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MEMORIA DESCRIPTIVA

El pressnte invento es refiere a cometas conw
trolables, en particular a unoc en gus la cuexda de maniobra,
que ss sostenida por 1a persona que lo maneja, pueds cambiaf
la posicidn relativa de la unidn de la cuerda de maniobra o
control a la superficie de vuelo dsl cometa, La técnica ante=
rior mas pertinente es la patente estadounidense n? 3,735.949
de James V, Theis, Jr. En dicha patente se describe un -cometa
con una construccidn de control que consta de un escape acciow
nado por una banda de goma para cantrolar el giro dqf%q‘brazo
de manivela a cuatro posiciones diferentes, desplazahad’cadé

hclin B Y

movimiento de la manivela un cordaje de maniabra para’QBs~'
viar lateralments la cuerda de manejo o control con:;%;bectﬁ
al cometa a fin de maniobrar éste, Sin embargo, mediéh%} este
tipo de construccidn de control de la técnica anteri;%;:el,
cometa se pueds maniohrar tan sale en tanto que el motor de
banda de goma puede proporcionar movimiento a la manivela y
escape para permitir que se mueva el sujetador, Otras paten-
tes de interds con las patentes estadounidenses nimeras
2,556,877; 2,613,894; y 2,696,960,

Un fin principal de este invento es proporcioe
nar un cont?ol para cometa gue elimine la necesidad de un mo~
tor para arrastrar un brazo de control proporcicnando medios
qus utilicen la fuerza del invento sobre sl cometa y medicé
de influencia para proporcionar la energia necesaria pafa Qi—
rar el brazo de control.

Otro fin del presente invento es proporcionar
un control para cometa en el que el sujetador es desviado
de modo cansiderable lateralmente por la »atacidn del brazo

de control que sse mueve entre varias posiciones sobre el comee
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ta para desplazar ol punto de unidn de una cuserda de control’
al cometa, siendo movida una porecidn del movimiento del brazo”
entre sus diversas posiciones por accidn de resorts, mientras
que el resorte del movimiento es producido por las fuerzas

gue sl vientao ajarce sobre el cometa.

Otro fin del presente invento es también: Hroe
porcionar un dispositivo de control para un cometa enféi}que
el brazo de control pusda ser colocado en diversas posi%dones
para desplazar el punto de unidn de un cordel de cont@éigal '
cometa, teniendo dicho dispositivo de control superficies de
leva fijas y méviles para hacer girar el brazo de contzgl y tg
pes gue mantienen diversas posiciones hasta que ss desgdjcamf
biarlas, La fuerza para desplazar por la leva sl brazawgg
control durante la primera porcidn de su movimiento es ﬁéopoz
cionada por un resorte, mientras gue la fuerza para pégﬁércip-
nar el resto del movimiento del brazo des control y almacenar
ensrgf{a en el resorte es proporcicnada por la fuerza del vien=
to sobre el cometa.

El invento tiene también por finalidad pro=
porcionar una cola o banderola desmontable en vuelo para oﬁn;
trolar el vuslo conbtinuo; esta banderola, al ser sometida a
traceidn para separarla del cometa, alteraréd una porcién del
sistema de control, de modo que 8l vuelo se volvera inestables
y el cometa tendra dificultaden mantenerse en alto; el uso de
cometas que tienen estas banderolas permitira que guienes las
manejan sfectisn una "lucha® maniobrando cada cometa para in=
tentar tirar de la banderola del otro cometa,

La figura 1 musstra una visia en parspectiva

de un cometa con 8l dispositivo de contrcl pucicionado para
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un vuelo recfc; _

La figura 2 es una vista frontal que muestra el
control posicionado para una maniobra de giro del comstag

La figura 3 es una vista ampliada desde arriba
de la construccidn central del cometa gue muestra el movi-
miento de la seccidn de brazo de control dorrida radialmen—

te del dispositivo de control;

