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ES 2 266 738 T3 2

DESCRIPCIÓN

Figura de acción.
La presente invención se refiere a figuras o mu-

ñecos de acción. Más particularmente, aunque no ex-
clusivamente, la invención se refiere a dichas figuras
o muñecos que tienen articulaciones especiales entre
segmentos de miembros articulados.

Muchas figuras y muñecos de acción tienen los
segmentos de sus miembros articulados mediante pi-
votes o articulaciones simples. Dichas articulaciones
suministran una banda limitada de movimiento de un
segmento de un miembro con respecto a otro. Se co-
noce el uso de articulaciones de rótula u otras cone-
xiones con mayor grado de libertad en las uniones de
los hombros y de las caderas y éstas suministran una
gama incrementada de movimientos posibles de los
segmentos de los miembros superiores con respecto
al cuerpo del muñeco.

Los muñecos y particularmente las figuras de ac-
ción hasta la fecha no muestran sin embargo gamas
naturales de movimiento y esto es a menudo atribuible
al hecho de que las uniones de segmento con segmen-
to de los miembros no suministran una articulación
similar a la humana.

El documento US-A-2002/0127949 presenta una
figura de juguete en la que los segmentos próximo y
distal de los miembros estén conectados por miem-
bros de unión de una pieza cada uno de los cuales se
conecta a dos segmentos de la articulación para per-
mitir un movimiento pivotante alrededor de dos ejes
separados, paralelos entre sí y transversales a la direc-
ción longitudinal del miembro.

Es un objeto de la presente invención superar o
mejorar substancialmente las anteriores desventajas y
/ o suministrar generalmente un muñeco o figura de
acción mejorado.

Es un objeto adicional de la presente invención su-
ministrar una unión para la articulación del segmento
superior con el segmento inferior de un miembro para
un muñeco o figura de acción.

La presente invención suministra una figura de ac-
ción que comprende:

un cuerpo,

miembros que se extienden desde el cuer-
po y cada uno de los cuales comprende
segmentos de miembro próximo y distal
articulados entre sí mediante una unión
que comprende dos miembros intermedios
pivotantemente interconectados, el prime-
ro de los cuales se une pivotantemente al
segmento próximo del miembro y el se-
gundo se une pivotantemente al segmento
distal del miembro, en donde uno de di-
chos primer o segundo miembro interme-
dios comprende un disco y el otro com-
prende una cavidad transversal que reci-
be el disco pivotantemente de manera que
el segmento distal del miembro puede gi-
rar con relación al segmento próximo del
miembro.

Dicha unión permitirá un movimiento de 360º del
segmento distal del miembro con respecto al segmen-
to próximo del miembro. Esto es, las articulaciones
de la rodilla y el codo de la figura de acción están
adaptadas para hacer posible un movimiento en 3D

del segmento distal del miembro.
Preferiblemente el segmento próximo del miem-

bro comprende una parte inferior que puede girar con
respecto a una parte superior.

Preferiblemente uno de los miembros intermedios
tiene extendiéndose desde el mismo un tapón que se
acopla con el segmento distal del miembro para evitar
su sobre-oscilación.

Preferiblemente, la articulación se une al segmen-
to próximo del miembro de manera que pivote alrede-
dor de un primer eje transversal.

Preferiblemente la articulación se une al segmen-
to distal del miembro de forma que el segmento distal
del miembro pivote alrededor de un segundo eje trans-
versal.

Preferiblemente los dos miembros intermedios es-
tán mutuamente interconectados de tal forma que el
segundo eje transversal pueda girar con respecto al
primer eje transversal.

Preferiblemente el cuerpo comprende una parte de
tórax y una parte de cadera articulada con la parte del
tórax mediante una sección central.

Preferiblemente la sección central puede girar con
respecto a la parte del tórax y a la parte de la cadera.

Preferiblemente el segmento próximo del miem-
bro está unido al cuerpo mediante una articulación
que permite tanto que pivote como que gire.

Según se utiliza aquí, el término “figura de ac-
ción” tiene la intención de abarcar muñecos de forma
humana tanto masculinos como femeninos, que tienen
miembros manualmente reconfigurables, robots de ju-
guete, animales de juguete y otros objetos que tienen
miembros, bien impulsados a motor o bien manual-
mente reconfigurables.

Ahora se describirá una forma preferida de la pre-
sente invención por medio de un ejemplo con referen-
cia a los dibujos adjuntos, en los que:

La figura 1 es una ilustración esquemática en pers-
pectiva de los componentes principales de una figura
de acción.

La figura 2 es una ilustración esquemática en pers-
pectiva despiezada de la figura de acción de la figura
1.

La figura 3 es una ilustración esquemática en pers-
pectiva de uno de los brazos de la figura de acción de
las figuras 1 y 2.

La figura 4 es una ilustración esquemática despie-
zada en perspectiva del brazo de la figura 3.

