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-0 - REF: Case 72,384/78 .

EXTRACTO DE TA DESCRIPCION

Se describe un dispositivo para la conmutacidén de

energfa en un juguete activo gque incluye: dos engranajes de
accionamiento dotados de salientes de acoplamiento formados
en sue superficies intermas opuestas péra que se acoplen mu-
tuamente, y unas porciones de manivelaz para activar porcio-
nes de accionamiento predeterminadas; un mecanismo de .conumu~
tacidn y un engranaje de commutacién adaptado para ser pues-—
to en:contactq por dicho mecanismo de commutacidn, con uno
de dichos dos engranajes de accionamiento. Cuando dishe en-
granaje de conmutacibén entra en contacto con uno de @ichos
engranajes de accionamiento, el otro engranaje de accioua~
mientd es arrastrado por el primer engranaje de accionsmien-
to por medio de sus apéndices de acoplamlento, con un cierto
retardo de tiempo, de tal manera que dichas porciones de ma-
nivela de dichos engranajes de accionamiento puedan ser ac-
cionadas con uné diferencia de fase.

DESCRIPCION GENERAL DE IA INVENCION

La presente invencién se refiere a un dispositivo

pars conmutar la energia de accxonamlento de un juguete acti
vo, y mds particulsrmente, se refiere a un dispositivo incor
porado en un juguete activo que tiene el aspecto de un ani-

mal, tal como un perro, y adaptado para conmutar automdtica~

‘mente el funcionamiento del juguete.

- De maners\convencional, la conmutacidén de la ener-
gia de accionamientoNde este tipo de juguete, ha sido efec—

tuada por un motor reversible gue puede girar en una u otra

‘direccidn para cambiar el efecto obtenido.

Sin embargo, este procedimiento convencional reguie

‘re un mecenismo intermedio complicado para conmutacidén, 1o
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que da lugar a una construccidén extremadamente complicada Yy,
por tanto, conduce a una elevacidn del coste de fabticacién.

El objeto prineipal de le presente invencién consis
te en elimin ar el problema en cuestién de la técnica ante-
rior. . '

Otro objeto de la presente invencidén consiste en
proporcionar un dispositivo para conmutacién de energiu en
un juguete'activo, caracterizado porque incluye: un engrana-—
je de commutacidén que estd normalmente accionado en una di-
reccidn de rotacién; un par de engranajes de accionamiento
indepgndientes adaptedos para que estén en contacto alierna-
tiva?ente con el engranaje de commutacién; unos apéndiccs de
acoplamiento situados en superficies intermas opuesteac de
los engranajes de accionamiento y separados por.una distan~
cia predeterminada el uno respecto al otro; y unas porciones
de manivela adaptadas para producir un efecto predeterminado
del animal juguete y formadas en‘superficies externas opues-
tqs de los engranajes de accionamiento, com lo cual, cuando
el engranaje de accionamiento entra en contacto con uno de
los engranajes de accionamienfo, el otro engranaje de accio~
namiento es accionado por el engranaje de accionamiento men-
cionado en primer lugar con un cierto retardo de tiempo por
medio de los apéndices de acoplamiento, de tal manera que
las porciones de manivela puedan ser accionadas con una cier
ta éiferencia de fase de modo gue, por ejemplo, el animal de

juguete pase de un desplazamiento hacia adelante a un des-

. plazamiento en cfrculo,

La invencién proporcions un dispositivo para conmu-

tacidn de la energia de un animal de juguete activo que in-

‘eluye: un par de engranajes de accionamiento que pueden ser
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sccionados independientemente; unos apéndices de acoplamiento
previstos en las superficies opuestas de los engranajes de ac
cionamiento y separados el uno. del otro por una distancia pre
determinada; unas porciones de:manivela sifuadas en'lééAsupeg
ficies externas opuestas de los engranajes de accionamiento;
Y un engranaje de conmutacidn adaptado para ser desplazado
por el mecanismo de conmutacidén hasta una posicién fe asopla-
miento con los engranajes de accionamiento, de manera alterna,
y que estd adaptado para ser accionado en rotacién normalmen-
te en una direccidén de rotacién; con lo cual, cuando el engra
naje de conmutacidn se acopla con uno d&e los engranajes de ag
cionamiento y lo arrastra, el otro engranaje de accionumiento
es a;cionado por el primer engranaje de accionamiento con un
cierto retardo de tiempo por medio de los apéndices en contac
to, de tal manera que las porciones de manivela puedan ser ac
cionadas con una cierta diferepcia de fase.

