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ANTECEDENTES DEL INVENTO

i. Campo del invento

El presente invento estd dirigido a la indus-
tria del juguete y, mds particularmente, a uns figura de Ju
guete que tiene sccesorios desmontables pars formai subdon-
l;juntos, bien solbs 0 bien con otros aécesorios.

H

' 2. Descripcidn de la técnica anterior

: Lz industris del juguete ha proporcionado gran
l -
niimero de conjuntos de muflecos de juguete con varios grados

de locomocidn independientes y de movimiento controlado a

‘Idistancis. Por ejemplo, ls patente norteamericana n?

3.267.607 describe un mufieco que tiene un mecanismo de‘éc~
cionamiento mbntado en su torso para unos miembros de Pizr—
na que se mueven a pivotamiento. Ia patente norteamericana
n? 3,038.275 describe un nuifieco que camina, que tiene'moto—
res individuales en cada pie, que son accionsdos sltermavi-
vamente.

Hasta la fécha, la técnica anterior conoéidé
no ha proporcionado un conjunto de robot que sea compati-
ble con una lines de Jjuguetes complementa;ios ¥ que seg ca-
paz de dividirse en varios componentes secundarios para for;

e -

mar subconjuntos de juguete separados.

RESUMEN DEL INVENTO

El presente invenbto esté dirigido a proporcio-
cionar una figura de robot mecénica con locomocidn limitada
¥ que es capaz de ser desarmada en conjuntos de juguete
couponentes secundarios, bien por si mismos o bien con asc-
cesorios adicionales.

A este respecto, un tromco o miembro de cuerpo
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lcentral estd provisto de un motor para impulssr una plurali-
dsd de conexiones de accionamiento exteriores. El'motor es
capaz también de sccionsr una oruga sin ﬁin montada pivota-
blemente en el exterior del miembro de tronéo. Un par de

5 accesorios a modo de pies estin conectados de manera separas

_ble al miembro de tronco a través de un tren de accionamiend
Lto en un miembro de torso inferior. Los accesorios a modo
de pies pueden estar subdivididos en partes separadas para
formar un vehiculo independiente o psra inﬁerconexién éqn el
10 miembro de torso inferior para permitir un movimiento de
andadurs de la figura del robot sustancislmente en sblo una
direccidn. Todos los accesorios pueden ser retirados el -
miembro de tronco y subconjuntos separsdos pueden ser infer"
conectados para convertir el miembro de tronco en un vehi-
15 culo independiente. Acoplamientos de acclonamiento exte-
riores estdn posicionados convenientemente dentro de .oviii-
cios sobredimensionsdos que proporcionan conexiones esvaclo+
rarias para los diversos accesorios.

El miembro de cuerpo puede tener, ademds, ura
20 cavidad de almscenamiento pars recibir un pequeilo mufieco.
que sea compatible con, por ejemplo, el chasis de vehiculo

del accesorio a modo de pie. Pueden interconsctarse arti-

culos accesorios, tales como mobores y similares, psra modi;
ficar la estructura bisica de la figurs mecdnics del robot,
25 convirtiéndola en subconjuntos de juguete. Los accesorios

o apéndices que constituyen los brazos del miembro de tron-—
co, incluyen ruedas capaces de soportar el miembro de troncP
pera locomocidn. independiente con el accionamiento de orugs
sin fin,

30 Ias caracteristicas del presente invento que
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|_Se cree son nuevas, se indican particularmente en las rei-
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vindicacionea anejas. E1 presente invento, tanto‘en lo que
respecta a su orgahizacién como en lo que respecta a su fony
ma de ope:acién, puede comprenderse de la mejor manera por
referencia a la siguiente descripcidn, tomada en conjunto .

con los dibujos anejos.