La Pigura 4 es una vista ampliada del dispositi~

~vo de control;

RN

La figura 5 es una vista fragmentaria dé},disr
positivo de control con el cuerpo principal anular de 1§Va
en su posieidn inferior; | o

La figura 6 es una vista Fragmentaria_éifiavés
del dispositivo de control que muestra las posicionesvaé
triquete para las posiciones de leva de la figura 5;z1-:

La figura 7 os una vista fPragmentaria a travéds
del dispositiva de control con el suexpo principal ds leva'
anular en su posicidn superior;

La figura 8 es una vista fragmentaria a través
del dispositivo de control que muestra las paosiciones de los
trinquetes para la posicidn de leva de la figura 7-después
de que la hosicién del brazo radial de control se haya movie
do 802 desde la posicidn que ocupaba en la figura 6;

La figura 9 es una vista fragmentaria del dis;
paositivo de control con el cuerpo anular principal de levs
en su posiocidn inferior; )

La figura 10 es una vista fragmentaria ; tra-
vés del dispositivo de control que muestua las posiciones

de los trinquetes para la posicidn de lsur =n la figura 9
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despuds de que la seccidn radial del brazo ds control se ha

desplazado 102 ds la posicifn que ocupéba an la figura 8y ge

ha desplazado 902 de la posicidén que ocupaba en la figura 6;
La figura 11 muestra una disposicidn mudificaQ

da de control del comsta posicionada para efsctuar una manig

bra de giro dei cometa; . I

La figura 12 muestra una ampliacidn de.lG4 me=

B

dios de unidn de la Pigura 11; e

La figura 13 muestra una disposicidn modifica-
da del cometa en la cual ss emplea una banderaola o co}§:d637
montable que pueds desmontarse durante el vuelo parawgﬁptrof
lar el vuslo continuo del cometa; y (qﬁu ’

La figura 14 es una wista semejante = ;éfae
la Pigura 13 que muestra la cola o banderola separada dsl
cometa, soltando la cuerda de la quilla. o

Como se puede ver en la figura 1, un cometa 1
esta provisto de un armazdn que comprende un elemento central
38 en forma de X que sirve para soportar un elemento anterior
4 de quilla, un slemento posterior 5 de quilla, un elemento
transversal derecho 3R y un elemento transversal izguierdo
3L fijados al mismo, El elemento central 38 soporta también
un dispositivo vertical 6 de control de vuele que ssdescri-
be mis ebajo. Un tejido convencional 2 esta fijado a los exe
tremos libres de los slementos 4 y S5 de quilla, y de los
elementos transversales 3R y 3L por cualquier medio conve=
nisnts.

El dispositivo de control & incluye un aloja~
misnto cilindrico vertical 39, ouyo extxem. inferior esti

posicionado sobre;, y fijado a, una protuusvassia cilindrica
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vertical 12, la cual estd situada an el centro del elemento
38 en forma de X, Dicha protubsrancia 12 tiene una cavidad
eilfndrica formada en su intefior con una finalidad que se _
expoﬁdré mas abajo. Un auérpo anular inferior 54 de leva as=
té ?ijado al interior del alojamiento cilindrico 39, inmedia~
tamente encima de la protuberancia cilindrica 12 y un cuerpp
anular superior de leva 66 sstd fijado al intexior del“alo- .