De acuerdo con esta disﬁosicién, es posible.efectuar
une. conmutacién eutomdtica entre dos o mds tipos de efecto de
juguete y obtener estos efectos alternativamente por medio de
la accién diferenciada de las}manivelas,sin utilizar un motor
reversible. ‘

Ya que la operacién de conmutacién se hace directa~-
mente, sin ayuda de ninglin mecanismo intermedio, la construc-—
ciﬁn del juguete en su conjunto se simplifica considerablemen
te y el coste de fabricacidn disminuye de maners ventajosa.

En estas condiciones, el dispositivo de la invencidn

‘es adecuado para ser utilizado en juguetes activos que tienen

el aspecto de animales, por ejemplo un perro, y que estdn

adaptados para realizar automdticamente un desplazamiento ha~

‘cia adelante y un desplazemiento en circulo.
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Los objetos anteriores, as{ como otros objetos y
otras caracteristicas ventajosas de la invencién podrdn en~
tenderse mds claramente 1eyeﬁdo la siguiente descripeién del
modo de realizacién preferido, -tomada conjuntamente ccr los
dibujos que la acompafian y en los cuales:

la figura 1 es una vista en alzado frontal de un
juguete activo dotado de un dispositivo de commutacién de
energfa; ¢

-1la figura 2 es una vista en plénta ¥y en seccién
transversal del juguete ilustrado en la figura 1;

la figura 3 es una vista en alzado lateral y en
aecc;dn'vertical del juguete que se representa en la figura
13 | : '

las figuras 4 y 5 sonivistas en perspectiva del me~-
canismo incorporado en el juguete;

la figura 6 es una vistq en perspectiva de un par
de engranajes de accionamiento del mecanismo gue se represen
te en las figuras 4 y 5; ¥

la figura T es una vista en perspectiva de un meca-
nismo de conmutacién. g ,

Haciendo referencia & los dibujos, se ve que el ju-
guete activo 1, que tiene el aspecto de un animal, por ejem-
plo un perro, estd constituido por un cuerpo 2, una cabeza 3
y unas patas delanteras y traseras 4, 5..

“  Un bastidor del mecanismo 6 estd soportado por el
cuerpo 2 del juguete 1. EL bastidor del mecanismo 6 tiene en
su. porcién de extremidad posterior un motor 8 conectado eléc
tricamente a través de un interruptor 9, a una pila (no re-

presentada) situada en el compartimiento de pila 7 que estd

montado en la extremidad trasera del cuerpo 2, de modo que
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1le helicoidal 19.

pueda ser energizado y desenergizado de acuerdo con la posi-
cién del interruptor 9. .

Un pifibn 11 estd sujeto en el eje 10 del motor 8 men
cionado mds arriba. Un engranaje reductor 12 acoplado-con el
pifién 11 estd sujeto en una extremidad de un eje de-conexién
13 el cual estd soportado, a su vez, por el bastidor del meca
nismo 6. Un engranaje 15 que puede girar libremente, y:un en-
granaje de accionamiento 16, que comstituyen un mecanismo dé
conmutacidén del sentido de rotaciém, estdn acoplados cen un
engranaje intermedio 14 que estd sujeto en la parte central
del eje de conexidn 13. o

E1 engranaje 15 capaz de girar libremente, que ha si”
do mencionado mds arriba, estd montado en un eje deslizante
17 soportado por el bastidor de mecanismo 6, de-modo que pue-
de. efectuar un movimiento deslizante a 10 largo del eje desli

zente 17, mientras que ¢l engranaje de sccionamionto antodi=

cho 16 estd sujeto en el eje deslizanfe 17. Igualmente, un en
granaje de conmutacién 18 estd sujeto en el eje deslizante 17
en el lado opuesto del engranaje de accionamiento 16 respecto
ai.engranaﬁe'libre 15. Un muelle helicoidal 16 estar enrolla
do alfededor del eje deslizante 17 para actuar entre gl engra
najé de commutacién 18 y el bastidor de mecanismo 6.