BREVE DESCRIPCION D& 103 DIBUJOS S

Ia fig. 1 es una vista en perspectiva de un
robot montado;

Ls fig. 2 es uns vista en despiece ordengdo,
en seccidn transversal parcial, del conjunto de robot;l |

La fig. 3 es una vista lateral de un oomﬁdren-
te secundario del robot; '

La fig. 4 es una vista en seccibn tnansvérsal
del miembro de torso inferior del robot;

La fig. 5 es una vista laterazl, en despizce
- -ordenado, del migmbro de pierna del robot;

La fig. 6 es una vista lateral del miembro de
pierna interconectado para formar un vehiculo;

La fig. 7 es una vista lateral del brazo del
roboty ¥

Iia fig. 8 es una vista en perspectiva de los
componentes del robot que formasn un conjunto de Jjuguete in-

dependiente, separado.

DESCRIPCION DFE LAS REATIZACIONES PREFZRIDAS

La siguiente deseripeidn se proporcions para
hacer posible que cualquier persona experta en la industria

del juguete realice y use el invento, e indica el mejor mo—
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|_do que conbempla el inventor para llevar a,lalpréctica es~
te invento. Sin embargo, a los expertos en la técnica antes
mencionada, les resultsrén ficilmente evidentes diversas

modificaciones, ya que los principios genéricos del presen-
te invento han sido definidos especificamente en esta memo-

ris pars proporcionar un conjunto de robot mecénico relati=

Haciendo referencia a la fig. 1, eﬁ ella se
represents una vista en perspectiva de un robot montado.
EL conjunto de robot incluye varios segmentos separados que
pueden ser utilizados individuslmente por si mismos o en
combinacidén con accesorios para proporcionar conjuntos ssa-
cundarios de juguete. A este respecto, el robot de la fig.
2 incluye un miembro de cuerpo o tronco 4, que es capaz
de contener una fuente de energia y medios de motor. Un
par de brazos 6 desmontables’ estén wnidos a pivotamiento
al miembro de cuerpo 4. También unido de manera separatle
al miembro de cuerpo 4, hay un torso inferior 8 y un nleu-~

bro de cuerpo 10. Miembros de pierna 12 pueden montar de

manera sepsrable el torso inferior & pars proporcionsr una

junto de robot.

Una parte de pecho 14 gobresaliente, del miem-
bro de cuerpo 4, estéd dividida por una cavidsd acanaslada
16, que puede estar cublerta por una tapa de pecho trasli-
cida 18, para formsr un compartimiento de aslmacenamiento
para un miembro de mufleco suplementerio, de menor tamaiio,
El miembro de mufleco estd proporcionsdo de manera apropiada
y puede utilizarse como cardcter central o como figura del

operador en varios juguetes sepsrados y conjuntos secunda-

base estacionaris para sostener en posicidn erecta el con-
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|_rios de juguete, 8 partir de la presente figura del robot.
Como puede verse en las figs. 3, 6y 8, el tamaﬁS propor=
cionsdo del mufleco més pequeillo, srticulado, propbrcionaré
un criterio psrs dimensionar proporcionalmente las partes
. 5 de subconjunto del conjunto de robot, psra permitir una

' utilizacidn racional de esas partes en otres combinaciones
, ¥ por si mismos como juguetes independientes.

Haciendo referencia a la fig. 2, en ella se
ilustra en seccibn transversal parcial, un despilece orde-
10 nasdo, del robot, psrs mostrar n6 s0lo la relacidn de los
.accesorios tales como los brazos 6,_la cabeza 10, y los

miembros 12 de pierna, sino paras mostrar también ls dispd-
sicibn de transmisidn de potencia en el miembro de trégco
4 y en el torso inferior 8.

15 El miembro de cuerpo o tronco 4 puede estzr
formado por un par de mitades 20 y 22 moldeadas. De prefe-
urencia, la figura del robot estd constrﬁida principalazznte
de componentes de plistico, para facilitar su fabricaéién,
sunque podrisn utilizarse otros materisles. Las respecti-
20 vas configuraciones superficiales exteriores de las mita--
- des 20 y 22 del cuerpo, incluyen una plufalidad de puntos
24 de montsje, que forman una mitad hembra de un conjunto
de scoplamiento para Orgenos accesorios. Los puntos 24 de
montaje estin posicionados no sélo en el miembro de cuerpo
25 o tronco 4, sino también en el torse inferior 8 y los miem-
bros 12 de pierns. .Ademds, otros orificios normalizados 26
estén previstos también para proporcionar conexiones de ar-
ticulos accesorios, bien directamente a través de un miem-
bro de tetdn o bien iadirectsmente a través de un acopla-

