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@Resumen:

Accesorio de movimiento del cuerpo de un mufieco
para vehiculos recreativos.

Se proporciona un mecanismo de accionamiento de
pierna, un método de fabricacion del mecanismo de
accionamiento de pierna, y un mufieco que ejecuta un
mecanismo de accionamiento de pierna. El
accionamiento de pierna incluye un mecanismo de
pierna superior que comprende un extremo de cadera
y un extremo de rodilla opuesto. El accionamiento de
pierna también incluye un mecanismo inferior de
pierna que comprende un primer extremo y un
segundo extremo opuesto, en el que el primer
extremo inferior de pierna esta acoplado de forma
operativa al extremo de rodilla de la parte superior de
pierna. El accionamiento de pierna incluye ademas un
mecanismo de seguidor. El mecanismo de seguidor
incluye un montaje que define una trayectoria de
seguidor configurada para recibir una articulacién de
seguidor. El mecanismo de seguidor también incluye
un conector de seguidor superior y un conector de
seguidor inferior. El mecanismo de seguidor mueve al
menos uno del mecanismo superior de pierna o el
mecanismo inferior de pierna cuando se activa.
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DESCRIPCION

ACCESORIO DE MOVIMIENTO DEL CUERPO DE UN MUNECO PARA VEHICULOS
RECREATIVOS

REFERENCIA CRUZADA A SOLICITUD RELACIONADA

Esta solicitud reivindica la prioridad de la Solicitud de Patente Estadounidense n.® 17/813.215,
presentada o 18/07/2022, gue es una continuacidn en parte de la Solicitud de Patente
Estadounidense n.° 16/947 3468, presentada el 20/07/2020, ahora Patente Estadounidense
11.388.728, que es una continuacion de la Solicitud de Patente Estadounidense n.°®
16/589,090¢, presentada ef 1/10/2018, shora Patente Cstadounidense 10.785.980, que
rejvindica el beneficio de la Scliciiud provisional Estadounidense n.° 82/739.6881, presentada
en 1/10/2018, cuyas solicitudes se incorporan en el presenie documenio por referencia en su
totalidad.

CAMPO TECNOLOGICO

Un sjemplo de realizacion se refiere en general a juguetes para ninos. En concrato, mufecos
{(humanoides 0 animales) y vehiculos recreativos. Mas en particular, a invencion se refiere a

accesorios que enganchan mufiecos a los mencionados vehiculos recreativos para niflos.

ANTECEDENTES

Los nifios juegan con mufiecos basandose en su imaginacion. Los accesorios para mufiecos
se crean para potenciar e juego interactivo entre 1os nifios y sus mufiecos. Los accesorios
para mufecos creados para vehiculos recreatives amplian af juego interaclivo entre los niftos
vy sus mufiecos, permitiendo que fanto el nifio como e mufieco monten en el vehicuio
recreativo. La mayoria de ios accesorios de mufiecos para vehiculos recreativos solo permiten
fransporiar el cuerpo inmovil del mufieco junto con el niflo, por medio del vehiculo recreativo.
A través del esfuerzo aplicado, el ingenio v ia innovacion, muchos de estos problemas
identificados se han resuelio mediantie sl desarrollo de soluciones que se incluven en las
reaiizaciones de la presente divulgacion, muchos sjemplos de los cuales se describen en

detalle en f presente documento.
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BREVE SUMARIO

A continuacion se presenta un sumario simplificado para proporcionar una compransién
hasica de algunos aspectos de la presente divulgacidon, Este sumario no as una descripcidn
general extensa y no pretende identificar elementos clave o criticos ni delinear el alcance de
dichos elementos. Su propésito es presentar algunos conceplos de las caracteristicas
descritas en una forma simplificada como un preludio a la descripcion mas detaliada que se

presenta posteriorments.

La presente divulgacidn comprends un novedoso mecanismo de accionamiento de plemnas
accesorio para vehicuios recreatives infaniiles que permitiria movimientos corporales de
mufiecos mientras son fransportados por los mencionados vehiculos recreativos. En una
realizacion de sjemplo, se proporciona un mecanismo de accionamiento de piernas. El
mecanismo de accionamienio de piernas incluye un mecanismo superior de pierna gue incluye
un extremo de cadera v un exiremo opuesto de redilla. £l mecanismo de accionamiento de
piernas también incluye un mecanismo inferior de pierna que incluye un primer exiremo y un
segundo extremo opuesto. El primer exiremo de la parte inferior de pierna esta acoplado de
forma operable al extremo de rodilla de la parte superior de piemna. El mecanisme de
accionantiento de pierna también incluye un mecanismo de seguidor. El mecanismo de
saguidor del mecanismo de accionamienio de pierna incluye un montajie que define una
trayecioria de seguidor configurada para recibir una articulacién de seguidor. El mecanismo
de seguidor del mecanismo de accionamients de pilemna fambién incluye un conector de
seguidor superior. &l consclor de seguidor superior estd unido en un primer extremo de
sequidor superior a la articulacion de sequidor vy a la parte superior de piermna en un segundo
extremo de segquidor superior y el conecior de seguidor superior estad unido a la parte superior
de pierna entre el extremo de cadera v o exdremo de rodilla. El mecanismo de sequidor del
mecanismo de accionamiento de piermna incluye ademas un conactor de seguidor inferior. El
conector de seguidor inferior esta unido en un primer extremo de sequidor inferior a la
articulacién de seguidor y a la parte inferior de pierna en un segundo extremo de sequidor
inferior, v &l conector de segquidor infarior esta unido a ia parte inferior de pierma entre el primer
extremo de la parte inferior de pierna y &l segundo extremo de la parte inferior de pierna. El
mecanismo de seguidor esta configurado para mover al menos uno de ios mecanismos de

pierna superior o &l mecanismo de pierna inferior cuando se acliva.

En algunas realizaciones, el mecanismo de seguidor estd configurado para mover el

mecanismo superior de piema y &l mecanismo inferior de pierma entre una posicidn doblada

3
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¥ una posicion recta vy un anguio definido entre el mecanismo superior de piema vy el
mecanismo inferior de pierna en la posicion recta s mayor que la posicion doblada. En
algunas realizaciones, una ubicacidn del segundo exiremeo del mecanismo inferior de piema
se basa en una ubicacidn de la articulacion de seguidor a o largo de una primera direccidn
deniro de la travectoria de seguidor. En algunas realizaciones, un angulo definido entre el
mecanismo de pierna superior y el mecanismo de pierma inferior se basa en una ubicacidn de
fa articulacion de seguidor a lo large de una segunda direccidn dentre de ia trayectoria de

seguidor.

En aigunas realizaciones, e extremo de cadera del mecanismo superior de piema esta fijo
con respecto al mecanismoe de accionamiento de piermna. En algunas realizaciones, la
trayecioria de sequidor es una trayectoria eliptica. En aigunas realizaciones, la frayectoria de
seguidor es una trayectoria no eliplica. En algunas realizaciones, e mecanismo de
accionamisnto de piermna también incluye un mecanismo de accionamiento configurado para
mover la articulacidn de seguidor a 10 largo de la trayscioria de seguidor. En algunas
regiizaciones, ef mecanismo de accionarmienio de pierna también inciuye un meacanismo de
accionarmiento confiqurado para girar la frayectoria de sequidor, a lo largo de la articulacion

de seguidor.

En ofra realizacion de gjemplo, se proporciona un método de fabricacidon de un mecanismo de
accionamiento de pierna. Ei método incluye definir una trayscioria de seguidor a lo largo de
un montaje no giratorio configurado para recibir una articulacion de seguidor que se conduzca
sobre el perimetro de la trayecionia de seguidor. Bl mélodo incluye proporcionar un mecanismo
superior de pierna gue incluye un extremo de cadera y un extreme de rodilla. Bl método
fambién inciuye proporcionar un mecanismo inferior de pierna que incluye un primer extremo
¥ un segundo extremao. El primer extremo de [a parte inferior de piema esta acoplado de forma
operable al extremo de rodilla de la parte superior de pierna. £l método incluye, ademas, ia
definicidn de una trayeciona de seguidor deniro de un montaje configurado para recibir una
articulacién de seguidor. El método incluye ademas ia fijacién de un conecior de sequidor
superior en un primer exiremo de sequidor superior & la articulacion de seguidor v a la parte
superior de piermna en un segundo extrenmo de seguidor superior. Bl conector de seguidor
superior se fija a la parte superior de pierna enire of exireme de cadera y &l extremo de rodilia.
Ei método tambign incluye la fijacidén de un conector de seguidor inferior en un primer extremo
de seguidor inferior a la articulacién de seguidor y a la parte inferior de pierna en un segundo
extremo de saguidor inferior. El conector de seguidor inferior esta unido a la parte inferior de

pierna entre el primer exiremo de ia parte inferior de piema y &l segunde extremo de la parte
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inferior de piema. El montaje, el conector de seguidor superior, v el conactor de seguidor
inferior definen un mecanismo de seguidor y el mecanismo de seguidor se configura para
mover por lo menos uno del mecanismo superior de piermna o del mecanismo inferior de plema

cuando esta activado.