' El engranaje de accionamiento 16 estd siempre orien~
tddo de modo que se acerque al engranaje libre 15, a través
del ‘engranaje de conmutacién 18, debido & la fuerza del mue-~

Como puede verse en la figura 7, una ufia de acopla-
miento sustgncialmente triangular 20 estd formada de una spla

pieza en el lado del engranaje libre 15, siftuado frente al en

"grapaje de acciomamiento 16, de modo que se extienda en la ai
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reccién de rotacibén., Un borde curvo 21 que se extiende en la
direccién de rotacién estd formado en la ufla 20. Ia ufla de
acoplamiento estd adaptade para entrar en contacto con un sur
co de acoplamiento 22 formado en el engranaje de accionamien—
to 16, y para sepsrarse de este surco cuando el engranaje li-
bre 15 gira. El nimero de dientes de engranaje previstos en
el engranaje de accionamiento 16 se elige de modo que sea ade
cvadamente inferior al ndmero de dientes del engranaje libre
15, Un engranaje intermedio 23 estd soportado por un eje 24
soportado de manera giratoria por el bastidor 6 del mecanis-’
mo, El engranaje intermedio 23 estd adaptado para su acopla-
miento con el engranaje de conmutacién 18 en la poﬁciGn en la
cual ei engranaje de accionamiento 16 estd acoplado con el en
granaje libre 13 por medio de la ufla de acoplamiento 20. Con
el engranaje intermedio 23 se engrana un engranaje intermedio
25 que estd sujeto en una manivela 26, la cual estd soportada
de manera giratoria por el bastidor de mecanismo 6. Una barra
oscilante 28 se acopla de manera giratoria en su extremidad
inferior con la porecidén de brazo de manivela 27 de la manive-
la 26. Ia éxtremi@ad superiorade la barra oscilanie 28 estd
conectada con un eje de soporte 29 que estd montado en el la-~
dd posterior de la cabeza 3.

Un cuerpo generador de sonido 30 estd dispuesto en~
tre el eje .de soporte 29 y la extremidad posterior de la cabe
zg 3. El cuerpo generador de sonido tiene un reforzador de so
nido 31 montado en una mandibula superior 32 que constituye,
en combinacién con una mand{bula inferior 33, la boca 34 del
animal. Ya disposicibén es tal que, cuando la barra oscilante

28 se desplaza de arriba a abajo, la cabeza 3 bascula hacis

‘atrds y hacia adelante alrededor de un eje de soporte 35, y
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la.boca 34 se abre y se cierra de tal manera que el cuerpo ge

nerador de sonido estd sometido repetidas veces & una presién

. que hace que produzca el sonido. T e

Un par de engranajes de accionzmiento 36, QTZégtén
situados de modo que un engranaje de conmutacidén 18 ﬁﬁéda aco
plarse alfernativamente con ellos. Uno de estos engranajes de
accionamiento, el engranaje 36, tiene un manguito de 5bjinete
38 formado de una sola pieza con uno de sus lados, mientras
que un apéndice de acoplamiento 41 provisto de superficies de
acoplamiento radiales 39, 40 estd formado de una sola pieza
en el otro lado del mismo engranaje de accionamiento 36+ Este
engrgnaje de accionamiento 36 estd sujeto en wna maniveiia 42
a través del manguito de cojinete 38. Ia manivels 42 czetd so-
portada por el bastidor 6 ﬁel mecanismo y estd- conectada en
una extremidad con una porcidén de manivela 43.

El otro engrenaje de accionamiento, el engranaje 37,
tiene un agujero 45 que sirve de cojinete y que recibe el otro
extremo 44 de la manivela 42. Un apéndice de acoplamiento 48
dotado de superficies de acoplamiento radiales 46, 47 estd for
mado_de una sola pieza en el Tado del engranaje de accionamien
o 37-9rientado hacia el apéndice de acoplamiento 41. Un man-
guito de cojinete 49 estd formado de una sola pieéa eﬁ el otro
ledo. Otra porcién de manivela 51 estd conectada con la extre
midad externa del manguito de cojinete 49, por medio de un elg
mento de conexidén de una sola pieza 50.