jamiento eilindrico 39, en la parte superior de éste, Fl cuer~
po anular inferior de leva 54 posee cuatro superfzc&ss supe—
riores de leva 45 igualmente espaciadas, cuyos extremos pre=
sentan unas superficies de topa 45 A, y el cuerpo anular su-
perior 66 de leva tiens cuatro superficies 67 inferiofés de
leva igualmente esspaciadas ouyos extremos superiores presen~
tan superficies des tope 674, Un cuerpo anulaxr mévil prlnc1~
pal 47 de leva sstd fijado a un arbol 46 y esti situadc ‘en
sl alojamiento 79 para moverse entre los cuerpos superior de
leva y el cuerpo inferior de leva 66 y 54 respectivamente,El
ouerpo andlar 47 de leva tiene una supurficie superxior con .
cuatro superficies 48 de leva igualmente espaciadas para em=
peffar las supurficies 67 de leva y cuatro superficies 484 de
tope para empeffar las superficies 67A de tope para posicionar
fijamente el cuerpo 47 de leva en su posicidn superior, y
una superficie inferior con cuatro superficies 49 de leva
jgualmente espacladas para empefiar las superficies 45 de
leva y custro supsrficies 49A de tope para empefar las su;
perxficies 45A de tope para posicionar fijamente el cuerpo

47 de leva en su posiecidn inferior.

La parte superior del frboi 46 esti montada

para gue se mueva axialmente en el alojw:’v~ic centpal 63
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en el ouerpo anular 66 de leva y la partg”inferidr del ér;
bol 46 esta montada para gue se mueva axialmente en la aber;
tura central 64 en el cusrpo anular inferior 54 de leva, E1
extremo inferior 43 del arbol 46 se extiends en el interior
de la protuberancia cilindrica 12, El &rbol 46 es hueco y en
su interior estd Pijado un miembro 50 con un asisnto 628.de
resorte, Un miémbro eldstico de pivote 52 con una espdga. quia
15 esta montado para pemmitir la rotacién en un orifﬁii@»la
del fondo de la protuberancia eilindrica 12 y prasentaéun
asiento 62B para resorte situado frente al asiento ﬁzﬁj%ara
pivote; un resorte 51 estd situado entre los asientos, 524 y
628 para resortes empujande el Arbol 46 y el cuerpo 9Z;q3 le;
va hacia arriba con una finalidad que se expondra méqja%ajo.
Cuando no se aplica ninguna fuerza descendente sobraj;i éq;.
bol 46, sl cuerpo 47 de leva esti posicionado como se @ééstia
en la figura 7. o
El cuerpo 47 de leva esta provisto también da .
cuatto ranuras longitudinales espaciadas igualmente y que tie-
nen una cara 59 de retencidn para impedir la rotacidn en si
sentido de las agujas del relaoj de dicho cuerpo de leva y '
para mantener a &ste alineado axialmente de manera apropiada
con los cuerpos 54 y 66 de leva cuando se musve entre éstué.
Se prevén unos trinquetas 55 y 56 para empeNar las caras
de retencidn 59 de las ranuras. Los trinquetes 55 y 56 Bstén
montados pivotablemente sobre pivotes 58 en un extremo da'ios
soportes 6DA’y 608, respectivamente, y sus extremos de ac~
tuaoidn se extienden a través de las aberturas 61 en el alo-
jamiento cilfndrico 39, Los trinquetss 55 y 56 estén empuj a=

dos hacla adentro por sl resorts 57 parz mantener los extre~
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mos de actuacidn contra la superficie del cuerpo 47 de leva
cuando éste gira en sentido inversc a las agujas de un reloj.
EL soporte 60A del trinquete 55 ssti posicicnade sobre sl alge-
jamiento cilindrico 39 de ﬁodo que cuando el cuerpo 47 de le~
Va‘esté en su bosiciﬁn inferior (figura_s, figura 9) ei trine
quete 55 empefa una cara de retencidn 58 y las superficiss 48
de leva estan alineadas superficialmente con las superficies
67 de leva para efectuar sus primeros empefos de encuentro sn
un punto situado sobre las superficies 67 de leva cuando son
movidas hacia arriba junto con el arbol 46 por el resgrte 51,
A medida que las superficies 48 empefian las superfi&{es 67 ,
de levay, el suerpc 47 de leva, sl arbol 46 y el brazs{dp con=
trol 7 (que se describirad mie abajo) son obligados aié;iar 802
hasta que las superficies 464 y 67A de tope detienen el movie
miento asecendente y la rotaciép en el lugar elegido.ﬁéﬁ_ese
momento, el sopnrte 608 de montaje del trinquete Sﬁraéﬁé pOe.
sicionado sobre el alojamiento cilindrico 39 de mado!d@é cuan=
do el ouerpo 47 de leva esta en su posicidn SUperior}(figura 7)
el trinquete 56 empefia una cara de retencidn 59 y las superfiF
eies 49 de leva son alineadas axialmente con las superficies
45 de leva para sfectuar su primer empefic en un punto sitUadp'
sobre las superficiss 45 de leva cuando son movidas hécia aba~
jo junto con el arbol 46 por una fuerza externa ejercida sgb?s
el Arbol 46, donde harén girar el cuerpo 47 de leva, el ar-
bol 46 y el brazo de control 7 otros 10¢ mas, completando
unoc de los cuatro movimientos de 902 del brazo de control.