En ofra realizacién de ejemplo, o método anterior fambién puedse utilizarse para fabricar un
mecanismo de accionamiento de piema. &l métedo incluye la definicidén de una trayecioria de
sequidor a lo largo de un montaje giratorio configurado para impulsar la arliculacion de
sequidor a o largo de la travectoria de seguidor. El método incluye proporcionar un
mecanismo superior de pierna gue incluye un extremo de cadera y un extremo de rodilia. El
método también incluye proporcionar un mecanismo inferior de pierna gue incluye un primer
extremo vy un segunde extremo. El métode incluye la fiiacidn de un conector de segquidor
superior al extremo inferior del conector de articulacion de seguidor v a la parte superior de
pierna en un segundo extremo de seguidor superior. El conector de seguidor superior se fija
a la parte superior de piemna entre el exiremo de cadera y el exiremo de rodilla. £l método
tambign inciuye la fijacidn de un conector de seguidor inferior al extremo inferior del conector
de la articulacion de seguidor vy a la porcidn inferior de piermna en un segundo exiremo de
seguidor inferior. El conector de seguidor inferior estd unido a la parte inferior de pisrna entre
gl primer extremo de la parte inferior de plerna v el segundo extremo de la parte inferior de
pierna. £f métode también incluye un coneclor de articulacién de sequidor gue se acopla en
el extremo inferior tanto al conector de seguidor inferior, como al conecior de sequidor
superior. El centro del conector de la articulacion de seguidor consiste en una ranura gue
permite que el movimiento de rotacidn del montaje haga oscilar el exiremo inferior del conector
de la articulacion de seguidor. £l extremo inferior del conector de la articulacion de seguidor
fambién esta acoplado a la articulacidn de sequidor. El método también incluye la articulacion
de sequidor que permanace fangente a la travecioria de seguidor definida por e montaje
giratorio. £l montaje giratorio, of conector de seguidor supsrior, el conector de seguidor inferior
v el conector de la articulacidn de seguidor definen un mecanismo del seguidor y el mecanismo
de seguidor esta configurade para mover al menos uno de los mecanismos de pierna superior

o de pierna inferior cuando se activa.

En algunas realizaciones, o mecanismo de seguidor esta configurado para mover el
mecanismo superior de piema v e mecanismo inferior de pierna entre una posicidon doblada
y una posicidn recta vy un anguio definido entre el mecanismo superior de piema vy el
mecanismo inferior de pierma en la posicién recta es mayor que la posicion doblada. En

algunas realizaciones, una ubicacidn del segundo exiremo del mecanismo inferior de piema
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se basa en una ubicacidn de la articulacidn de seguidor a lo largo de una primera direccién a
io largo de la trayectoria de seguidor. En algunas realizaciones, un angulo definido enire el
mecanismo de pierna superior y el mecanismo de pierna inferior se basa en una ubicacidn de
la articulacion de seguidor a lo largo de una segunda direccidn a o largo de ia frayectoria de

saguidor.

En algunas realizaciones, ef metodo también incluye a fijacion del extremo de cadera del
mecanismo superior de piema en relacién con o mecanismo de accionamiento de pierna. En
algunas realizaciones, |a travectoria de seguidor incluye una frayectoria eliptica. En algunas
regiizaciones, & método también incluye proporcionar un mecanismo de accionamisnto

configurado para mover la articulacidn de seguidor a 1o largo de la trayectoria de seguidor.

En oiro ejemplo de realizacion, se proporciona un mufieco para movimiento dindmico. El
mufeco incluye un cusrpo configurade con al menos una piema mdvil. El mufeco también
incluye un accionamiento de pierna como se discuie en o presente documento. &l mufieco
incluye ademas un mecanismo de accionamienio gue incluye un inserto de accionamiento. El
movimiento de rotacion del inserto de accionamiento se transfiere al menos a un mecanismo

de accionamiento de piema a fravés de unc o mas enlaces.

En algunas realizacionss, ol inserto de accionamiento esta configurado para recibir un inserio
de conductor, en el que el inserto de conductor esta configurado para activar el mecanismo
de accionamiento. En algunas realizacionss, e mudesco tambigén incluye uno ¢ mas
mecanismos de brazo acoplados de manera operativa con el mecanismo de accionamiento
configurado para moverse basado en el movimiento giratorio del inserto de accionamients. En
algunas realizaciones, ef mufeco fambién incluye un mecanismo de soporte acoplado de
forma extraible al mecanismo de accionamiento, en &l que el mecanismo de soporte ssta
configurado con el inserte de conductor para aclivar €l mecanismoe de accionamiento & través
de un movimiento de rotacion. En algunas realizaciones, el mecanismo de soporte esta fijado
a un vehiculo y la activacidn del inserio de conductor se basa en el movimienio del vehiculo.

En algunas realizaciones, el inserto de accionamiento es interno del cuerpe del mufieco.

El sumarico anterior se proporciona simplements con el fin de resumir algunas realizaciones
de ejemplo para proporcionar una comprension basica de algunos aspectos de la invencidn.
En consecuencia, se apreciard gue las realizaciones descritas anteriorments son meros
giamplos y no deben interpretarse para limilar el alcance o &l espiritu de 13 invencidn de

ringuna manera. Se apreciara que el alcance de la invencion abarca muchas realizaciones
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potenciales ademas de las aqul resumidas, algunas de las cuales se describiran maéas

adelante.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

Habiendo descrito por io tanto ciertas realizaciones de sjemplo de la presents divulgacidn en
terminos generales, a continuacidn se hara referencia a los dibujos adjunios, que no estan

dibujados necesariamente a escala, y en los gque:

Las figuras 1A-1D ilustran un mecanismo de accionamiento de piema simplificado que se
desplaza a lo large de una rayectoria de seguidor de acuerdo con ejemplos de realizacion de

la presente divulgacion;

Las figuras 1E-1H Hustran un mecanismo accionamiente de pierma simplificado que se
desplaza a o largo de una travectoria de seguidor de acuerdo con olros sjemplos de

reglizacion de la presente divulgacidn;

Las figuras 2A-2B ilustran los componentes mostrados en las figuras 1A-1H como una
aproximacion de un cuerpo humano de acuerdo con reglizacionses de gjemplo de la presente

divulgacion;

Las figuras 3A-3B ilustran una vista parcialmente ensamblada (figura 3A) v una vista en
despiece (figura 3B) de un conjunto de montaje configurado para funcionar de acusrdo con

una realizacién de siempio de la presente divuligacion;

Las figuras 4A-4D ilustran un ejamplo de realizacidn del mecanismo del accionamiento de
pierna, ial comoe cualquiera de los mostrados en las figuras 1A-1H, desplazandose a o largo
de la trayecioria de seguidor de acuerdo con gjemplos de realizacionss de la presente

divuigacion;

La figura § llustra los componentes internoes de un mecanismoe de accionamiento de pierna en
un caso en el que la articulacion de seguidor se encuentre en {a primera posicion de acuerdo

con sjemplos de realizacion de la presente divulgacién;
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La figura 8 ilustra Ios componentes intermos de un mecanisme de accionamiento de piermna en
una instancia en la gue la articulacién de seguidor se encuentra en la segunda posicidn de

acuerdo con las realizaciones de glemplo de la presente divulgacion;

La figura 7 llustra los componentes internos de un mecanismo de accionamiento de piema en
un caso en ef que la articulacidn de seguidor esté en la tercera posicidn de acuerdo con los

gjemplos de realizacidén de la presents divuigacion;

La figura 8 llustra los componentes internos de un mecanismo de accionamiento de pierna en
una instancia en la que la articulacién de sequidor se encuenira en la cuaria posicién de

acuerdo con sjigmplos de realizacion de la presente divulgacidn;

Las figuras 9A-8B llustran una vista en seccidn transversal de un mufeco con un mecanismo
de accionamiento v un mecanismo de accionamiento de piemnas de acuerdo con una

reaiizacion a modo de gjempic de la presente divulgacion;

Las figuras 10A~10B ilustran una vista lateral adicional de un mufieco con un mecanismo de
accionanienic y un mecanismo de accionamiento de piernas de acuerdo con un sjempio de

regiizacion de la presente divulgacion;

Las figuras 11A-11C Hustran un mecanismo de soporie de ejemplo (figuras 114-11B) para un
muneco y un inserto de conductor (figura 11C) para fijar e munieco al mecanismo de soporte

de acuerdo con una realizacion de ejempio de ia presente divuigacion;

La figura 12 llustra el mufieco, el mecanismo de soporte y un vehiculo de ejemplo separados

entre si de acuerdo con una realizacion de ejemplo de la presente divulgacidn; v

La figura 13 Hustra el mufieco, & mecanismo de soporte v ef vehiculo de ejemplo unidos de

forma desmontable de acuerdo con una realizacidén de gjemplo de la presente divuigacidn.