- Ios apéndices de acoplamiento 41, 48 estdn formados,

‘respectivamente, de tal maners que su anchurs sea inferior a

uwna mitad de circulo. Existe una diferencia de fase entre es-

tos apéndicéé de acoplamiento, de tal manera qué cuando se ha

‘ce que los apéndices 41, 48 entrexen contacto mutuo para aco-
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plar sus superficies de acoplamiento 39, 46, se obtiene un in
tervalo de rotacién de aproximadamente 90o entre las otras su
perficies de acoplamiento 40, 47. _

_ La disposicién es tal que las dos porciones de mani-
vela 43, 51, estdn montadas en lados respectivos de bastidor
6 del mecanismo con una diferencia de fase de aproxiwalamente
180° alrededor de la manivela .42, estando la otra extremidad
44 de le manivela 42 del engrensje de accionamiento 36 sopor-
tada por el agujero de cojinete 45 del manguito de cojinete
49 de modo que los apéndices de acoplamiento 41, 48 estén mu-
tuamente opuestos.

o Jas patas delanteras 4.. estdn conectadas de wmanera
glratoria en sus porciones intermedias con las porciones de
manivela 43, 51. Un eje de soporte 53 sostenido por la por-
cién superior frontal del bastidor de mecanismo 6, estd si-
tuado en unos surcos de forma alérgada 52 formados en las
pgrtes superiores de las patas delanferas 4,

Unas barras de conexidn 54 estédn conectadas‘de mane-
ra giratoria en las extremidades delanteras con las porciones
de manivela 43, 51, mientras que sus extremidades'posteriores
estdn conectadas de manera giratoria con las extremidades su-
periores de las patas traseras 5 por medio de los ejes 55.
Las patas traseras 5 estdn soportadas de manera giratoria en
sué porciones intermedias por un eje de soporte 56, el cual
a su vez, estd soportado por la extremidad trasera del compar
timiento de pila 7 mencionado méds arriba. Un rabo del perro
gue consiste en un muelle helicoidal y que tiene la forma de
un rabo de perro estd indicado por la referencia numérica 57.

Durante el funcionamiento, cuando el interruptor 3

estd cerrado, el motor 8 estd energizado y hace girar el en-
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granaje libre 15 y el engranaje de accionamiento 16, por medio
del pifién 11, del engranaje reductor 12 y del engranaje de com
nexién 14. ' '

El engranaje libre 15 y el engranaje de accionamiento
16 giran conjuntamente debido al acopiamiento mutuo realizado
por la ufia de acoplamiento 20. Mientras esta rotacidn conjunta
continua, el engranaje de accionamiento 16 es desvicdo progre~
sivamente en la direccién de rotacidn a partir del engranaje
libre: 15, por medio del borde de gufa 21 de la ufia de amcopla-
miento 20 formada en el engranaje libre 15, en razén ce la di-
ferencia dél nimero de dientes de engranaje-de estos engrana-
jes 15, 16, Cuando se alcanza un mimero de rotaciones predeter
minado, la ufia de acoplamiento 20 se desacopla ‘totalmente del
surco* de acoplamiento 22 del engranaje de accionamiento 16, y
por tanto el engranaje de accionamiento 16 se separa del en-
grangje libre 15, tal y como se representa en la figura 4. En
estas condiciones, el engranaje de accionamiento 16 -es accio-
nado por el engranaje de conexién 14 mientras que la extremi-
dad de la ufia de acoplamiento 20-se sitiia frente a una super-
ficie distinta del surco de aéoplamiento 22.