La figura 5 es una ilustración esquemática despie-
zada en perspectiva de la articulación del codo del
brazo de las figuras 3 y 4.

La figura 6 es una ilustración esquemática en pers-
pectiva de una de las piernas de la figura de acción de
las figuras 1 y 2.

La figura 7 es una ilustración esquemática despie-
zada en perspectiva de la pierna de la figura 6.

La figura 8 es una ilustración esquemática despie-
zada en perspectiva de la sección central de la figura
de acción de las figuras 1 y 2.

La figura 9 es una ilustración esquemática en pers-
pectiva de la sección central ensamblada de la figura
8.

La figura 10 es una ilustración esquemática des-
pieza en perspectiva del cuello de la figura de acción
de las figuras 1 y 2.

La figura 11 es una ilustración esquemática del
cuello ensamblado de la figura 10.
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En los dibujos adjuntos se representa esquemáti-
camente el cuerpo 10 de una figura de acción de forma
humana. El cuerpo 10 está hecho completamente de
material de plástico moldeado, sin embargo alternati-
vamente podría ser metálico o fabricado de cualquier
otra forma.

El cuerpo 10 comprende un tórax 11, una sección
central 12, caderas 13, brazos 14, piernas 15, manos
18 y pies 19. Cada brazo tiene un segmento de bra-
zo próximo constituido por una parte superior 22 y
una parte inferior 21 que puede girar con respecto a la
parte superior 22 de la manera que posteriormente se
describirá. También hay un segmento distal 17 o ante-
brazo unido al segmento de brazo superior mediante
una articulación 20 de codo.

Similarmente, cada pierna comprende un segmen-
to próximo 16 de pierna y un segmento distal 17 de
pierna conectados entre sí mediante una articulación
20 de rodilla. El segmento próximo 16 del miembro
o muslo comprende una parte superior 22 de muslo
y una parte inferior 21 de muslo que puede girar con
respecto a la parte superior 22 de la forma que se des-
cribirá posteriormente.

Hay un cuello 24 unido al tórax 11 y por supues-
to podría unirse una cabeza (no mostrada) de forma
pivotante al cuello.

El tórax 11, sección central 12 y las caderas 13
se articulan por medio de los acoplamientos de rótula
que se describirán posteriormente con referencia a las
figuras 8 y 9.

Ahora se describirá cada brazo con referencia a la
figura 3, 4 y 5. Las partes superiores 21 y 22 del brazo
comprenden cada una de ellas mitades que se encajan,
se atornillan, se pegan, se unen mediante soldadura
ultrasónica o se fijan entre sí de cualquier otra forma.
Existe una cavidad circular 30 justo debajo de la in-
terconexión de las dos partes 21 y 22 que junto con
un disco 29 de conexión de las partes interactúa para
permitir el movimiento circular de la parte inferior 21
con respecto a la parte superior 22. En el área de los
hombros de la parte superior 22, hay un pasador 27
que pasa a través de un orificio 28 en un disco 26 del
hombro. El disco 26 del hombro tiene extendiéndose
desde el mismo un disco 25 de pivote de hombro que
se recibe mediante una cavidad circular 55 (figura 2)
en el tórax 11. Esto es, el disco 26 del hombro pue-
de pivotar con respecto al tórax 11 y la parte superior
22 puede pivotar con respecto al disco 26 del hom-
bro. Los respectivos ejes de pivotado forman ángulos
rectos entres si.

Ahora se describe la configuración de la articula-
ción del codo con referencia a las figuras 4 y 5 en
combinación. Esto se aplica igualmente a la articula-
ción de la rodilla que se describirá brevemente más
adelante. En el lado del fondo de la parte inferior 21
se dispone un pasador 31 que se extiende transversal-
mente. Recibido por este pasador 31 se encuentra un
primer miembro intermedio 32 que tiene básicamente
una forma anular. El primer miembro intermedio 32
tiene un orificio pasante 37 para recibir el pasador 31.
Un arco 36 ajusta dentro de un hueco 38 con forma de
arco alrededor del pasador 31. El primer miembro in-
termedio 32 puede por lo tanto pivotar alrededor del
pasador 31. El primer miembro intermedio 32 tiene
una cavidad 35 justo encima de su superficie inferior

para recibir un disco 34 de conexión que se extien-
de desde un segundo miembro intermedio 33. Como
alternativa, el primer miembro intermedio 32 podría
tener un disco 34 extendiéndose hacia abajo para ser
recibido dentro de una cavidad 35 justo debajo de la
superficie superior del segundo miembro intermedio
33. De cualquier forma, el segundo miembro interme-
dio puede girar con respecto al primer miembro inter-
medio. Hay una abertura 40 que se extiende a través
del segundo miembro intermedio a través de la cual
se extiende un pasador 39 del segmento distal 17 del
miembro o antebrazo.