DESCRIPCION DETALLADA

Se describirégn ahora mas complelamente en lo sucesivo la presente divulgacidn con
referencia a los dibujos adjunios, en los gue se muestran algunas aungue no iodas las
realizaciones de las invenciones. De hecho, estas invenciones pueden realizarse de muchas

formas diferentes y no deben interpretarse como imitada a las realizaciones sstablecidas en
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gste documento, mas bien, se proporcionan esias realizaciones para que asta divulgacion
satisfaga los requisitos legales aplicables. Numeros de referencia similares se refieren a
glementos similares a lo largo de todo of presents documento. Tal y como se uililizan en &l
prasenie documento, érminos como "delanterg”, "trasera”, "superior”, efc. se emplean con
fines explicativos en los ejemplos gue se ofrecen a continuacion para describir [a posicion
relativa de determinados componentes ¢ paries de componentss. Ademas, como seria
gvidenie para un experic en ia materia a g luz de la presente divulgacion, los t&rminos
"sustancialmente” y "aproximadaments” indican que el elemento referenciado o la descripcion

asociada son precisos dentro de las tolerancias de ingenieria aplicables.

Los componentes lustrades en las figuras representan componantes que pueden o no estar
presentes en diversas realizaciones de 1a invencidn descrita en el presente documento de tal
manera que las realizaciones pueden incluir menos o mas componentes gue los mostrados
en las figuras sin apartarse del alcance de la invencion. Algunos componentes pueden omitirse
en una o mas figuras o mostrarse en linea discontinua para que sean visibles 10s componentes

subyacentes.

La terminologia usada en el presente documento tiene la finalidad de describir realizaciones
particulares solamente vy no se prelends que sea limitativa de la invencién. Como se usa en
el prasente documento, &l t&rmino "vo" incluye cualguiera v todas las combinaciones de uno
o mas de los articulos enumerados asociados. Como se usa en el presente documenio, las
formas singulares "un, "una, y "al/la” pueden pretender incluir las formas plurales también, asi
como las formas singuiares, a menos que &l contexio indique claramente lo contrario. Se
entendera ademas que log términcs "comprende”, "gue comprende”, “incluye" y/o
“incluyendo”, cuando se usan en este documento, especifican la presencia de caracteristicas,
articulos, etapas, operaciones, elementos v/o componentes indicados, pero no excluye la
presencia o adicion de una © mas caracteristicas, articulos, stapas, operaciones, elementos,

componantas y¥/o grupos de los mismos.

A menos gque se defina lo condrario, todos que tiene términos téonicos (incluyendo términes
tecnicos y cientificos) usados en este documento tienan el mismo significado que se entiende
comunments por un experto ordinaric en la {écnica a 1a que pertenece esta invencidn, Se
entendera ademas que los términos, tal como los definidos en los diccionarios de uso comuan,
deben interpretarse como que tienen un significado gue es coherente con su significado en el

contexto de la técnica pertinente vy |a presants divulgacion y no se interpretaran en un sentido
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idealizado o sxcesivaments formal, a menos que se definan asi expresaments en of presents

documento.

La presente divulgacion debe considerarse como una sjemplificacidn de las diversas
invenciones, y no pratende limitar la divulgacion a las realizaciones especificas ilustradas por

fas figuras ¢ la descripcidn a continuacién.

Refiriéndose ahora a las figuras 1A-10, se proporciona una versidon simplificada del
mecanismo de accionamiento de piemas de acuerdo con una realizacion de sjemplo de la
presente  divulgacion. Como  se mussira, varias realizaciones del mecanismo de
accionamiento de piernas incluyen un mecanismo superior de plerma 1, un mecanismo inferior
de plerma 5, un montaje 2, un conector superior de sequidor 3, vy un conecior inferior de

saguidor 4.

En varias realizaciones, e montaje 2 define una trayectoria de seguidor configurada para
recibir una articulacion de seguidor C1. Come se muestra, el conector superior de seguidor 3
y el conecior inferior de seguidor 4 se acoplan de forma operativa en la articulacidn de
seguidor C1. Por ejempilo, el primer extremo de seguidor superior del conector del seguidor
superior 3 puede estar acoplado de manera operativa al primer extremo de seguidor inferior
del conector de seguidor inferior 4 en la articulacion de sequidor C1. En varias realizaciones,
el conector de seguidor superior 3 puede fijarse al mecanismo superior de piema 1 en &l
segundo extremo de seguidor superior (por gjempio, el extremo en la articulacidn B1) entre &l
extremo de cadera (por ejemplo, &l extremo en la articulacion de la cadera A} dal mecanismo
superior de pierna 1y el exiremo de rodilla (por ejemplo, &l extremo en la arliculacion inferior
de rodilla B2) del mecanismo superior de piema 1. En diversas reslizaciones, el conector de
seguidor inferior 4 puede fijarse al mecanismo inferior de pierna 5 entre el primer extremo (por
gjamplo, la articuiacion inferior de rodilla B2) v el segundoe extremo (por ejempio, la articulacidn
de talén D) del mecanismo inferior de pierna 5 en el segundo extremo de sequider inferior (por
ejemplo, el extremo en la articulacion C2). En algunas realizaciones, el mecanismo superior
de pierna 1 v el mecanismo inferior de pierna 5 pueden acoplarse de manera operativa en la

articulacion inferior de rodilla B2,
En diversas realizaciones, a medida que ia articulacidn de seguidor C1 se desplaza alrededor

de la frayectoria de seguidor 2, el coneclor superior de seguidor 3 v el conactor inferior de

seguidor 4 se muevean v, de acuerdo con estos movimientos, el mecanismao superior de plemna

10
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1y el mecanismo inferior de pierna 5 fambién se musven entre diversos grados de posiciones

dobladas y enderezadas alrededor de la articulacion inferior de rodilia B2,

Refiriéndose ahora a la figura 14, el mecanismo de accionamiento de piemna esta en una
primera posicion, de fal manera que la articulacion de seguidor C1 esta situada en la parle
inferior de la trayectoria de seguidor 2. En una realizacidn de este tipo, en un caso en el que
fa articulacion de seguidor C1 esid situada en la parte inferior de la trayectoria de seguidor, 8
angulo definido entre el mecanismo superior de pierna y el mecanismao inferior de pierna pusde
ser superior a 80 grados. En algunas realizaciones, el anguio definide entre el mecanismo
superior de pierna v el mecanismo inferior de pierna puede ser superior a 120. En algunas
regiizaciones, el angulo definido entre el mecanismo supsrior de piermna y ef mecanismo inferior
de pierna puede ser superior a 150. En algunas realizaciones, el angulo definido entre el
mecanismo superior de pierna y el mecanismo inferior de pierna puede ser ligeramente inferior

a 180 grados (por ejempilo, entre 150 grados y 180 grados).

En algunas realizacionss, el dngulc definido entre el angel definido entre &l mecanismo de la
pata superior 1y el mecanismo inferior 5 puade ser aproximadamente ef mismo que el dngulo
definido entre e mecanismo de la pata superior 1 v el coneclor de seguidor superior 3 (por
giemplo, el angulo definido entre la articulacion A, la articulacion B1 y ia articulacion C1).
Adermnas, en algunas realizaciones, &l anguio definido entre ol mecanismo superior de plema
1y el conector superior del sequidor 3 {por ejemplo, el angulo definido entre 1a articulacion A,
ta articulacion B1 vy ia articulacion C1) puede ser aproximadamente &l mismo que sl anguio
definido enire el conector inferior de seguidor 4 v el mecanismo inferior de plermna (por siempio,

gl angulo definido entre la articulacidon C1, la articulacion C2 y la articulacion D).

Refiréndose ahora a la figura 18, el mecanismo de accionamiants de pierna se musve a una
segunda posicion cuando la articulacidn de seguidor C1 se desplaza en sl sentido de las
agujas del reloj a lo largo de la trayectoria de seguidor 2. A medida gue ¢l mecanismo de
accionamiento de la pierna se desplaza de la primera a la segunda posicidn, el dngulo definido
entre el mecanismo superior de pierna y &l mecanismgo inferior de pierna puede reducirse solo
ligeramentie {por gjemplo, meanos de 30 grados). En algunas realizaciones, la combinacion del
mecanismo superior de pierna 1 v &l mecanismo inferior de pierna 5 pusde girar alrededor de

la articulacion A de la cadera (por sjemplo, ia articulacion de cadera A puede ser estacionaria).

Refiriéndose ahora a la figura 1C, el mecanismo de accionamiento de pierna se musve a una

tercera posicion a medida que la articulacion de seguidor C1 continua moviéndose a lo largo
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de ia trayectoria de seguidor 2 {por ejemplo, en la tercera posicion, la articulacidn de seguidor
1 puede estar posicionada directamante por encima de la posicion de la articulacion de
seguidor cuande estd en la primera posicidn, mostrada en la figura 1A). A medida que la
articulacion de sequidor C1 se desplaza desde ia sequnda posicidn (figura 1B) a la tercera
posicion (figura 1C), ef coneclor de seguidor inferior 4 desplaza e mecanismo inferior de
pierna 5 de tal manera que el angulo definido entre el mecanismo superior de piema 1 vy &l
mecanismo inferior de pierna 5 pueds reducirse con respecto al angulo definide en la primera
posicién v/o en la sequnda posicion. Por ejemploe, ¢l dngulo definido entre of mecanismo
superior de plerna y e mecanismo inferior de pierna puede ser inferior a 120 grados. En
algunas realizaciones, el angulo definide entre el mecanismo superior de piema y el
mecanismo inferior de pierna puede ser inferior @ 80 grades. En algunas realizaciones, €l
angulo definido entre el mecanismo superior de piema y el mecanismo inferior de pierma puede

ser inferior a 80 grados.

