
tirante con su primer extremo asociado fijamente a su pierna co-
rrespondiente y su segundo extremo recibido en forma deslizable
en dichos medios de retencidn, estando adaptados dichos medios de
retencidén para restrinéir el desplazamiento angular del segundo
extremo de dicho tirante.

488,= Una figura andadora, seguin la reivindicacidn 468,
en la que dicho segundo medio regulador comprende un suspensor = °
montado dentro de dicho tronco teniendo medios de retencidén y un
tirante con su primer extremo fijado a dichs pierma asociada y su
segundo extremo recibido deslizablemente en dichos medios de re-
tencién, estando adaptados dichos medios de retencidn para restrin
gir el desplazamiento angular antero-posterior del segundo extre-

mo de dicho tirante.
492,~ Una figura andadora, segin la reivindicacién 488,

en la que dicho.” segundo medio regulador incluye un soporte mon-

tado rotatoriamente por su primer extremo alrededor de un eje la-
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teral en la parte superior de dicho tronco y conectado operativa-
mente por su segundo extremo a dichos medios de accionamiento pa~
ra seguir el movimiento antero-posterior de dichos medios de ~
accionamiento y estando dicho suspensor montado sobre dicho sopor-
te adyacentemente a dicha pierna asociada.

508,~ Una figure andadora, comprendiendo: un tronco;
medios de pierna en ambos lados de diche mufieca, incluyendo die
chos medios de pierna un pie y estando conectadas a dicho tronco
para el movimiento de dicho pie con relacidn a dicho tronco; y
medios accionados a motor para el balanceo del centro de grave-
dad de dicha mufieca de uno a otro lado y para sincronizar el mo-
vimiento de dicho centro de gravedad y dichos pies.

518,~ "UNA FIGURA ANDADCRA",

Segin queda sustancialmente descrito en la presente
memorie descriptiva que consta de sesenta y ouatro hojas escritas
a mdquina por una séla cara.acompaﬁada de sus correspondientes
dibujos.

MADRID, 12 de Abril de 1.966
MATTEL, INC.

P.P.
FRANCISCE GARCIA CABRE
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