El extremo superior 65 del brazo 46 sobresale
desde la agbertura central 63 en el cuerpo anular superior §6

de leva y su campo de movimiento esta limitado por el movi=
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miento del ouezpo 47 de leva entre la superficlie inferior 45
de leva y la supexficie superior 67 de lsva, Una insercidén 40
estd fijada en sl extremo superior 65 del Arbol 46 y tisme en
su parte superior una forma esférica 40A, Una seccidn central
axlalmente del hrazo de control 7 esti fijada al centro de la
insercidn 40 y se extiende hacia arriba a partir del mismo g
través de la fomma ssférica 40A sstanda conectada una saccidn
78 del brazo de eontrol, corrida radialmente, a dicha seceifn
central mediante una seceidn radial 7a del.braZQ da‘ggntrul.:
Unas placas 27 se extienden hacia afuera desde la pggﬁg sUp 8=
rior del alojamiento cilindrica 39 alineadas con eldﬁi%mbro
posterior 5 de quilla. Un brazo 21 de palanca estd mdhpado‘
pivotablemente en un extremo entre los extremos de ié;Jpla-
cas 27 de soporte mediante un pivote 23; sl brazo délbalanca
el pivote 23 y sl res o del brazo 21 de palanca se ékf{ende
sobre la parte superior del alojamiento cilindrico Sb“i alg
largo del miembro frontal 4 de quilla. Una ranura 4i-;;t§ for-
mada en 1 brazo 21 de palanca pars pemmitir que pase a través
el brazo 7 mientras que la forma esférica 40A empeRa el bra%o
21 de palanca alrededor de la ranura 4l entre las posicioneé
A y B de la figura 4, Cuando el brazo 21 de palanca sjerce
una fuerza descandente predeterminada sobre sl arbol 46, vqg
clendo la aceidn del resorte 51, el cuexpo 47 de leva es po;
sicionado como se representa en las figuras 5y R

Como puede verse en las figuras 1y 3, sobre
la parte superior de la seccién 78 corride radialmente, sstéa
montado pivotablemente un miembro 8, Un bucle de maniobra 9

tiene un extrems fijado a un extremo del miembro 8, y el otro
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extremo se extiende a través de una gufa 16 en el sxtrema ex-
terior del elemento transversal 3L, vuslve a pasar a través
de una guia 16 de bucle en sl otro extremo del elemento trans~
versal derecha 3R y esta fijado al otro extremo del miembro 6.
Estando extendida la seccidn radial 7A a lo largo del miem=-
bro antsrior de quilla o del elsmento posterior de quilla, 4
5 5 respectivamente, el extremo de la cuerda 17 de control
esta atado al bucle de maniobra en un punto central 204 Una
cusrda 18 de quilla se extiende a partir del extremo posteripr
25 del miembro posterior 5 de quilla y esta Fijada también

al punto 20, Una cuerda de accionamiento 19 esta Fijédﬁ al
extremo libre 26 del brazo 21 de palanca en un punﬁéiée unidn
22 y después de pasar a través de un arificio guia'2£29n el
miembro anterior 4 de quilla debajo del punto de gnidﬁ 22, el
otro extremo de la cusrda 19 astd fijado también al punto

20, .