Refiriéndose ahora a la figura 10, ef mecanismo de accionamiento de piema se nmuave a una
cuarta posicidén mientras la articulacion de seguidor C1 continda moviéndose a lo largo de la
frayectoria de seguidor 2. En diversas realizaciones, a medida que la articulacidn de seguidor
1 se desplaza a o largo de la trayectoria de seguidor 2, ef angulo definido entre el mecanismo
de pierna superior ¥y el mecanismo de plema inferior puede aumentar desde la tercera
posicion. En algunas realizaciones, el anguio definido enire &l mecanismo superior de piema
¥ el mecanismo inferior de pierna en la cuaria posicidon y en la segunda posicidn puede ser &l
nismo (por sjemplo, con ia articulacidn de taidn D girando alrededor de la articulacion de
cadera A). En varigs realizacionss, cuando la articulacion de seguidor C1 es accionada
alrededor de la trayectoria de sequidor 2 {(por gjemplo, como se discute mas adelants), el
mecanismo de accionamiento de pierna puede rotar a fravés de cada posicidn mosfrada en

las figuras 1A-1D (ver también las figuras 1E-1H como un sjemplo adicional).

En varias realizaciones, la trayecioria de sequidor puede definir una trayectoria eliptica. En
algunas realizaciones, ia colocacidon de la articulacion de taldn D puede basarse en la posicidn
de la articulacion de sequidor C1 a lo largo de una primera direccidn (por gjemplo, a lo largo
de una direccion horizontal a io largo del gje x mostrado en la figura 1A) en la trayectoria de
seguidor 2. £n varias realizaciones, of angulo definido entre e mecanismo de piemna supsrior
1y el mecanismo de pierna inferior 5 puede basarse en la posicion de la articulacidn de
sequidor C1 a lo largo de una segunda direccion (por gjemplo, a lo large de una direccion
vertical a o largo del eje vy mostrado en la figura 1A) dentro de la trayecioria de sequidor 2. En

diversas realizaciones, la primera direccidn y la segunda direccion pueden estar separadas
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aproximadamente 90 grados entre si {por ejamplo, Ia primera direccidn y la segunda direccion
pueden formar aproximadamente un angulo recte). Aungue ia primera direccién vy a segunda
direccion discutidas en referencia a la figura 1A son aproximadamente horizontales vy
verticales, respectivamente, los sjes puseden girarse, de modo que la primera direccidn no estd
a lo largo del eje horizontal v/o la segunda direccidn no esté a lo largo del eje vertical. En
diversas realizaciones, la primera direccidn y la segunda direccidon pusden definirse
basandose en la posicion de A con respecto a la trayectoria de seguidor. Por ejemplo, ia
arficulacién A puede estar an ia primera direccion con respecto a ia trayectoria de seguidor
{(por sjemplo, la articulacidén A puede ser un punto de pivote fijo para el mecanismo de

accionamienic de piema).

En otras realizaciones de gjemplo, la frayectoria de seguidor puede estar definida por un
montaje giratorio. Refiriéndose ahora a las figuras 1E a 1H, se proporciona una versidn
simplificada del mecanismo de accionamiento de pierna con un montaje giralorio de acuerdo
con una realizacion de gjemplo de la presente divulgacion. Como se muestra, en {as figuras
1E-1H, varias realizaciones del gjemplo lustrado de mecanismo de accionamiento de plemna
incluyen un mecanismo de pierna superior 1, un mecanismo de piema inferior 5, un conector
de sequidor superior 3, un conector de seguidor inferior 4, una articulacion de seguidor C1, un

conecior de articulacion de seguidor Z3, y un montaje giratorio 12.

En diversas realizaciones, e montaje giratorio 12 define una frayectoria giratoria del sequidor
configurada para accionar la articulacion de seguidor C1 para desplazarse de acuerdo con ia
trayectoria de seguidor definida por o montgje giratorio 12 (por gjemplo, a o largo de a
trayectoria de seguidor). En diversas realizacionss, la trayecloria se definge g lo largo de a
circunferencia del montaje giratorio 12. Por ejemplo, el montaje giratorio 12 puede comprender
un disco, en el que la trayectoria se define a lo large de la circunferencia del disco. Como se
muestra, un primer axiremo del conector de la articulacion de seguidor Z3 se puede acoplar
de manera operativa al conector superior de seguidor 3 y al conector inferior de seguidor 4 en
la articulacion de seguidor C1. En diversas realizaciones, la arliculacion de sequidor C1 puede
comprander un elemento de fijacidon (por eilemplo, un pasador, y/o similar} configurado para
acoplar el conector de ia articuiacidn de seguidor Z3 v &l coneclor superior de seguidor 23 en

fa articulacion de seguidor C1.

Un elemento saliente Z4 (por ejemplo, pasador, varilla, y/o similar) acoplade al moniaje
giratorio 12 puede extenderse a través de al menos una porcién de una abertura definida por

&l conector de articuiacion de seguidor 23 v puede estar configurado para accionar el conector
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de articulacion de seguidor 23 de manera oscilatoria a medida que ef montaje 12 gira. Por
gjemplo, la aberiura definida por el conecior de articulacion de seguidor 23 pusde permitir que
el movimiento de rotacion del montaje 12 haga oscilar el exiremo inferior del conector de
articulacidén de seguidor Z3. El montaje giratorio 12 puede estar configurado para girar
alrededor del eje de un elemento de moniaje giratorio Z2. El elemento de montaje giratorio Z2
puede comprander un gje, un arbol o similar. En diversas realizaciones, &l conector de
articulacién de seguidor Z3 pusde comprender y/o describir de otro modo un accicnamiento

de gire horizontal en sentido horario y/o antihorario.

Como se muestra mas adelants, un sequndo extremo del conector de articulacion de seguidor
£3 pusde sstar acoplade de forma operable a un slemento de movimiento vertical Z1. &l
conector de articuiacion de seguidor Z3 puade estar acoplado de forma operable a un conjunio
de disco de montaje 8 configurado como parte del mecanismo de accionamiento de pierna. El
elemento vertical £3 puede estar acoplado de forma operativa al conjunio de disco de montaje
8 a través de un mecanismo de fijacion Z5 (por gjamplo, un pasador y/o similar). &l elemento
movil vertical Z1 puede incluir o describir de otra manera un accionamiento vertical hacia arriba
y abajo. En diversas reaglizaciones, el elemento de movimiento vertical 21 puede estar
configurado para moverse hacia arriba y hacia abajo a medida que el montaje 12 gira. Como
s& muestra, en algunas realizaciones, el elemento mévil vertical Z1 puede tener un intervalo
definido de movimiento (por gjemplo, £1 min. a Z1 max). La posicidén del elemento mdvil
vertical Z1 dentro de ia amplitud de movimiento definida puede depender de ia posicion del
montaje giratorio 12. Como se ha descrito anteriorments, el conector superior de sequidor 3
puede estar acoplado ai conector de articulacion de seguidor 23 en la articulacion de seguidor
C1, ¥ 2 articulacion de seguidor 23 puede estar acoplada al elemento de movimiento vertical
Z1. En varias realizaciones, como el moniaje 12 gira, haciendo que el conector de la
articulacién de seguidor Z3 y ef elemento de movimiento vertical 21 se desplacen de acuerdo
con su movimiento respectivo, &l conector de la articulacion de seguidor Z3 y of elemento de
movimiento vertical 21, a su vez, accionan ¢ hacen que 1a articulacidn de seguidor C1 (porlo
tanto, el conecior superior de seguidor 3) se desplace de scuerdo con la trayectoria de

saguidor definida por el montaje giratorio 12.

Como se ha indicado anteriorments, el moniaje giratorio 12 pueds estar configurado para
accionar la arliculacion de seguidor C1 para que se despiace de acuerdo con ia trayectoria de
sequidor definida por el montaje 12, Por gjempio, la articulacion de seguidor C1 puede
permanecer tangente a la trayectoria de sequidor definida por ef montaje giratoric 12 a medida

gue o montaje 12 gira. Como se ha descrito anteriorments, el conecior superior de seguidor
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3 v el conector inferior de seguidor 4 puesden acoplarse de forma operativa en la articulacion
de seguidor C1. Por gjempilo, ef primer extremo de seguidor superior del conector del seguidor
superior 3 puede estar acoplado de manera operativa al primer extremo de seguidor inferior
del conecior de seguidor inferior 4 en la articulacion de seguidor C1. En varias realizaciones,
el conector de seguidor superior 3 puede fijarse al mecanismo superior de piema 1 en &l
segundo extremo de seguidor superior (por gjempio, el extremo en la articulacidn B1) entre &l
extremo de cadera (por ejemplo, &l extremo en la articulacion de la cadera A} dal mecanismo
superior de pierna 1y el exiremo de rodilla (por ejemplo, &l extremo en la arliculacion inferior
de rodilla B2) del mecanismo superior de piema 1. En diversas reslizaciones, el conector de
seguidor inferior 4 puede fijarse al mecanismo de la parte inferior de pierna 5 entre el primer
extremo (por ejemple, la articulacion inferior de rodilla B2) y of segundo extremo {por ejempio,
la articulacidn de taldn D) del mecanismo inferior de piermna 5 en & segundo extremo de
seguidor inferior (por ejemplo, el exiremo en la articulacidn C2). En algunas realizaciones, &l
mecanismo superior de pierna 1 v el mecanismo inferior de pierma 5 pueden acoplarse de

manera operativa en la articuiacion inferior de rodiila B2.