30 miento suplementario como ge ilustra en la fig. 6.
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La configurscidn exterior de las mitades 20 y
22 del cuerpo proporciona sdemds instrumentos siﬁulados pa-
ra mejorar el concepto de control de la figura 2 del robot
por el mufiéco de menor tamsfic. La configuracidn exacta de
este moldeo decorativo es, naturalmente, una cuestibn sub-
jetiva y puede‘vériarse dentro de los parémetros del pre-
sente invento.

' En la realizecidn de la fig. 1, el robot esté
completsmente montado y es relativsmente estacionsrio, ca-
reciendo de locomocidn. Los braéos 6 estén montados a pivo-
tamiento en orificios 28 sobredimensionados a través de un
montaje de friccidn con unas espiga hueca 30, como puede -
verse en las figs. 2 y 7. La espigs hueca 3C en cada brzzo
6 respectivo estd dimensionada para proporcionar un, ajuste
de interferencia con los orificios 28 sobredimensionados
de las placasg de montéje 32, Cada brszo 6 comprende un hra-
zo superior 34 y un antebrazo 36. Estos estén conectaGus ent
tre si a pivotamiento mediante un montaje de yugo con uvn
tornillo capaz de variar la fuerza de friccidn ejercida en
el montaje entre el brazo 34 y el antebra?o %6. Bl antebra-
%0 %6 incluye un rodillo 38 montado a rotacidén para exten-
derse ligerasmente mds alld de la configuracibn exterior del
antebrazo 36. Un orificio (no mostrado) en el extremo del
antebrazo 36, es capaz de retvener con friccidn uns corta

espiga 40 montada en la mano 42 o, mis apropiadamente, la

estacionaria 44 y una garra 46 movible s pivotamiento, car-
gada por resorte. Como se muestra en la fig. 7, el resorte

carga a8 la gerra mbvil 46 a uns posicidn cerrada; al ejer-

cer uns fuerza sobre la palanca 48, se abre la pinza de aga-
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_rre 42 y puede recibir o retener objetos, tales como, por
ejemplo, el miembro de mufieco de menor tamafio. ‘

Ta espigé 30 hueca en cada uno de los brazos
6 tiene un orificio dimensionado apropiadamente para exten-
derse sobre un scoplamiento rotacional 50 y no aplicgrse

con é1. Los acoplsmientos rotacionales 50 pueden comprender

que los orificios 26. Aéi, accesorios con tetones de aco-
plamiento apropisdos pueden montarse directamente en los
acoplamientos rotacionales 50 a2 uno y otro lsdo del miem-
bro de cuerpo 4. _ _

Arboles de acbionaﬁiento 52 3 53 estan con%c-
tados respectivamente; a través de una transmisibén S4 aprod
piada, a cada uno de los scoplamientos rotacionales 50 mon-
tados en los receptaiculos para“los brazos del miembro de
cuerpo 4. La transmisidn 54 Duede incluir un engransje mon-
tado elésticamente psras permitir un deslizamiento relativo
como caracteristica de seguridsd si se instala un acopla-
miento de sccionamiento. Un 4rbol de accionamiento 56 morn~-
tado transversalmente esth conectado también a la transmi-
sibén 54 y termina en un scoplamiento rotacional 58 en la
parte superior del miembro de cuerpo &4 y tembién en un aco-~
plamiento rotacional 60 en la parte inferior del miembro de
cuerpo 4. Un motor eléctrico 62 usual puede proporcionanr
el asccionsmiento cusndo esté conectado spropiadamente, a
través de un conmutador, en forma usual, que conecte el mo-
tor eléctrico 62, con un par de pilas 64. Las pilas 64 res-
pectivas, son accesibles en el costado del miembro de cuer-
po 4 a través de tapas 70 pivotadas.