@iando la seccidn radial 7A del brazo de con~
trol 7 se extiende a lo largo del miembro anterior"4‘és qui-
lla o del miembro posterior 5 de quilla, el cometa estd en
condicianes de efsctuar un vuelo en linea recta y puede ser
considerado como vertical con &1 comportamiento establs nop~
mal de un cometa de aeste tipo'no maniobrable; ctando la see-
cidn radial 7A se extiende sustancialmente a lo largo del
miembro trarisversal derecho 3R o a lo large del miembro trans
versal izquierdo 3L, el cometa estd en condiciones para girar
a la derecha o a la izquiexda,

Puede verse que sn el vuelo con la cuerda de
control 17 (de manejo) sostenida por una persona, la fuerza

sustentadora o ascensional que se sjerce sobre la superficie
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del cometa pone en tensidn la cuerda de accionamisnto 19 a
través del orificio 24, colocando el brazo 21 de palanca en su
posicién mas inferior, que se indica can A en la figura ¢y |
que también se representa en la figura l. La posicién del punto
central 20 controla el comportamiento dsl bometa durante el
vuelo, El dispositivo de control 6 permite sl movimiento dgl
punto central 20 a cuatro posiclonesi dos de las cuales pow-
siciones se encuentran en el miemo lugar directamente debajo
del centro del cometa para permitixr un vuelo astable'?ntlinaa
recta; otra posicidn desplaza el punto central_éﬂ hacia.la
izquierda como se muestra en la figura 2, mientras qdéjétra
posicidn desplaza sl punto central 20 hacia la darechn. Para
desplazar el punto central 20 entre cualquiera de sus dos pcsi~
ciones contiguas, hay que moverlo en una secuencia predeter—
minada; esto es, desde una posicidn central, a la pogi%iﬁn iz~
quierda, a la posicidn central, a la posicidn derechaz§’de nye-

vo a la posicion central, y asi sucesivamente; la persoha qua

.maneja el cometa reduce momentaneamente la tensidn sobre la

cuerda de control 17, lo que permite que sl resorte 51 mueva
el cuerpo 47 de leva y el brazo de control 7 a la posicidn qﬁe
gse muestra en la figura 7 y el brazo 21 de palanca a la poai%
cién B, como se muestra en la figura 4, en la que la secciéni
radial 7A del brazo de control ha sido desplazada 802, Cuandq
el viento azota 8l cometa, volviendo a tensar la cuerda ds c&n—
trol 17, la tensidn es transferida a través de la ouerda de
acclionamiento 19 al braze 21 de'palanca qué‘se mueve a la po=
sicibn A Esto hace a su vez que el Arbol 46 y la leva 47 se
muevan hacia abajn girando a una posicidn como la que se mussm

tra en las Piguras 4, 5 y 9, Esto provoca que la seccidn ra-
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dial 7A del brazo de control avance los pastantes 102 de rota=
cidn para completar sl movimiento ds 909; adoptando la posi~
cifn que se muestra en la figura 10. Los primeros 802 de ro-
tacidn tienen lugar mientras la cuerda de control esté floja,
mientras que los restantes 102 son sfectuados durante el nuevo
tensado de la cuerda de control, Si bien ss ha usado un movi-
miesnto de 802 con un segundo movimienta de 102, puedsn utili-
zarse otras proporclones de movimiento angular, El comporta-
miento en vuelo de ests cometa al ser manejado por una perso-
na es el mismo que el del cometa descrito en la Patégéé esté.
dounidense n® 3,735,949, .
En las figuras 11 y 12 se muestra una;quifin
gaeidn del presente invento. En esta modalidad de rééiiiacién,
el dispositivo de control actlla como se ha descrito cun rela=
cifén a la modalidad de realizacidn preferida. Sin'eﬁﬁéﬁgo, La
cuerda de maniobra 9 no ssta unida al punto central 26,isina
que cada lado del bucle de maniobra 9 esta unido a Qﬁ’lado
correspondiente del anillo guia 68, Cuando sl disposi{ibo ‘
de cantrol es hecho funcionar como se describe en la modali-~
dad de realizacldén preferida se provova el desplazamiento dsl
anillo guia 68 a las mismas posiciones que se han descrito
precedentemente con relacidn al punte central 20, 0 sea, se
mueve el anillo guia 68 desde el centro a la izquierda, de
nuevo al centro, a la derecha y de nuevo al centro, y asi su-
cesivamente, Como se puede ver en las figuras 11 y 12, Cuando
el anillo gufa es movido fuera del centro esto proveca que la
cueréa de accionamiento 19 sea traccionada con 81, Esto causa
a sq vez que el punto 20 de unidn central se musva fuera del