En diversas realizaciones, a medida que la articulacion de seguidor C1 se desplaza de
acuerdo con la trayecioria de seguidor definida por e montaje giratoric 12, e mecanismo
superior de pierna 1 y el mecanismo inferior de pierna 5 tambidn se mueven entre diversos
grados de posiciones dobladas v enderezadas alrededor de la articulacion inferior de rodilia
B2.

Refiriéndose ahora a la figura 1E, e mecanismo de accionamienio de pierna estd en una
primera posicidn, de tal manera que 1a articulacion de seguidor C1 esta situada en la parte
inferior de la trayectoria de seguidor definida por el montaje giratorio 12, En una realizacion
de este tipo, en un caso en el que la articulacién de sequidor C1 esi4d situada por debajo de la
trayectoria de seguidor definida por & montaje giratorio 12, e anguio definido entre el
mecanismo superior de plemna y &l mecanismo inferior de plerna puede ser superior a 80
grados. En algunas realizaciones, ef angulo definido entre el mecanismo superior de pierna 1
y el mecanismo inferior de pierna 5 puede ser superior a 120 grados. En algunas realizaciones,
8l anguio definido entre el mecanismo superior de plema 1 v o macanismo inferior de piema
5 pusde ser superior a 150 grades. En algunas reglizaciones, of anguio definido entre &l
mecanismo superior de pierna 1 y o mecanismo inferior de pierna 5 puede ser ligeramente

inferior & 180 grados (por ejemplo, entre 150 grados v 180 grados).
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En algunas realizaciones, & angulo definido entre el mecanismo superior de piema 1 vy el
mecanismo inferior 5 pusde ser aproximadamente el mismo que &l angulo definido entre el
mecanismo superior de pierna 1 v el conactor de seguidor superior 3 (por siemplo, &l anguilo
definido enfre la arliculacion A, la articulacidn B1 y la arliculacion C1). Ademas, en algunas
realizaciones, el angulo definido enire e mecanismo superior de piema 1 y el conecior
superior del seguidor 3 {por ejemplo, &l anguloc definido entre la articulacion A, la articulacidn
B1 v la articulacion C1) puede ser aproximadamente e mismo que el angulo definido entre l
conector inferior de seguidor 4 y e mecanismo inferior de pierna (por gjemplo, e angulo

definido enire la articulacion C1, la articulacion C2 v la articulacion D).

Refirnéndose ahora a ia figura 1F, el mecanismo de accionamiento de pierna se mueve a una
segunda posicion a medida que &l montaje 12 gira en el sentide de las agujas del relo
haciendo que la articulacidn de sequidor C1 s desplace en el sentido de las agujas del reloj
de acuerdo con la frayectoria de seguidor definida por e montaje 12. A medida que &l
mecanismo de accionamiento de la pierna se desplaza de la primera a la segunda posicidn,
el angulo definide entre &l mecanismo superior de plema vy & mecanismo inferior de plerna
puede reducirse solo ligeramente {por egjemplo, menos de 30 grados). En algunas
regiizaciones, la combinacidn del mecanismo superior de pierna 1 y el mecanismo inferior de
pierna 5 puede girar airededor de la articuiacion A de la cadera (por sjemplo, la articulacidn

de cadera A puede ser esiacionaria).

Refiriendose ahora a la figura 16, el mecanismo de accionamiento de pierna se mueve a una
tercera posicion a medida gue el montaje 12 continda girando, causando gue la articulacion
de seguidor C1 continte desplazandose de acuerdo con la trayectoria de seguidor definida
por el montaje 12. (por gjemplo, en la tercera posicion, la articulacidon de seguidor C1 puede
gstar situada directamente encima de la posicion de ia articulacidon de seguidor cuando esta
en la primera posicion, mostrada en {a figura 1E). A medida que la articulacion de seguidor C1
se desplaza de la segunda posicidn (figura 1F) a la tercera posicion (figura 1G), el coneclor
de seguidor inferior 4 desplaza el mecanismo inferior de pierna 5 de {al manera gue el anguio
definido entre el mecanismo superior de pierna 1 y el mecanismo inferior de plerna 5 puede
reducirse con respecio al anguio definido en la primera posicion y/o en la segunda posicidn.
Por gjemplo, & anguio definido enfre o mecanismo superior de pierna 1 v el mecanismo
inferior de pierna 5 puede ser inferior a 120 grados. En algunas realizaciones, ¢! angulc
definido entre ef mecanismo superior de piermna 1 v el mecanismo inferior de piermna 5 puede
ser inferior a 80 grados. En algunas realizaciones, e angulp definido entre & mecanismo

superior de plerna 1 vy &l mecanismo inferior de pierna 5 puede ser inferior a 80 grados.
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Refiréndose ahora a la figura 1H, el mecanismo de accionamiento de pierna se musve a una
cuarta posicion mieniras of montaje 12 continda girando, causande gue la articulacion de
seguidor C1 continte desplazandose de acuerdo con la trayectoria de seguidor definida por
ef montaje 12. En diversas realizacionas, a medida que [a articulacion de seguidor se desplaza
de acuerdo con la trayectoria de seguidor definida por el montaie 12, ef angulo definido entre
el mecanismo de la pata superior y &l mecanismo de la pata inferior puede aumentar desde la
tercera posicion. kn aigunas realizaciones, ef angulo definido entre o mecanismo supsrior de
pierna y ol mecanismo inferior de piemna en la cuarta posicién y en la segunda posicidn puede
ser el mismo {por ejemplo, con la articulacién de taidn D girando alrededor de la articulacion
de cadera A). En varias realizaciones, como ia articulacion de seguidor s conducida para
vigjar de acuerdo con la trayectoria de seguidor definida por ef montaje 12 (por ejemplo, como
se discute mas adelanta), of mecanismo de accionamiento de piema puede girar a fravés de

cada posicién mostrada en las figuras 1E-1H.

En varias realizaciones, ia trayecioria de seguidor puede definir una trayectoria sliptica. En
varias realizacionss, la frayectoria de seguidor pusde definir una trayecioria no eliptica. En
algunas realizaciones, ia colocacidn de la articulacion de taldén D puede basarse en la posicion
de la articulacion de seguidor C1 a lo large de una primera direccion (por gjemplo, a o largo
de una direccitn horizontal a io large del sje x mostradoe en la figura 1E) en la frayectoria de
seguidor 2. En varias realizaciones, & anguio definido entre el mecanismo de pierma superior
1 vy e mecanismo de pierna inferior 5 puede basarse en la posicidn de g arliculacién de
seqguidor C1 a lo large de una segunda direccion {por gjemple, a lo largo de una direccidn
vertical a lo largo del eje v mostradoe en la figura 1E) dentro de la trayectoria de seguidor 2. En
diversas realizaciones, la primera direccidn vy la segunda direccidn pusden estar separadas
aproximadamente 80 grados entre si {(por ejemplo, {a primera direccidn y la segunda direccion
puaden formar aproximadaments un angulo recte). Aungue 1a primera direccidn v 1a segunda
direccidn discutidas en referencia a la figura 1E son aproximadaments horizontales y
verticales, respectivaments, los sjes pueden girarse, de modo que la primera direccion no esté
a lo largo del eje horizontal v/o la segunda direccidn no esté 3 lo largo del eje vertical. En
diversas realizaciones, la primera direccidn y la segunda direccidon pusden definirse
basandose en la posicion de A con respecto a la trayectoria de seguidor. Por ejemplo, ia
articulacién A puede estar en ia primera diraccion con respecto a ia travecioria de seguidor
(por sjemplo, la articulacién A puede ser un punto de pivote fijo para el mecanismo de

accionamiento de piema).
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Refiriéndose ahora a ias figuras 2A-2B, los componentes mostrados en el mecanismo de
accionantiento de pierna se aproximan al cuerpo humano de acuerde con una realizacidn de
giemplo de la presente divulgacion. Como se musestra, la articulacion de cadera A corresponde
a la peivis y/o a la reqidn de cadera de un cuerpo humano. En diversas realizaciones, ia
articulacidn de cadera A puade estar fija durante & movimiento. En algunas realizaciones, ¢l
mecanismo superior de pierna 1 puede aproximarse al hueso fémur de una piema. Ademas,
ta articulacion inferior de rodiila B2 puede aproximarse a la rodilla de una piema. En algunas
realizaciones, & mecanismo inferior de pierna 5 puede aproximarse como una pantorrilia v &l
faldén o tobillo de un humano puede aproximarse como la articulacion de talon D, En varias
regiizaciones, &l angulo definido enfre sl mecanismo superior de piema 1 y & mecanismo

inferior de pierna 5 puede ser af mismo gue & angulo definide entre el fémur v la pantorrilia.