Fl acoplamiento rotacional inferior 60 puede
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| _estar provisto de alas u orejetas para fscili?ar un acopla-
miento con uns transmisién 66 de torso inferior. La cabeza
.10, como puede verse por la fig. 2, incluye también una es-
piga hueca 68 que puede montarse tambiéﬁ, al igual que los
conjuntos 6 de brazo, paré permitir una rotacidn libre del
acoplamiento rotacional superior 58. ‘
Refiriéndonos especificamente a las figs. 4

y 2, en ellas se representa la transmisién 66 para conver-
tir el accionamiento a rotaciébn del acoplahiento 60 en un

movimiento lineal de vaivén, para proporcionar la simula-

to a rotacidn es transmitido desde un acoplamiento macho -
72 a través de un 4rbol 74, s un pliidn 76 montado en el br-
bol 74, El pifién impulsa a una corona dentada 78, que estd
interconectada con obtro pifidn 80 montsdo en un épbol hori-
zontal 82, E1l pifién 80 impulsa diﬁectamenﬁe un engrangje
84, que estd montado directamente en un srbol 86 que Sermi
na en uns manivela en cada extremo del mismo. La manivela
convierte el movimiento de rotaeidén del &rbol 86 en un mo-
vimiento circular. El movimiento circular es convertide en
'un movimiento lineal por ranuras 88 respectivas de movi-
miento perdidoden palancas 90 de accionamiento. Las respec-
tivas palancas 90 de sccionamiento estén montadas a pivota-~
miento en un arbol 92 y estén restringidas por ranuras de
guia 94 en la parte inferior del torso inferior 8. Como lss
partes de manivela del drbol 86 estan desfassadas en 1802,
una palanca de accionsmiento 90 estard avanzando cuando la
otra palanca 90 de accionsmiento, en el otro lsdo, esté
retrocediendo. Zste movimiento lineal puede ubilizarse efec

tivamente para proporcionar un movimiento de andadura para

cién de una andadura de la figura del robot. EL accionamien-
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t panuras de guia 94. Tetones de montaje 98 se extienden més
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te.
' Conectadas & cada una de las palsncas de ac-
cionamiento 90, en la parte baja del miembro de torso 8 in-

ferior, hay placas de guia respectivas 96 que llevan monta-

alls del miembro de torso 8 inferior y tienen el mismo ta-
mafio dismetral que los orificios de los puntos de montaje

24,

Haciendo referencia a las figs. 5 y 6, en ellas

se representan los miembros 12 de pierna en forms de subcon-

junto. A este respecto, la parte frontal o de punta 100 %ie;

ne ung configuracidn de chasis de vehiculo, mientras que la
parte trasera o de taldn 102 de la pierna, no sdlo estd di-
geflads para domplementar la parte frontal 100 de la pierns,
sino que cuando es invertida en 1802 puede former la péfﬁg
del bastidor y las ruedss de un vehiculo. "
Guando el miembro de pierna 12 esté montaﬁd,:
se forma una cavidad dirigide hacis arriba entre las pértés
100 y 102 de la pierna. La cavidad superior incluye un par
de carriles de montaje (no mostrados} que son capaces de
proporcionar conexiones por salto eldstico con los miembros
de carril 104 periféricos, inferiores, en la parte baja del
niembro de toréo 8 inferior. La cavidad existente entre la
parte frontsl 100 de 1la pierna y la parte posterior 102
de la pierna, es capsz de permitir un movimiento de las pla-
cas de guia 96, libre de cualquier contacto con el miembro
de pierna 12. Cuando los miembros de pierna 12 se dividen

en una parte frontal 100 de pierna y una parte posterior 104
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la fig. 4. Esta disposicidén de montaje permite un movimien-
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tra en la fig. &, sobre las placas de guia 96 por los teto-

nes 98 que se extienden dentro de los puntos hembra de mon-

taje 106.