Al mismo tiempo, ya que el engranaje libre 15 estd
en con%acto‘en su primer lado del bastidor de mecanismo 6, el
engranaje de conmutacién 18 coaxial al engranaje de acciona-
miento 16 se desliza en direccidn axial conjuntamente con el
eje de accionamiento 17, superando la fuerzas del muelle heli-

coidal 19, y se acopla con el otro engranaje de accionamiento

37. & continuacidén, mientras el otro engranaje de accionamien

%o 37 gira, la superficie de acoplamiento 47 del apéndice de

acoplamiento 48 formado en este engranaje de acoplamiento 37

'se acopla con la superficie de acoplamiento 40 del apéndice
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de acoplamiento 41 formado en el primer engranaje de acopla-
miento 36, de tal manera que el engranaje de accionamiento 36
es accionado por el otro engranaje de accionamiento 37, estan
do sus apéndices de acoplamiento 41, 48 acoplados mutuzmente
en sw superficies de acoplamiento 47, 40.

En estas condiciones, existe una diferencia de fase
de 90o aproximadamente entre la superficie de acoplamiento 39
del primer apéndice de acoplamiento 41 yla superficie de acopla
miento 46 del otro apéndice de_acoplamiéntq 48.

Las porciones de manivela 43, 51 conectadas con los
engranajes de asccionamiento 364 37, respectivamente, realizan
su efecto de manivela con un intervalo, es decir una diferen-
cia deifase de 180o aproximadamente, y por tanto, lgs patas
delanteras 44 oscilan.alternativamente hacia adelante y hacia

atrds y, al mismo tiempo, 1a§ patas traseras 5 oscilan también

hacia adelante y hacia atrds gracias a las barras de conexién

54. Por consiguiente, el juguete 1 se desplaze hacia adelante.

A continuecidn, cuando la ufia de acoplamiento 20 del
engranaje libre 15 se acopla de nuevo con el surco de acopla-
miento 22 del engranaje de accionamiento 26, como resultado de
un nimero de rotaciones predeterminado del engranaje de acecig
nemiento 16, el engranaje de accionamiento 16 es dplicado con-
tre el engranaje libre 15 por la fuerze de orientacién del mue
1le helicoidal 19, de tal manera que la ufla de acoplamiento 20
es recibida de nuevo por el surco de acoplamiento 22 del en-
granaje de accionamiento 16, y por tanto los engranajes 15, 16
empiezan a girar de nuevo de manera conjunta, como se represen
ta en la figurae 5.

Simultaneamente, el engranaje de conmutacién 18 vuel~

‘ve & su posicidén inicial lo mismo que el engranaje de acciona-



10

15

S el e L A

20

25

30

- 12 -

miento 16, debido a la fuerza de orientacidn del muelle heli
coidal 19, y se desacopla del ofro engranaje de auccionamien-
to 37 para acoplarse con el engrénaje de accionamiento 36.

A contiﬁuacidn, durante la rotacién del engrenaje
de accionamiento 16, la superficie de acoplamiento 39 del
apéndice de acoplamiento 41 formada en el engranaje de -accio
namiento 36 entra en contacto con la superficie de aéoplamieg

to 46 del apéndice de acoplamiento 48 del otro engranaje de

accionamiento 37, de modo que & otro engranaje de accionamien

to 37 es accionado de manera giratoria y con un movimiento de
veivén por el engranaje de accionamiento 36, estando sus apén
dice§ de acoplamiento 41, 48 en contacto mrtuo POr sus.super-—
ficies de acoplamiento 39, 46. :

Por tanto, cuando el engranaje de conmutacidn 18 arras
tra directamente el otro engranaje de accionamiento 37, las su
perficies de acoplamiento 40; 47 de ios apéndices de acopla-
miento 41, 48 entran en contacto.la una con la.otra, mientras
que las superficies de acoplamiento 39, 46 se ‘separan aproxima
damente 90o la una de la otra. Cuando el engranaje de conmuta-
cibén 18 acciona directamente 61 engranaje de accionamiento 36, -
el otro engranaje de accionamiento 37 no gira hasta que la St
perficie de acopiamiento 39 del engranaje de accionamisnfo 36
entra en contacto con la superficie de acoplamiento 467del
otro engranaje de accionamiento 37. Por comsiguiente, la pats
delantera 4 situada en un lado del juguete que estd conectada
con el otro engranaje de accionamiento 37 no es accionada y no
se sitia en la posicién orientada hacia atrds; mientras que la
porcién de manivela 43 de la manivela 42 éonectada con el en-