Esto es, el segmento distal 17 del miembro pue-
de pivotar alrededor del pasador 39 y también pue-
de girar en virtud de la interacción entre el primer y
el segundo miembros intermedios. La configuración
descrita de la articulación del codo hace posible un
movimiento en 3D del antebrazo con respecto al bra-
zo superior a través de 360º o más.

La mano 18 puede girar sobre el segmento distal
17 del miembro por los medios mostrados en la figura
4.

Hay un tapón 23 de alguna manera similar a una
rodillera, unido al primer miembro intermedio 32. El
tapón puede acoplarse con una parte superior del seg-
mento 17 del antebrazo para evitar su sobre-oscila-
ción.

La configuración antes descrita permite la mani-
pulación del brazo para suministrar movimientos si-
milares a los humanos.

Las piernas están conectadas a la cadera 13 me-
diante discos 41 de cadera unidos a la cadera 13 de
una manera similar a la que la parte superior 22 del
brazo se une al tórax 11. El muslo comprende una par-
te superior 22 de muslo conectada a una parte inferior
21 de muslo de una forma similar a la que se conectan
las partes próximas superior e inferior del brazo. Hay
partes 45 a 50 que funcionan de la misma forma que
la articulación 20 del codo suministrando una articu-
lación de rodilla tal como la mostrada en la figura 7.
Estas partes no se describirán para evitar repeticiones.
Huelga decir, que la rodillera 23 evita la sobre-oscila-
ción del segmento distal 17 del miembro. Además, la
configuración de la articulación de la rodilla se adap-
ta para posibilitar un movimiento en 3D de la pierna
inferior con respecto al muslo a través de 360º o más.

El pie 19 está pivotantemente unido al extremo re-
moto del segmento distal 17 del miembro mediante
los medios ilustrados.

Con referencia ahora a la figura 9, la sección cen-
tral 12 comprende unos casquillos 54 cada uno de los
cuales recibe bolas 53 desde las que se extiende una
varilla 52. En el extremo remoto de cada varilla 52
hay otra bola 53 mediante la cual se articula la sec-
ción central 12 con el tórax 11 y las caderas 13. Esta
articulación proporciona tanto el giro como el pivota-
do de los respectivos componentes del cuerpo.

Debe apreciarse que pueden efectuarse modifica-
ciones y alteraciones obvias para aquellos expertos en
la material que caen dentro del ámbito de las presen-
tes reivindicaciones. Por ejemplo, en vez de suminis-
trar una articulación de disco-en-cavidad, podría dis-
ponerse una articulación de rótula para las conexiones
intermedias.
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REIVINDICACIONES

1. Una figura de acción que comprende:
un cuerpo (10),
miembros (14, 15) que se extienden desde el cuer-

po y cada uno de los cuales comprende segmentos de
miembro próximo y distal, articulados entre sí me-
diante una articulación (20) de rodilla o de codo que
comprende dos miembros intermedios (32, 33) pivo-
tantemente interconectados, el primero de los cuales
está pivotantemente unido al segmento próximo (17,
21, 22) del miembro y el segundo de los cuales es-
tá pivotantemente unido al segmento distal (17) del
miembro, en donde uno de dichos primer o segundo
miembros intermedios comprende un disco (34) y el
otro comprende una cavidad transversal (35) que reci-
be el disco de forma pivotante de manera que el seg-
mento distal del miembro pueda girar con relación al
segmento próximo del miembro.

2. La figura de acción de la reivindicación 1, en
la que el segmento próximo del miembro comprende
una parte inferior (21) que puede girar con respecto a
una parte superior (22).

3. La figura de acción de cualquier reivindicación
precedente, en la que uno de los miembros interme-
dios tiene extendiéndose desde el mismo un tapón
(23) para acoplarse con el segmento distal (17) del

miembro para evitar su sobre-oscilación.
4. La figura de acción de cualquier reivindicación

precedente, en la que la articulación (20) está unida al
segmento próximo del miembro de manera que pivote
alrededor de un primer eje transversal (21).

5. La figura de acción de la reivindicación 4, en
la que la articulación (20) está unida al segmento dis-
tal (17) del miembro de manera que el segmento dis-
tal del miembro pivote alrededor de un segundo eje
transversal.

6. La figura de acción de la reivindicación 5, en la
que los dos miembros intermedios (32, 33) están mu-
tuamente interconectados de tal forma que el segundo
eje transversal pueda girar con respecto al primer eje
transversal.

7. La figura de acción de cualquier reivindicación
precedente, en la que el cuerpo comprende una parte
(11) de tórax y una parte (13) de caderas, articulada
con la parte del tórax mediante una sección central
(12).

8. La figura de acción de la reivindicación 7, en la
que la sección central (12) puede girar con respecto a
la parte (1) del tórax y a la parte (13) de las caderas.

9. La figura de acción de cualquier reivindicación
precedente, en la que el segmento próximo (21, 22)
del miembro se une al cuerpo mediante una articula-
ción (25) que permite tanto su pivotado como su giro.
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