Cada una de las partes posteriores 102 de pier

na contiene un par de rodillos 108, relstivamente anchos,

1

que tienen ranuras o filetes paralelos transversales en tor
no a su periferia. Cada uno de los rodillos 108 estd nontadp
en un 4rbol msntenido en posicidn por un orificio de monta-

je oblongo a uno y otro lado del 4rbol, como se muestra en

to longitudinal limitado del rodillo 108 con relacidn al -
eje geométrico longitudinal de la parte posterior 102 de
pierna. El propdsito de este montsje particular es propor~‘
cionar un mecanismo de embragu§ unidireccional o de freno
por el que los rodillos 108 buedéﬁ girar libremente en gen-
tido levdgiro, como se muestra en la fig. 4, ya que se ea-
cuentran en la posicibn avenzeds dentro de sus ranuras de
montaje. Cuando, sin embargo, se intenta desplazsr a los.ro~
dillos 108 girando s derechas, todo el rodillo 108 se nue-
ve hacia atrds, pars splicsrse a un tetdn de freno 110,
para impedir su movimiento dextrégiro.

El efecto préctico de este conjunto de rodillop
unidireccional es permitir que el -subconjunto de vehiéulo
representado en la fig. 6 sea propulsado solamente en una
direccidn de avsnce. De menera mds importsnte, el conjunto
de la fig. 4, ilustra cémo el robot es capaz de caminar
merced sl movimiento gimilar al de un trinqueve permitido
por los rodillos 103. Asi, la pslanca de acciomamiento 9O
puede hacer deslizar a lass placas de guia 96 haciz delsnte

y hacer avanzar la parte posterior 102 de pierns asociada.
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L_Cuando la palanca de accionamiento 90 es forzadas por la ma-

nivels en direccibén opuesta, los rodillos 108 se bloquean

miento de traslacidn de la palanca de accionsmiento 90 con
objeto de hscer avanzer al torso inferior 8 hacia delante.

Cuando cada palanca de accionamiento 90, y sus correspon-

dientes placas de guia 96 estén montadas en las partes posH
teriores 102 de las piérnas, la figura del robot, designadsg
con 2, simularé un movimiento de andadura para proporcionar
locomocidén hacia delante.

La parte frontal 100 de ls pierna ha sido dise

lo e incluye'un punto de montaje 112 y tetones 114. Loéitea
| tones 114 estdn disefiados para montarse dentro de orificios
apropiados (no representados) en la base de ls parte pog-
terior 102 de pierns. Los tetones 114 estdn dimensionados
también pars montaje en los puntos de montaje 106 en la’ su~-
perficie exterior de la parte posterior 102 de pierna:cﬁah—
do se forma una configuracién de vehiculo. La parte frohfal
100 de la pierna estéd destinsds también a montarse directa~-
mente con un motor auxiliasr, tal como un motor de resorte
o "de cuerda" {(no mostrado) pars préporcionar un vehicuio
‘independientemente accionado, 7
Haciendo referencia espécificamente a las figs
2, 3y 8, en‘ellas se ilustra un par de orugss 116 que es-
t4n montadas s rotacidn en un bastidor 118 de tractor que
estd montado, & su vez, a pivotamiento, en un extremo de
ls mitsd 22 posterior del cuerpo, del miembro 4 de cuerpo
o de tronco. Un piiibn egté montado en el &rbol de acciona-

miento vertical 56 y engrana con una corona dentada 122 -en

fiada especificamente para proporcionar un chasis de véhiéuu

3
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un drbol de accicnamiento 124, Otro pifién 126 engrena con

rodillos conectados a las orugas 116, Un miembro distanciad]
dor 130 se extiende desde la superficie inferior de la mi-
tad 22 posterior del cuerpo, para posicionar horizontalmen-
te el bvastidor 118 de tractor en un modo operativo. Placas
Qe montaje exteriores 132 proporcionen un ajuste con fric-
cién suficiente con un bastidor 118 de tractor, para mente-
ner cualguier posicidén pivotada en que se coloque el bas-
tidor 118 de tractor; con respecto a la mitad 22 del cuer-
Po.
la fig. & ilustra un subconjunto de jugﬁete indew
pendiente que puede ser creado a partir de las piezas com-
_ponentes del conjunto 2 del robvot. ELl conjunto de orugas
puede ser girado en 1802 desde la posiciédn reprgsentadi
an la-fig. 3 ¥y los brazos 6 pusden encontrarse en voladizo
-en-forma-apropiaede, pars permitir que los rodillos 38 de-
los antebrazos se apliquen a cuelquier superficie. ILa cu-~
bierta 18 del pecho estd retirada y puede montarse le Ligie
ra del mufleco para simular la presencia de un operador, En
el miembro de cuerpo 4 podrian montarse otros accesorios
‘que montasen unidades de control (no representades. Por
ejemplo, une unidad esférica con un aslento de control pi-
votado, montado en su interior, puede montarse a rotacidn
‘en una armazén en forma de C y suspenderse por encima del
miembro de cuerpo 4,
Un conjunto de cohetes 134 de juguete que lleva