Refiriéndose ahora a las figuras 3A-3B, se proporciona una porcidn de un mecanismo
accionamiento de piema de acuerdo con un ejempio de realizacidn de la presente divulgacion.
En algunas realizacionss, un mecanismo de accicnamiento de plema pusde incluir un
conjunio de disco de montaje 6 configurado como una parte del mecanismo de accionamiente
de pierna. En diversas realizaciones, &l conector de montaje del fémur 8 conecta el fémur 7a
{mostrade en las figuras 4A-8) al disco de montaje 6b. En algunas realizaciones, i disco de
moniaje Bb pueds definir la trayectoria de seguidor 2 configurada para recibir la articulacidn
de seguidor C1 (como se muesira en la figura 3B, & perno 8e). En varios ejemplos, &l angulo
definido entre el fémur 73 v la pantorrilla 7¢ (mostrado en las figuras 4A-8) puade basarse en
fa posicidn de la articulacion de seguidor C1 a o largo de la segunda direccidn dentro de ia
frayectoria de seguidor vy 1a posicion del pie del mecanismo de accionamiento de pierna puede
basarse en la posicidén de la articulacion de seguidor C1 a lo large de la primera direccidn
dentro de la trayecloria de sequidor. En algunas realizaciones, el conector de seguidor
superior 3 mostrado en las figuras 1A-1D puede corresponder al enlace 8d. En diversas
realizaciones, el disco de accionamienic 8¢ puede estar configurade para accionar la
articulacidn de seguidor C1 {como se muestra en la figura 3B, el pernc 8e) sobre la frayectoria
de sequidor. En diversas realizaciones, el disco de accionamiento 8¢ puede ser activado por
un mecanismo de accionamienio {por ejemplo, como se discute mas adelants en referencia a

fas figuras 9-103.

Refiriéndose ahora a las figuras 4A-4D, se muesiran cualre posiciones diferentes de las
piernas de acuerdo con una realizacion de ejemplo de la presente divuigacion. En diversas
realizaciones, {as cualro posiciones del mecanismo de accionamiento de pierna mostradas en

las figuras 4A-4D corresponden a {as cuatro posiciones discutidas en referencia a las figuras
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1A-1D vy las figuras 1E-1H. Como se muestra en las figuras 4A-4D, las posiciones del
mecanismo de gccionamtiento de la pierna simulan & movimienio de una pierna durante &l

desplazamiento {por gjemplo, caminar ¢ correr).

Como se muestra, el movimiento enfre la primera posicidon y la cuarta simula el movimiento
de una piema. Refiriéndose ahora a la figura 5, se muestra una vista en seccidn del
mecanismo de accionamiento de pierna de acuerde con la primera posicion mostrada en la
fiqura 4A. En diversas realizaciones, of fémur 7a puede corresponder al mecanismo supserior
de pierna 1 mostrado enias figuras 1A-10D y 1E-1H. En algunas realizaciones, el enlace interno
del fémur 7b puede comresponder al conactor de seguidor inferior 4 mostrado en las figuras
1A-10D v las figuras 1-1H. En algunas realizacionss, la pantomrilla 7¢ puede coresponder al
mecanismo inferior de pierna 5 mostrado en las figuras 1A-1D v 1E-1H. En diversas
realizaciones, el anguio definide entre of fémur 7a v la paniorrilla 7¢ pusade ser ligeramente

inferior a 180 grados.

Refiriéndose ahora a la figura 8§, se muestra una vista en seccidn del mecanismo de
accionamienio de pierna de acuerdo con la segunda posicidn mostrada en la figura 4B, Como
se ha comentado anteriormente en referencia a la figura 1B, a medida que la articulacion de
seguidor C1 se desplaza a o largo de la trayectoria de seguidor, el mecanismo superior de
pierna (por ejempio, el fémur 7a) v &l mecanismo inferior de pierma (por ejemplo, la pantorrilla
7¢) giran alrededor de la articulacion de cadera A {(mostrada en {a figura 3). Del mismo modo,
como se ha comentado anteriormente en referencia a la figura 1F, a medida gue la articulacidn
de seguidor C1 se desplaza de acuerde con la trayecioria de seguimiento definida, el
mecanismo superior de pierna (por gjemplo, e fémur 7a) y & mecanismo inferior de pierna
{(por ejemplo, la paniorriila 7¢) giran alrededor de la articulacion de cadera A (mostrada en la
figura 3). Ademas, a medida que la piermna se desplaza desde (a primera a la ssgunda posicion,
&l angulo definido entre ef fémur 7a v ia pantorrilia 7¢ puede empezar a disminuir. En diversas
reaiizaciones, ef angulo entre ol fémur 7a v la pantorrilia 7¢ puede fener una amplitud de
movimienio predeterminada. Por ejemplo, en aigunas realizaciones, la amplitud de
movimiento puede ser de aproximadamenie 45 grados a 180 grados. En diversas
realizaciones, {a amplitud de movimiento puede basarse en el caso de usoe {(por ejemplo, la
amplitud de movimiento del angulo definido enfre & fémur 7a y la pantorrilia 7¢ puede ser
similar a fa amplitud de movimiento de un fémur vy una pantoriila humanos). En algunas
reaiizaciones, el angulo entre el fémur 7a v la pantorrilla 7¢ pueds superar ios 180 grados (por

giamplo, para simular una mayor amplitud de movimiento). En tal realizacion, la articulacidn A
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puede permansecer estacionaria, mientras que olros componentes pueden operar en una

posicion reflejada.

Refiriéndose ahora a la figura 7, se muestra una vista en seccidn del mecanismo de
accionamiento de pierna de acuerdo con la tercera posicion mostrada en la figura 4C. Como
se ha comentado anteriormente en referencia a la figura 1€, a medida que la articulacién de
seguidor C1 se desplaza a lo largo de la trayectoria de seguidor desde la segunda posicidn
hasta ia tercera posicidn, e angulo definido entre &l mecanismo superior de pierna (por
gjemplo, el fémur 7a} vy el mecanismo inferior de pierna (por ejemplo, la pantorrilla 7¢) puede
seguir disminuyendo. Del mismo modo, como se ha comentado anteriormente en referencia
a la figura 10, a medida que la articulacién de seguidor C1 se desplaza de acuerdo con ia
trayecioria de seguidor definida desde la segqunda posicion hasta la tercera posicién, el anguio
definido enfre el mecanismo superior de pierna (por sjemplo, ef fémur 7a) v el mecanismo
inferior de piema {(por sjemplo, ia pantorrilla 7¢) puede seguir disminuyendo. Ademas, la
pantorrilia 7¢ (y posteriormente ¢ pie de 1a pierna) pusde empezar a moverse hacia delante

basandose en &l movimienio a o largo de la articulacién de seguidor C1.

Refiriéndose ahora a la figura 8, se muestra una vista en corte del mecanismo de
accionantiento de 1a pierna de acuerde con la cuarta posicion mostrada en la figura 4D. Como
se ha comentado anteriorments en referencia a la figura 10, a medida gue la articulacién de
seguidor C1 continta desplazandose a lo largo de 1a trayectoria de seguidor desde |a tercera
posicion hasta 1a cuarta, el anguic definido entre e mecanismo superior de pisma (por
giemplo, ef femur 7a) y o macanismo inferior de piemna (por ejempio, la pantorrila 7¢)
comienza a aumentar. Del mismo modo, como se ha comentado anteriormente en referencia
a la figura 1H, a medida que la articulacién de seguidor C1 continua desplazandose de
acuerdo con la travectoria de seguidor definida desde la tercera posicion hasia la cuarta, el
angule definide entre o mecanismo superior de piermna (por ejempio, &l mur 7a) y el
mecanismo inferior de pierna (por gjemplo, ia pantorrilia 7¢) comienza a aumentar. En diversas
reaiizaciones, sl angulo definido entre el mecanismo superior de piermna (por siemplo, el femur
7a) ¥ el mecanismo inferior de pierna (por elemplo, {a pantorrilia 7¢) puede ser ef mismo que
el anguio en la segunda posicidn. En diversas realizaciones, en un caso en que la articulacion
de seguidor C1 continde desplazandose a o largo de la via seguidora en &l sentido de {as
agujas del relo), e mecanismo de accionamiento de pierna se moveria desde la cuarta
posicion de vuelta a la primera posicion. En un caso en el que la articulacion de seguidor C1
se musve en el sentido de {as agujas del reloj alrededor de la trayectoria de seguidor, el

accionamienio de piemna pusde simular un movintiente hacia delants {por ejamplo, caminar ¢
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correr hacia delante). En un caso en el que la articulacion de seguidor C1 se mueve en sentido
contraric a las agujas del reloj alredador de la trayecioria de seguidor, enionces €l
accionamiento de pierna puede simular un movimiento hacia atras (por ejemplo, caminar o

correr hacia atras).