granaje de accionamiento 36 gira solamente en 900, ¥ por tanto

"la pata delantera 4 situada en el obtro lado del juguete, que
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estd conectada con la porecién de manivela 43 se desplaza sola
mente hacia atrds para desplazar el juguete 1. A continuacién,
le superficie de acoplamiento 39 del apéndice de acoplemiento
41 entra en contacto con la superficie de acoplamientc 46 del
apéndice de acoplamiento 48, y por tento, ambas porciones de
manivela 43, 51 actdan de tal meneras gue una.porcién de mani-
vela 43 se aleja de la otra porcién de manivela 51 en 90°
aproximadamente, lo que contrasta fuertemente con el caso del
desplazamiento en linea recta en el cual se conserva la dife~
renclia de fase de 180o entre ambas porciones de manivela.

Por consiguiente, el juguete estd sometido a una ac-~
cién.qué hace: que el lado frontal del juguete es levantado
ligeramente alrededor de un pivote constituido por lae patas
traseras 5, como si el perro estuviera saltando. A continua-
cibén, cuando el engranaje de accionamiento 36 es accionado
por el engranaje de conmutacidn 18, para accionar el otro en-
granaje de accionamiento 37, la pata delantera 4 asociada con
el otro engranaje de accionamiento 37 se desplaza hacia ade-
lante y toma contacto con el suelo, mientras que la pata de-
léhtera 4 asociada con el engfanaje de accionamiento 36 fun-
ciona como pivote. En este caso, el juguete se inclina hacia
el lado de la pata posterior 5 asociada con el otro engranaje
de accionamiento 37, y por tanto solamente la pata delantera
4 asociada con el engranaje de accionamiento 36 y la pata tra
sera 5 asociada con el otro engranaje de accionamiento 37 se
mantienen en contacto con la superficie del suelo, con lo cual
la accién de salto se cambia en un desplazamiento circular,
estando la pata delantera 4 que estd asociada con el engranaje

de accionamiento 36 situada en el lado interno del circulo a

"lo largo del cual se desplaza el juguete.
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Esta opefaciﬁn se realiza repetidas veces, y’el movi
miento de las patas delanteras 4 es transmitido a las patas
traseras izquierda y derecha 5 a través de las barras de cong
xién 54, de tal manera due el juguete 1 se desplace en circu-
lo dando saltos. ' :

Al mismo tiempo, es decir, simultaneamente con el
acoplamiento del engranaje de commutacién 18 con el éngranaje
de accionamiento 36, el engransje de conmvtacibén 18 se acopla
de nuevo con el engranaje intermedio 23 para arrastrar vl en-
granaje de transmisién 25 por medio de este {ltimo. Por comsi
guiente, el eje de manivela 26 /sujeto en el engranaje de trang
misibén 25 actia como manivela y desplaze la barra oscilante 28
hacia arriba ¥y hecia abajo, y Ia cabeza 3 oscila hacia arriba
y hacia abajo alrsdedor del ej€ de soporte 25. Simultaneamen-
te, la boca 34 se abre y se cierra y el elemento generzdor de
sonido funcibna. De este modo, el juaguele 1 go desplaze en cir
culo, ladrando y moviendo su rabo 57, ' '

A continuacibn, cuando. el engranaje de accionamiento
16'se.separa de nuevo del engranaje libre 15; en razén de la
diferencia en el nimero de dientes de estos engranajes, el en
4granaje de conmutacién 18 se separa del engranasje de acciona~
miento 36 y se acopla con el otro engranaje de accionamiento
37, tal y como se representa en la figura. 4.

! En estas condiciones, el engranaje de accionamiento
36 eg.accionado de nuevo por el ofro engranaje de acclonamien-
to 37 y por tanto el jugueﬁe 1 se desplaza de nuevo andando en
lfnea recta gracias al funcionamiento dsscrito mds arriba.

En la descripeién que antecede, puede verse que, de
acuerdo con la invencién, es posible efectuar automdticamente

una’ conmutacién entre una pluralidad de tipos de efectos del
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juguete sin utilizar un motor reversible, es decir tan solo
por medio de un motor que gira en una sola direccidn. .