montados cohetes 136 cargados por resortes que pueden ser
disparados por los botones de control 138 estd mentado

con ayuda de un miembro de acoplamiento intermedio 140 en el
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| miembro de cuerpo 4., El conmutaﬁor 142 puede proporcionar
une desconexién, un movimiento de avance y un ﬁoéimiento de
retroceso invirtiendo le polaridad de la tensidn aplicada
8l motor eléctrico 62.

En funcionamiento, un nifio puede montar las res-

pectivas partes componentes para’formar el robot de la fig.

2. En esta realizacidn, el conmutador 142 puede mantenerse

en une posicidén de desconexidn y el nifio puede hacer girar

la cabeza 10 y los respectivos brezos 6 y colocar objetos
dentro de las pinzas de agarre 42, Una figura de un mufieco
de menor temafio con brazos articulados a pivotamiento puede
‘colocerse dentro de la cavidad 16 del pecho y cubrirse;ﬁ%~
diante una cubierta 18 traslicida de pecho. Articulos acre-|
sorios; tales como el conjunto de cohetes 134 de jugueté
pueden vnirse & puntos dée montaje en toda la figura 2 iél
robot., las pinzas de agarre 42 pueden quitarse y en el nrienm
bro de brazo 6 pueden montarse accesorios tales como el-.
conjunto de cohetes 134.de juguete. Pueden quitarse 1a~gébe
za 10 y los brazos 6 y otros acoeéorios pueden montarse . |
apropiadamente en los acoplamientos de accionemiento & 1o-
tacidn 50 y 58, de modo que cuando un motor eléetrico 62 se
activado por el conmnta@or %42, se proporcionard a los ar-
t{culos accesorios un movimiento de rotacién., En este modo
de operacién, las orugas serdn activadas junto con 1artrans
misidn de torso inferior, Ia salida de la transmisién 66
inferior serd anulade por el montaje de movimiento perdido
del miembro 8 de torso inferior, denbtro de los respectivos
niembros de pierna 12.

Quitando los miembros de pierna 12 y dividiéndo-

los; respectivamentes en una parte frontal 100 de pierna
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|y una parte trasera 102 de pierna, estas Gltimas pueden co-

nectarse entonqgs'apropiadamente como se ve en lé fig. 4,
con el miembro de torso 8 inferior. En este modo de operae—
ciény el acciomamiento de rotacién tranémitido a través del
acoplamiento 60 es convertido por la transmisién en un mo-
vimiento lineal de vaivén de las placas de gufa 96. Como
resultado del conjunto de embrague con su montaje rotacio-
nal flotante de los rodillos 108 y su cooperaecidén con el
tetén de freno 110, la figura del robot recibird un efecto
de locomocién unidireccional.

Un pequefic mufieco en forme de hombre puede mon—

“tarse dentro de le cavidad del pecho del miembro de cuergod

4, y un nifio puede pretender gue el pequefio mufieco esté.
haciendo funciorar realmente 2 la figura 2 del robot,
Alternativemente, una parte frontal 100 de pier-

na puede combinarse con la parte trasera 102 de plerma para

| formar un vehiculo como se representa en la-fig. 6. La pequ

fia figura de hombre puede montarse con un miembro de acopla
miento en 902 apropiado en el punto de montaje 112 de la

parte frontal 100 de pierna, la cual estd disefiada a modo

| de chasis de vehfculo. Evidentemente; ceda miembro de pier-

na 12 puede formar un vehiculo individual.