Refiriéndose ahora a las figuras SA-10B, se proporciona un mufieco de acusrdo con un
glemplo de realizacion de la presente realizacion. Como se muestra, of mufieco incluye un
mecanismo de accionamienio 12 configurado para activar &l movimiento del disco de
accionamiento 8¢ mostrado en la figura 3B. En diversas reslizaciones, el mecanismo de

accionamienic 12 puede ser parcial ¢ otaimente intermno y/o exteno.

En una realizacidn de gjemplo, mostrada en la figura 98, el mecanismo de accionamiento 12
puede tener un soporte de montaje 12a. En algunas realizaciones, el soporie de montaje 12a
puede formar parte de la estructura interna y/o externa de un mufieco. En aigunas
realizaciones, el mecanismo de accionamiento 12 puede tener uno © mas inserios de
accicnamienio {(por sjemplo, inserto de accionamiento intemo 12a y/o inserio de
accionamienio exierno 12d) configurados para recibir un inserto de conductor {discutido en
referencia a la figura 11 a continuacidon). En diversas realizaciones, como se muestra en la
figura 88, los inserios de accionamiento pueden estar configurados para girar de manera que
el movimiento de rotacién del inserto de conducior pueda transferirse al mecanismo de
accionamientoc 12 vy, posteriormente, al disco de accionamienio 6¢. En varios gjemplos de
realizacion, el mecanismo de accionamiento 12 puede incluir ung o mas enlaces configurados

para trasladar of movimiento giratorio entre diferentes selementos (por gjemple, 12)).

A modo de gjemplo, un inserto de conductor {(no mosirado) puede acoplarse al inserio de
accionantienio 12d y transferir movimiento de rotacion al mecanismo de accionamiento 12, En
tal ejempio, ef movimiento de rotacidn puede trasiadarse entre &l inserto de accionamiento
12d vy &l disco 12¢ {(por sjempio, mediante un acoplamiento operable). El disco 12¢ puede
entonces geoplarse al mecanismo de brazo 12b {por ejemplo, para mover [0s brazos duranie
af movimiento). Ademas, el movimiento de rotacidn del inserto de accionamients 12d puede
transferirse al disco 12f. En tal caso, &l disco 12f puede estar acoplade al enlace 12h de forma
gue el movimiento de rotacidn se traslade ai disco 121, que esta acoplado de forma operabie
con &l disco motriz 6¢ (mostrado en la figura 3). Varias realizaciones serian evidenties para un
experto en la materia basandose en {a informacidn proporcionada en el presente documento.
Las figuras 10A vy 10B también muestran angulos adicionales de la interaccidn de&l mecanismo

de accicnamienio 12 con &l conjunto de montaje 8 discutide en este documento.
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En diversas realizaciones, como se mueastra an las figuras 8A-10B, e mufieco 8 pusde estar
configurade con una pluralidad de mecanismaos de accionamiento de las piermas (por ejempio,
uno para cada pierna). En algunas reglizaciones, ¢l mecanismo de accionamiento 12 puede
estar configuradoe para activar simultdneamente una pluralidad de mecanismos de
accionamientoc de las piernas (por ejemplo, dos piemas pueden estar desplazadas para
permitir una simulacién de carrera precisa para dos piernas). Ademas, el mecanismo de
accionamiento 12 puede utilizarse para hacer girar uno ¢ mas mecanismos de brazo, como
se indica en el presente documente. En algunas reslizacionss, ef movimiento giratorio de un
inserto de accionamiento (por ejemplo, 12¢ vy/o 12d puede dar lugar & gue se muevan una
pluralidad de mecanismos de accionamiento de piemna y mecanisimos de brazo. Por gjempio,
gl inserto de accionamienic pusde proporcionar movimiento de rotacion para dos piemas y
dos brazos (por ejemplo, para un mufieco humanoide). Oros animales (por ejemplo, animales
con patas) tambign pueden simularse utilizando las diversas realizaciones descritas en el
presente documento. En algunas realizaciones, un personaje diferente {(por ejempio, un
muiiece humanoide © un animal) puede fener una rayectoria de seguidor definida
especificamente en funcién de ese personaje. Por ejemplo, la longitud de la frayectoria de
seguidor puede ser mayor para simular un movimienio de plerna mayor. En algunas
regiizaciones, se pueden ulilizar multiples traysclorias de seguidor y/o mecanismos de
seguidor para simular movimienios mas complegjos (por ejempio, para simuiar animales con

patas articuladas de manera multiple).

Refiriéndosa ahora a ias figuras 11A-118, se proporcionan multiples vistas de un mecanismo
de soporte 10 de acuerdo con una realizacion de sjemplo de la presents divulgacion. En
diversas reaglizaciones, el mecanismo de soporte 10 puede incluir unos medios de control de
accionamienio (por ejemplo, un volante v/o un manillar 103). En algunas realizaciones, el
mecanismo de soporte 10 puede tener opcionalmente una barrera contra impactos 10b pars
proteger of mufeco durante of funcionamiento. bn algunas realizaciones, la existencia de la
harrera de impacte 10b puede basarse en el matenial del mufeco (por gjlemplo, un mufieco
hecho de un material amortiguador, {al como espuma de poliuretano, puede no necesifar tanta
proteccidn). En varias realizaciones, el mecanismo de soporte 10 puede incluir un pestillo de
muiiece 10c configurado para filar of mufieco al mecanismo de soporte de forma extraible.
Adicionalmente, como se discute en referencia a las figuras 12-13, ol mecanismo de soporte
puede incluir un pestilio de vehiculo 10d configurado para sujetar de forma extraible el mufieco
al mecanismo de soporte 10, En algunas realizaciones, &l mecanismo de soporie puede ser

unitario con &l vehiculo. Pueden utilizarse diversos mecanismos de soporte 10 para transferir
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&l movimiento de rotacidn al mecanismo de accionamiento 12 descrifo anteriorments, v las

figuras 11A-13 son meramente ilustrativas de una realizacién a modo de eiemplo.

Como se muesira en la figura 11C, &l inserto de conductor 10e puede estar configurado para
acoplarse con un inserio de accionamiento (por ejemplo, el inserto de accionamiento 12e) de
tal manera que la rotacion del inserto de conductor 10e pueda transferirse al mecanismo de
accionamiento 12. En diversas realizaciones, ! inserto de conductor 10 pusde estar en
comunicacion con una ¢ mas ruedas del mecanismo de soporte 10 (por ejempio, el
movimiento de rotacién de las ruedas pueade ser transferido al inserio de conductor 10e a

fravés de una polea o enlace).

Refiriéndose ahora a las figuras 12 y 13, se proporciona un sistema de mufeco maovil de
acuerdo con un ejemplo de realizacidn. Con referencia shora a ia figura 12, el mufeco 8, &l
mecanismo de soporte 10 v el vehiculo 11 se proporcionan separadoes entre si. Con referencia
ahora a la figura 13, el mufieco 8 puede acoplarse al mecanismo de soporte 10 como se ha
comentade anteriormente {(por ejemplo, acoplando de forma operable & inserto de
accionamiento y el inserio de conducior). Ademas, el vehicuio 11 puede fijarse al mecanismo
de soporte 10 mediante el pestillo dal vehiculo 10d mencionado anteriormente. En algunas
regiizaciones, ef vehicuio 11 y el mecanismo de soporte 10 pueden ser unitarios (por eiemplo,
un vehiculo especialmente disefiado con & mecanismo de soporte incluido). En diversas
realizaciones, pueden utilizarse otros tipes de vehiculos 11, Por gjemplo, el vehicule puede
ser un vehicule recraativo, tal como bicicletas, patinetes, coches en miniatura, coches de
radiccontrol y monopatines, ¢ similares. En diversas realizaciones, el vehicuio puede estar
especiaimente disefiado para un mufeco determinado (por gjemplo, para ser utilizado como
urn conjunto). Adicional o alilernativamente, el mecanismo de soporie 10 puede ser un
accesorio de un vehiculo existente (por ejemplo, un msacanismo de soporte pueds estar unido

a una bicicleta).

Varias de las realizaciones descrifas en el presente documento permiten a los mufecos
simular ef movimiento {por eiemplo, correr y/o caminar) de una manera mas realista gue
permite una experiencia de usuario mas inmersiva. Por gjemplo, las realizaciones descritas
en & presente documento permiten que un mufieco "carra” junto con un NN cuando monta

en un vehicuio, tal como una bicicieta, un patinete o similar.

Aungue la presents invencion se ha Husirado y descrifc en &l presente documento con

referencia a realizaciones preferidas y ejemplos especificos de {as mismas, sera evidente para

23



j&]

10

20

ES 3 001 857 A2

los expertos en la materia gue otras realizaciones y ejemplos pueden llevar a cabo funciones
similares v/o lograr resultados similares. Todas estas realizaciones v sjemplos sequivalentss
estan dentro del espiritu v el alcance de la presente invencidn, estan contemplados por la

misma vy se pretende gue estén cubiertos por las siguientes reivindicaciones.