gcentro haciendo gque el cometa maniobre como se ha descrito con
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vrelacidn a la modalidad preferida.

En las figuras 13 y 14 se ilustra una segunda
modificaoldn de sste invehto, segin la cual la disposicién.
del cometa es tal que en un "combate® con otro comsta seme~ .
jante, por ejempla, uno de los cometas puede incapacitar al
otro golpeando una cola o banderola 68 para sacarla del come-
ta 1. En estas figuras no se ha representado la tela 2. La
cuerda 18 de quilla esta fijada al extremo posterior 25 del
miembro 5 de quilla mediante la formacidn de un bucls 73 an
el extremo de éste y haciendo pasar dicho bucle a tfé&éé de
una abertura 74 de una insercidn 76 que forma el extrsmo poste~
rior 25 del cometa l. Un nudo 75 u otro tipo de ampl}gciun esta
dispuesto donde termina el bucle a lo largo de la ldhéifud de
la cuerda 18 de gquilla y fija la cantidad de bucle 73-qus sobre;
sale desde la parte superior de la abertura 74 y la longltud
apropiada de ouerda 18, Una abrazadera elastica 71 esta cOo=
nectada y un ramal 78 de la misma se extiende a traves»ﬂa 1
buecle 73 que sohresale de la abertura 74 para sujetéﬁ;ih cuqr;
da 18, EL otro ramal 77 de la abrazadera presiona contra el
ramal 78 para impedir que sea extraldo del bucle 73 durante
el vuelo normal del cometa, Una cola o banderola 68 estd acq;
plada a la abrazadera sléstica 71 mediante un anillo 69 y ué
corde 70, La bandercla esta fijada al anillo 69 y el cordel;
estd situado entre la abrazadera ellstica y sl anillo 69:
El cordel 70 puede sstar simplemente atado al anillo y su otro
extremo puede formax un bucle en el qus se ensarta el ramal

'

77

Se comprende que la presidn entre el ramal 77

y 8l ramal 78 de la abrazadera eldstica 71 debe impedir la
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 separacifn de ssta Ultima durante el funecionamisnto normal

con la banderola 68 unida. Este puede ser controlado conocien~‘
do el tamafin de la banderola que hay que usar. Durante un ¥come
batseil un cometa gue golpes'la cola o bandernla de otro cometa
y ejerza la suficiente traccién para extraer la abrazadera |
71 del bucle 73, liberando as{ la cuerda 18 de gquilla, como

se muestra en la figura 14, habrd ganade un ¥combate¥, pado ;
que la cuexda 18 de quilla es parte integrante de la disposi=
cidn de cordaje de maniobra para un vuslo estable,’la unidn -
20 del oometa conectada a la cuerda 17 de control pogfﬁgmova;~
se sntances a una posicidn en la que el cometa serd lﬁEbntroé

lable y casrd al suslo, e
Para los expertos en esta técnica seééd evim
dentes algunas modificacionss y aplicaciones de acue£é§ con
los principios del invento expuestos, Por oonsiguiedfé{~el
invento no se limita a las modalidades espaci?icas déiréa-

lizacidn descritas precedsntemente. . L

= e =

- RETVINDICACIONES

Descrito el objeto del presente invento se
deolartan nuevas y de propia invencidn las siguientes rei=
vindicaciones,