El miembro de cuerpo o tronco 4 gue contiene los
medios de motor puede utilizarse ventajosamente como vehicu
1o por si solo o en combinacién con otros accesorioss como
puede verse en la fig. 3. Colocando el miembro de cuerpo
4 sobre su espalda, es decir; con la mitad 22 del cuerpo
junto a wna superficie, las orugas 116 pueden impulsar al
miembro de cuerpo 4 cemo un vehiculo independionte, A oste

respecto, el pequeflo muileco puede montarse en la cavidad

L5

¥
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| 16 del pecho y la configuracién superficial mqldeada, apro-
piada, puede simular instrumentos de control que'tengan un
tamafio adecuado de acuerdo éon el de la pequeifia figura, Co=
mo puede apreciarse fécilmente, los acoplamientos 5C de
acclonenmiento en cada lado y el acoplamiento de acciona-

miento superior 58 y el acoplemiento de accionamiento infe-

rior 60, son fécilmente adaptables parz recibir articulos

accesorios tales como hélicess estrellass impulsoress cu-

charas o cangiloness conjuntos de cohetess etc,

Igualmente, la cevided 16 del pecho con los pun-
tos de montaje 24; es capaz de recibir subconjuntos de md-
dulos de control (no ilustrados). Como puede imaginarsa'fé-
cilmente, las partes frontales 100 de pierna en forma één
chasis de vehfculo pueden montarse fédcilmente merced a ﬁno

de sus tetones 114 y un punto de montaje 24, para propofcio~

42 pueden montarse apropiadamente dentro de los acopladorcs
de accionamiento exteriores: para p?oporcionar un vehioulo
con un miembro de agarre,

Las posibles combinaciones solamente estdn limite
das figurativamente por le imaginacidén del nifo y los acce-
sorios adquiridos, Por ejemplo; aunque no se muestra; es
posible proporcionar upna unidad accesoria consistente en un
miembro de cuerpo bdsico que proporcione una cabina con pan
les de ilnstrumentos dimensionados para nonbtar el mufleco que
hace las veces de operador. Unida a.cada lado del miembro
de cuerpo puede haber una cuchilla o una pala semejante a
1a de un bulldozer. Igualmente, uma cuchilla frontal simi-
lar a la de un bulldozer, puede esitar posicionada en la par

te frontal del miembro de cuerpo. Los Tetones para cada una

3 .

nar otra forma de vehiculo. Asimismo, las pinzas de agarre

W




10

15

20

lchilla frontal puede montarse, naturalmente, en el acopla-

16—

Hoja ndm. -

1

de las paftes componentes accesorias que estdn unidas de ma
nera desmontable al miembro de cuerpos son, ventajosamente,
del mismo tamefio que los utilizados en los puntos de nonta-
je de la figura del rdbot. En consecuencia, el miembro de

cuerpo puede montarse dentro de la cavidad 16 del pecho pa-
ra proporcionar un mddulo de control elevado y las respec-
tivas palas de carga laterales pueden montarse a rotacidn

en los acoplamientos de accionamlento 50 laterales, la cu-

miento superior 58 o en el acoplamiento inferior 60, El
que los articulos accesorios giren o no, depende de si es
deseable montarlos directamente en los acoplamientos rota-
cionales 0 en los orificios sobredimensionados que rodean
a cada acoplamiento. Con el miembro de cuerpo 4 colocado so+
bre su espalda para hacer que las orugas 116 sean operables
el nifio puede crear fdcilmente un tractor mévil,

Como numerosos accesorios pueden combinarse con
el presente invento y las caracteristicas de disefio pueCen
variarse en forma subjetiva por una persona con conocimien-
tos de la técnica anterior; el presente invento debe congi-
derarse limitado solamente por las reivindicaciones adjun-

tag,
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= REIVINDICACIONES

los puntos de invencidn propia y nueva, que
se presentan para que sean objeto de egta solicitud de Paten
te de Invencidén en Espafia,” por VEINTE afios, son los que se
recogen en las reivindicaciones siguientes:

Perfeccionamientos introducidos en un mufieco
mecdnico articulado y desmontable,’ que comprende: un miembro
de tronco hueco; medios de motor montados en el miembro de
tronco: una pluralidad de medios de acoplamiento para accio-
namiento de salida conectados operativamente con los medios
de motor v posicionados en torno al miembro de tronco; un
conjunto de accionamiento de oruga montado operativamente en
el miembro de tronco y conectado a uno de los medios de aco~
plamiento para acclonamiento de salida con el_fin de impulsar
al conjunto de accionamiento de oruga el cual,’ a su vez, puet
de impulsar al miembro de tronco; un miembro de torso infe-
rior desmontable capaz de ser unido de manera separable a
uno de los medios de acoplamiento de accionamiento vy que in-
cluye medios de transmisidn para recibir accionamiento desde
los medlos de acoplamiento de accionamlento y convertirlo en
una salida de accionamiento locomotriz: y al menos un acce-
sorio de soporte unido de manera desmontable al miembro de
torso inferior en una posicidn alineada para proporcionar un
soporte estacionario del mufieco mecinico independientemente
de la activacidn de los medios de transmisidn del torso in-

ferior, teniendo ademds el accesoric de soporte medios para
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1 | proporcionar locomocidn al conjunto de juguete cuando estén
conectados en otra posicidn alineada con la salida de accio-
namiento del miembro de torso inferior, por lo gue el miem-
bro de tronco hueco puede ser retirado del miembro de torso
5 inferior y hecho funcionar independientemente para proporcig
nar potencia a articulos accesorics unidos a sus medios de
acoplamiento de accionamiento de salida y puede ser combins-
do ademds con el miembro de torso inferior v con el acceso-
rio de soporte en un modo de Ffunclonamiento estacionario o
10 con locomocidn,

2,~ Perfeccionamientos de acuerde con la
reivindicacién 12, segin los cuales el mufieco incluye ade-
més al menos un par de accesorios de soporte con una confie
guracién de chasis de vehiculo,
15 32,~ pPerfeccionamientos de acuerdo con la
reivindicacidén 12, segin los cuales el mufieco incluye ade-
mds una cavidad de almacenamiento en el miembro de tronco
y una cubjerta transparente que se extiende sobre la cavi-
dad de almacenamiento,
20 48 ,. Perfecclonamientos de acuerdo con la
reivindicacidn 1Ef segin los cuales el accesorio de sopor-
te tiene una primera parte de chasis y una segunda parte de
bastidor{ primeros medios de conexidn en la primera parte
de chasis vy segundos medios de conexidn en la segunda parte
25'; de bastidor para cooperar con los primercs medios de co-
nexién con el fin de combinar las partes respectivas para
dar una configuracién que simula una parte de una pierna,’
proporcionando las partes respectivas en un extremo una con
figuracidén de acoplamiento entre ellas para unir de manera

3 desmontable el miembro de torso inferior,

18058
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L 5a2,- Perfeccionamientos de acuerdo con la rei
vindicacidn 12, segin los cuales el accionamiento de oruga
estd montado a pivotamiento en el miembro de tronco.

62,~ Perfeccionamientos de acuerdo con la rei
vindicacién 12, segin los cuales el accesorio de soporte in-
cluye ademis medios de rodillo para proporcionar un movimien
to de rotacidn sustancialmente en solo un sentide cuando los
medios de rodillo estdn conectados operativamente con los me|
dios de transmisidn, por lo que el mufleco mecdnico puede es-
tar dotado de locomocidn sustancialmente en una direccidn
mientras que el miembro de tronco estd soportado igualmente
en posicién erecta.

78,~ Perfeccionamientos introducidos én un
mufieco mecénico articulado y desmontable,

Tal v como se ha descrito en la Memoria que
antecede, representado en los dibujos que se acompafian y pa-
ra los fines que se han especificado,

Esta Memoria conéta de diecinueve hojas esw-

critas a migquina por una sola cara.

MaDRID, 22.MAY1578

P.A,

Alberio de Blzaburu
14
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