Muchas modificaciones vy otras realizaciones de las invenciones expuestas en el presente
documente se le ccurmirdn a un experio en la materia a la que se refieren las presentes
invencionas que tengan & beneficio de las enseflanzas presentadas en las descripciones
anterioras y los dibujos asociados. Por lo tanto, debe apreciarse gue las invenciones no deben
limitarse a las realizaciones especificas divulgadas y que modificaciones y otras realizaciones
s conciben para incluirse dentro del alcance de las reivindicaciones adjuntas. Ademas,
aungue las descripciones anteriores v los dibujos asociades describen ejemplos de realizacidn
en el contexio de cierlas combinaciones gjemplares de elementos y/o funcionas, se debe
apreciar que las diferentes combinaciones de elementos y/o funciones pueden proporcionarse
mediante otras realizaciones sin apartarse dsl alcance de las reivindicacionss adjuntas. tn
gste sentido, por gjemple, diferentes combinaciones de elementos y/o funciones que las
descritas anferiormente también se contemplan como que puedsn exponerse en aigunas de
las reivindicaciones adjuntas. A pesar de gue en el presente documento se emplean
expresiones especificas, las mismas se usan solo an un sentido genérico y descriptivo y no

para fines de limitacion.
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REIVINDICACIONES
1. Un mecanismo de accionamiento de piema que comprende:
un mecanismo superior de pierna gue comprendes un exireme de cadera y un exiremo
opuesio de rodilia;
un mecanismo inferior de pierna gue comprende un primer exiremo, estando el primer
axtremo del mecanismo inferior de pierna acoplado de manera operativa al extremo gpuesio
de rodilla del mecanismo superior de piemna; v
un mecanismo de seguidor gue comprends:
un montaje giratorio que define una trayectoria de seguidor,
un conector de articulacion de seguidor acoplado de forma operativa al montajs
giratorio v a una articulacion de seguidor;
un conector superior de seguidor; v
un conector inferior de seguidor, en el que e conector superior de seguidor v
gl conector inferior de seguidor astan acoplados de forma operativa a la articulacidn
de seguidor,
en &l gue el mecanismo de seguidor estd configurado para mover al menos une del

mecanismo superior de plerna o el mecanismo inferior de pierna cuando se acliva.

2. £l mecanismo de accionamiento de piema de la reivindicacion 1, en sl que el
mecanismo de accionamiento de pierma estd configurado para girar a través de una pluralidad
de posiciones a medida que la articulacién de seguidor se mueve a o largo de ia frayectoria

de seguidor.

3. £l mecanismo de accionamiento de piema de la relvindicacion 1, en el que un
angulo definido entre el mecanismo superior de pierna y el mecanismo inferior de pierna se

basa en una ublcacion de la articulacidn de seguidor a lo largo de 1a fravectoria de seguidor.

4. El mecanismo de accionamiento de piema de la relvindicacion 1, en & que la
combinacién del mecanismo superior de piema vy el mecanismo inferior de pierna pusde girar

alrededor del extremo de ia cadera del mecanismo superior de pierna.
5. £l mecanismo de accionamienio de piema de 1a reivindicacion 1, que

comprende ademas un mecanismo de accionarmiento configurado para mover la articulacion

de sequidor a o largo de la trayectoria de sequidor.

25



j&]

10

20

25

30

35

ES 3 001 857 A2

8. El mecanismo de accionamiento de piema de la reivindicacién 1, en sl que ¢l
mecanismo de accionamiento de piemna estd configurado para simular al menos uno de los

movimientos hacia delante o hacia alrés.

7. El mecanismo de accionamiento de piema de I3 reivindicacion 1, en ef que ¢l
mecanismo de accionamienio de piema comprende al menos dos mecanismos de seguidor y

al menos dos frayectorias de seguidor.

8 Un métode de fabricacidn de un mecanismo de accionamiento de piema,
comprendiendo el método:

proporcionar un mecanismo superior de piema qus comprende un exiremo de cadera
¥ un extremo de rodilla opussto;

proporoionar un mecanismo inferior de plerna que comprende un primer extremo, en
el que &l primer extremo del macanismo inferior de pierna estad acoplado de forma operativa
al extremo de rodilla de la parte superior de piema; v

definir una trayectoriz de seguidor a o largo de un montaje rotatorio, sestando
configurada la trayectoria de seguidor para accionar una articulacion de sequidor a lo largo de
la trayectoria de seguidor,

acoplar de forma operativa un conector de articulacion de seguidor al montaje giratorio
v a ia articuiacidn de seguidor;

acoplar de forma operafiva un conector superior de seguidor a la articulacién de
seguidor; v

acoplar de forma operativa un conector inferior de seguidor a la articuiacion de
seguidor,

en el gue e montaje giratorio, ef consctor de articulacion de seguidor, el conector
superior de sequidor y el conector inferior de seguidor definen un mecanismo de seguidor, v
&l mecanismo de seguidor estd configurado para mover al menoes uno del mecanismo superior

de pierna o el mecanismo inferior de plerna cuando se activa.

9. El método de la reivindicacidn 8, en el gue &l mecanismo de accionamiento de
pierna estd configuradoe para girar a fravés de una plurglidad de posicionss a medida gue la

articulacién de seguidor s mueve a io largo de la trayectoria de ssguidor.

10. El método de la reivindicacion 8, en el gue un angule definido entre ol
mecanismo superior de pisrma y el mecanismo inferior de plerna se basa en una ubicacion de

la articulacidn de seguidor a o largoe de ia ravectoria de seguidor.
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1. El método de la reivindicacion 8, en & que la combinacion del mecanismo
superior de pierna y o mecanismo inferior de pierna puede girar alrededor del extremo de

cadera del mecanismo superior de plema.

12, El método de la reivindicacién 8, que comprende ademas proporcionar un
mecanismo de accionamiento configurade para mover la articulacidn de seguidor a lo large

de la trayectoria de seguidor.

13 Un mufieco de movimiento dinamico, comprendiendo el mufieco:
un cuerpo de mufiece configurado con una pluralidad de pigrnas moviles;
una pluralidad de mecanismos de accionamienio de las piernas configurados para
mover la pluralidad de piermnas modviles, comprendiendo cada mecanismo de accionarmienio
de las piernas:
urn mecanismoe superior de pierna y un mecanismo inferior de pierna acoplados
de forma operativa al mecanismo superior de plema;
un mecanismo de seguidor gue comprendes un montaje giratorio que define una
trayectoria de seguidor, en el gue el mecanisme de sequidor estd confiqurado para
mover al menos une del mecanismos superior de pierna o el mecanismo inferior de
pierna a través dai montaje giratoric cuando se activa; y
un mecanismo de accicnamienio que comprends un inserto de accionamienio, en &l
gue el movimiento de rotacion del inserto de accionamiento se transfiere al mecanismo de

accionamisnto de la pluralidad de piernas a fravés de uno ¢ mas enlaces.

14. £l mufieco de la reivindicacién 13, en & que ¢l inserio de accionamiento esta
configurado para recibir un inserio de conductor, estando el inserto de conductor configurado

para activar el mecanismo de accionamiento.

15, El mufieco de la relvindicacion 13, gue comprende ademas un mecanismo de
soporte acoplado de forma extraible al mecanismo de accionamiento, en el que el mecanismo
de soporie esta configurado con &l inserto de conductor para activar e mecanismo de

accionamienio mediants movimiento de rotacion.

18. El mufleco de la reivindicacidn 15, en el que el inserio del conductor es interno

del cuerpo del mufieco.
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17. El mufieco de la reivindicacion 15, en el que of mecanismo de soporte incluye

unos medios de control de accionamiento.

18. Un sistema de mufieco movil, que comprende:

j&]

un mufieco de movimiento dinamico, comprendiendo el mufieco un cuerpo de mufieco
configurado con al menos una pierma mévil;
un mecanismo de accionamiento de pierna que comprende:
un mecanismo superior de plermna y un mecanismo inferior de plerna acoplados
de forma operativa al mecanismo superior de plemna;
10 un mecanismo de seguidor que comprende un montaje giratorio que define una
trayecioria de seguidor, en ef gue &l mecanismo de ssguidor esta configurade para
mover &l al menos un mecanismo de pierna movil a través del montaje giratorio; v
un mecanismeo de accionamienio que comprende un inserto de accionamiento, en &l
gue &l movimiento de rotacion del inserto de accionamienio se transfiere al mecanismo de
15 accionamiento de piermna a través de une © mas enlaces; y

un mecanismo de soporie configurado para acoplarse con el inserto de accionamientio.
18. El sistema de muieco movil de la reivindicacidn 18, que comprende ademas
un vehiculo acoplade al mecanismo de soporte, en &l que e movimiento del vehiculo esta

20 configurado para fransferirse a la al menos una pierna mavil del mufieco.

20, El sistema de muteco moévil de la reivindicacion 18, en sl que el mecanismo de

soporte v e vehiculo son unitarios.
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