1, Perfeccionamientos en cometas controlae
bles del tipo que comprenden tna cuerda de caontrol para cone
trolar el cometa desds una posicidn inferior; caracterizados
por comprender medios de unidn de dicho cometa con una posi-
cién ds unidn para conectar un extremo de dicha cuerda de
control a éste; uniéndose dicha cuerda de control a dicha

posicifng medios de control para mover los medios de unidn



a los gue dicha cuerda ssta unida en, por lo menos, dos posi=
clones distintas a lo largo de una linea sustancialmente la=
taral pemmitiendo un ocambio en la altitud del cometa; medios
que conectan también dicha cusrda de control a dichos medios

5. de control para mantensr los medios de unidn en una posicidn
o aocionar los medios de control para mover los medios de
unidén a otra posicidn; presentando dichos medios de control
un alojamiento Pijado a dicho cometa, comprendiendo dicho

1o, nectandose dicho miembro mdvil a dichos medios de up%ép para
su movimiento; skendo dicho miembro mdvil un Arbol ﬁéﬁ%ado
para el movimiento axil y el movini ento arqueado escélpnado;
medios de influencia para mover dicho miembro mévildéh“una
direccidn axil; siesndo arrastrade dicho miembro mévif'en la

15, otra direccidn axil por dicha cuerda de controlj me@fé; de
leva montados en dicho alojamiento y dicho miembrn.ﬁﬁvil para
proporcionar el movimiento arqueado escaionado ds diﬁhé miepm
bro mévil ocuando &ste se desplaza axilmente para la:fgﬁosicién
de dichos medios de unidn.

204 . 2. Perfeccionamientos, de conformidad con la
reivindicacidn 1, caracterizadas porque dicho miembro mdvil
se extlends hacla 8l exterior de dioho alojamiento; un medip
de palanca conectado a dicho alojamiento y posicionado para
empefar dicha poreidn externa; conectindose dicha cuerda de

25, control a dichos medios de palanca para controlar sl movimisn=
to. '

3.‘Perfecbionamienﬁos, de conformidad con la
reivindicacién 2, caracterizado porque los medios de leva de

dicho miembro mévil tienen una primera superficie superior y
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20,
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una primera superficie inferior de leva para smpefiar una segun-~
da superficie inferior de leva en dicho alojamiento y una se- ‘
gunda superficie superior de leva en dicho alojamiento, respec~
tivamente, proporcionando dicho empefio de dicha primera super=
ficle superior'de leva de dichos medios de ;GVa con dicha se=
gunda superficis inferior de leva de dicho alojamiento un mo=
vimiento arqueado escalonado, mientras que el empsfio de dicha
primera superficie de leva inferior con dicha segunda supexfi~
cie de leVé>sUperiDr proporcieona un sagundo movimianta.arqueé-

N

do escalonado qus situa dichos medios ds unidn en un=z -segunda
posicidn,. .

EIR

by Perfeccionamientos, segln las reivindica- :

-

ciones precsdentes, caracterizados por comprender un control

para transformar el movimiento lineal hacia atrds y hacia dew

A - *

lante a lo largo de un eje en un movimiento arqueado escalo-
nado en torno al mismo eje, que incluys un alojamientd; un
arbol montado para el movimiento axil en dicho alojamihhto,