En resumen, la presente patente de inyencién gue se
solicita deberd recaer en las siguientes: '

REIVINDICACIONES

1, = Dispositivo de commutacidén de energia en un ju=
guete activo, que incluye un par de engranajes de accionamien
to adaptados para ser accionados independientemente el uno del
otro, ‘teniendo dichos engranajes de accionamiento unos apéndi-
ces de acoplamiento formados en sus superficies internmas opueg
tas de modo gque puedan acoplarse mutusmente, y unas porzinmes

de manivela para accionar porciones de accionamiento predeter-

minadas en sus superficies externas opuestas; un mecanismo de

conmufécién; ¥ un engranaje de conmutacién adaptado parz ser
acoplado por medio de dicho mecanismo de conmutacibn 2ot uno
de dichos dos engranajes de dccionamiento alternativamente,
cuando dicho engranaje de conmutacidn se acopla.con uno de di-
chos engranajes de accionamiento, mientras que el otro engrans
je de‘accionamiento es arrastrado por el primer engransje de

accionamiento & través de sus apéndices de acoplamiento, con

~un cierto retardo de tiempo, de tal manera que dichas porcio~

nes de manivela de dichos engranajes de accionamiento puedan
ser accionadas con una diferencia de fase.

‘ 2. - Dispositivo segin la reivindicacién 1, caracte~
rizado porque dicho mecanismo de commutacidén incluye un eje
deslizante, un engranaje libre montado en dicho eje deslizah~
te de modo que pueds desplazarse libremente a lo largo de eg-
te ﬁltimo, un engranaje de accionamiento sujeto en dicho eje’

deslizante, un engranaje de commutacidén sujeto en dicho eje

‘deslizante en el lado opuesto de dicho engranaje de acciona-
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miento con relacifn a dicho engranaje libre, un dispositivo
para orientar dicho engranaje de acpiénamiento ¥y dicho engra-
naje de commutacién hacia dicho engranaje libre, una ufia de
acoplamiento sustancialmente triangular formada en un lado de
dicho engranaje libre orientado hacia dicho engranajg-de ac-
cionamiento y que se extiende en la direccién de rotacidn de
dicho engranaje libre, y un surco de acoplamiento formado en
un lado de dicho engranaje de accionzmiento situado frente a
dicho engranaje libre y que se extiende en la direccién de ro
tacidn de dicho engranaje de accionamiento, estando adaptada
dicha ufia de acoplamiento para que se acoples y se desanople
con. ?elacién a dicho surco de acoplamiento como resultado de
la rotacién de dicho engranaje libre, teniendo dicho éngrana—
je libre y dicho engranaje de accionamiento un- mimero diferen
te de dientes de engransje, estando adaptado dicho engranaje
de conmutacién para acoplarse alternativamente con uno de di-
dichos engranajes de accionamiento. '

) 3, - Dispositivo segdn la reivindicacién 1, caracte-
rizado porgue incluye unos apéndicés de acoplamiento formados
en"las supérficies opuestas dé dichos engranajes de acciona-

mienté,Ateniendo cada uno de dichos apéndices de acoplamiento

una anchura inferior a la de un medio circulo y estando provig

tos de unas primera y segunda superficies de acoplamiento dis-
pue§tas radialmente, de tal manera que, cuando dichos apéndi-
ces de acoplamiento entran en contacto mutuo en sus primeras

superficies de acoplamiento, las segundas superficies de aco-~
plamiento de dichos apéndices de acoplamiepto estédn separadas

en 90o aproximadamente la una respecto a la obra,
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4 .~ Se reivindica por Gltimo y como objeto sobre el
que ha de recaer la Patente de Invencidn que se solicita por:

DISPOSITIVC DE CONMUTACION DE ENERGIA EN UN JUGUETE ACTIVO.
Todo conforme queda descrito y reivindicado en la Pre-

sente Memoria descriptiva que consta de diecisiet péginas

mecanografiades y dibujos adjuntos.

Madrid, 20 de abril de 1.979"
BERNARDO UNGRIA
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