-n

estando montado en dicho eje unos primeros medios déaleba i
cilindricos, presantando dichos primeros medios de leva una
primera superficle superior anular con superficies de leva y
una primera superficie inferior anular con superficies de le=
va; prasentando dicho alojamiento un segundo medio de leva
dispuesto poxr debajo de dicho primer medio de leva y un terger
medio de leva dispuesto sobre dicho primer medic de leva, com-
prendiendo dicho segunde medio de leva una segunda superxficie
anular con superficies de leva, presentando dicho tercer mee
dio de leva segunda superficie anular con superficies de le-
va, medios de influencia en dicho alojamiento para influen-

ciar dicho Arbol en una dirsceidn para empefiar las superficies
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de leva en dicha pximera superficie superior anular de dicho
primer medio de leva con la superficie de leva de dicha segunda
superficle inferior anular de dicho texcer medio de leva para
hacer girar dicho arbol una medida predesterminada, medios para
mover dicho &rbol en la direceidn opuesta caontra dichos me=- ‘
dios de influencia para empefiar las supsrficiss de leva en diw-
cha primera superficis inferior anular de dicho primer medio

de leva ocon las supeéficies de leva de dicha segunda suparfiw
fice superior anular de dicho tercer medio de leva p%??,el glro

de dicho arbol una segunda medida predetsrminada y para la re~

posicién de dichos medios de influencia para desempaﬁﬁr su

funcidne “re,

5, Perfeccionamientos, de confozmidad°éah la
reiuindicacién 4y caracteriZadoé porque dicho primer’ﬁédio
de leva tiene medlios de tope axiles para alinear el movimiento
de dicho primer medio ds leva de modo gue la superfidle de le~
va que comporta empefie las superficies coincidentes deizsegun-'
do medio de lsva y tercer medio de leva cuando se deﬁégi estan-
do montados trinquetes en dicho alojamiento para smpefar diﬁ
chos medios de tope con el fin de mantener su posicidn axil:

6, Perfeccionamientos, de conformidad con la
relvindicacidn 5, ocaracterizados parque dichos medics de tope
axiles comprenden dos ranuras axiles que se sxtlenden a lo larw
go de la superficie del primer medio de leva, disponiéndosg
dichos medios de trinquete para empefiax una de dichas ranu= '
ras axiles para alinear dicha superficie dq leva sn dicha pri~
mera superficie suﬁsrior anular con las SUpBrfiQiBs de leva
de dicha segunda superficie inferioxr anular y alinear las su~

perxficies de leva de dicha primera superficie inferior anular
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con las supexficlies de leva de dicha segunds superficie su-
perior amular, _

7. Perfeccionamientos, segin las relvindica-
clones precedentss, caracterizados por comprender un armazdn,
presentando dicho armazon un miembro de quilla y un miembro
transversal fijado a ésts, incluyendo los medios de control
de vuelo un punto de unidn por debajo de dicho miembro de
quilla y miembro transversal para un hilo de control, medios
para desplazar el punto de ynidn hasta una pluralidad de posi-
oiones laterales con respecto al miembro transversaitgéra Ve~
riar la altitud del cometa durante el vuelo, una bahééénla
de cola conectada amoviblemente a dicho cometa, mediﬁ? de es=
ploa separables que consctan dicha banderola de colé’;tdichqs
medios de control de vuslo con Lo que la extraccién de dichas
medios de espiga en vuslo haran inestable dicho R |

8. Perfeccionamientos, de conformidaé’;dn la
reivindicacifn 7, caracterizados por comprender un B}ld de
quilla que se extiende desde dicho punto de unidn hésﬁﬁ la
parte posterior de dicho miembro de quilla, conectando dichos
medios de espiga amovibles dicha parte posterior de digho hilo
de quilla a la parts posterior ds dicho miembro de quilla de.
modo gque cuando dichos medios de aspigg s8 exbraen se libera~_
ré dicho miembro de linea de quilla permitiendo que dicho pun-
to de unidn se desplace a una posicidn en donde el cometa re-
sultaréd incontrolable,

9, Perfeccionamientos en cometas controlables.

Segiin se describe y reivindica en la presen?e
memoria descriptiva que consta de 19 paginas foliadas y es=

critas a maquina par una sola de sus caras,
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