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Beschreibung

Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf eine mit
einer Hand spielbare Handpuppe gemédB dem Oberbe-
griff des Anspruchs 1.

Derartige bekannte Handpuppen besitzen einen
Kopf aus Holz, Pappmachee oder Kunststoff, an den ein
Hals angeformt ist. Letzterer weist eine Einschniirung
auf, in die der obere Rand eines Bekleidungsteils einge-
bunden ist. Derartige Handpuppen sind in ihrer Bewe-
gungsfreiheit und Vielfalt der menschlichen Ausdrucks-
moglichkeiten stark beschrénkt.

Eine wesentliche Verbesserung stellen die bekannten
Marionetten dar. Aber auch diese sind in ihrer Art der
Bewegungsabliufe und des Ausdrucks noch sehr einge-
schrankt.

Zur Ubertragung von Puppentheatern in Film und
Fernsehen werden die Puppenspiele verfilmt. Um den
Zuschauern eine moglichst hohe Gemiits- und Bewe-
gungsstirke zu verleihen, werden hier Puppen bevor-
zugt, die von zwei oder sogar drei Personen gespielt
werden und in ihren Abmessungen an die natiirliche
GroBe von Menschen ankniipfen. Diese Puppen haben
oft den Nachteil, daB von ihnen nur ein Torso darstell-
bar ist. Dies stellt hohe Anforderungen an Regiemittel
und Bildausschnitte und die Kamerafiihrung ist stark
eingeschrankt, was eine hohe Trickarbeit erfordert.
Dariiber hinaus sind wegen der Gré8e derartiger Pup-
pen spezielle und entsprechend groB dimensionierte
Kulissen notwendig. Die Folge ist, dal die Kulissen auf
notige Mindestanforderungen beschrinkt bleiben oder
aufwendige elektronische Tricks notig sind. Bei der Ver-
wendung von mit einer Hand spielbaren Handpuppen
konnen Kulissen viel kleiner, aber dafiir mit gréBerem
Blickwinkel, also groBerer Gesamtscene hergestellt
werden. Dies erhoht den Illusionseffekt mit einfachen
Mitteln.

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, bei
Handpuppen der eingangs genannten Art die Korper-
bewegungen natiirlicher zu gestalten und die Aus-
drucksfahigkeit zu erhdhen.

Geldst wird diese Aufgabe durch die im Kennzeichen
des Anspruchs 1 angegebenen Merkmale.

Durch diese MaBnahmen erhilt die Handpuppe nicht
nur eine waagrechte Schulterpartie sondern vor allem
einen natiirlicheren Bewegungsablauf bei Bewegung
der Arme. AuBerdem kann der Handpuppe eine Klei-
dung angezogen werden, die einem iiblichen Kleider-
schnitt mit Schultern und normal langen Armen ent-
spricht. Weiterhin kann die Handpuppe nahezu ganz,
namlich bis zum Rocksaum, also etwa bis zu den Kno-
cheln, in Erscheinung treten, wodurch die [llusionswir-
kung weiter verstiarkt wird.

Weitere vorteilhafte Einzelheiten der Erfindung sind
in den Unteranspriichen angegeben und nachfolgend
anhand der in der Zeichnung veranschaulichten Ausfiih-
rungsbeispiele beschrieben. Es zeigen:

Fig. 1 die Bewegungsablaufe und Hauptbewegungs-
achsen von Daumen, Zeigefinger und Mittelfinger,

Fig. 2 die Bewegungsablaufe und Hauptbewegungs-
achsen von Daumen, Zeigefinger und kleinem Finger,

Fig. 3 einen erfindungsgemiBen Schulterbiigel mit
Fingerhiilse fiir den Zeigefinger,

Fig. 4 einen Schulterbiigel gemalB Fig. 3 in Verbin-
dung mit der betitigenden Hand eines Puppenspielers,

Fig. 5 und 6 je eine Ausfiihrungsméglichkeit eines Ar-
mes mit einem Gleitelement,

Fig. 7a und 7b je einen moglichen Querschnitt gemal
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dem Schnitt A-A der Fig. 6,

Fig. 8 eine Hand mit den Fingerhiilsen fiir die Anlen-
kung an die Arm-Gleitelemente,

Fig. 9 eine Drehhiilsenanordnung fir die Bewegbar-
keit, d.h. Drehbarkeit des Kopfes,

Fig. 10 einen Kopfrahmen von vorn,

Fig. 11 einen Kopfrahmen in Seitenansicht,

Fig. 12 einen Kopfrahmen mit Stirnbiigel und Joch-
bein/Oberkieferrahmen von vorn,

Fig. 13 den Kopfrahmen der Fig. 12 von der Seite,

Fig. 14 einen Kopfrahmen mit beweglichem Unter-
kieferbiigel in perspektivischer Ansicht,

Fig. 15 einen Mechanismus zur Verstellung der
Mundwinkel,

Fig. 16 und 17 je eine Ausfiihrungsméglichkeit eines
Mundwinkel-Zugstabes,

Fig. 18 einen Kopfrahmen mit Augenhalterungen von
vorn,

Fig. 19 eine Augenhalterung gemiB dem Schnitt B-B
der Fig. 18,

Fig. 20 bewegliche Augépfel von hinten,

Fig. 21 die beweglichen Augipfel der Fig. 20 in einer
Seitenansicht,

Fig. 22 einen Mechanismus zur Bewegung der Au-
genlider.

Zum besseren Verstindnis der Erfindung wird einfih-
rend anhand der Fig.1 und 2 die Spielbarkeit einer
Handpuppe mit einer einzigen Hand veranschaulicht
und dabei die Schulter-Arm-Darstellung und -Beweg-
lichkeit dargestellt und beschrieben.

In Fig. 1 ist eine rechte Hand eines Puppenspielers
dargestellt, wobei die Bewegungen des Kopfes mit dem
Zeigefinger 1, die des linkes Armes der Handpuppe
durch den Daumen 2 und des rechten Armes durch den
Mittelfinger 3 erzeugbar ist. Die senkrechte Achse 4
zeigt die Liangsachse der aufrecht stehenden Handpup-
pe und die waagrechte Linie 5 stellt den idealen Verlauf
der Schulterlinie dar. Von dieser weicht die tatsichlich
darstellbare erheblich ab, da der Daumen 2 die Schulter-
linie 5 nur in gestrecktem Zustand erreicht und der Mit-
telfinger 3 in abgebeugtem Zustand wie dargestellt, mit
dem ersten Fingergelenk 6 die Schulterlinie 5 erreicht.
Bei Bewegung des Daumens 2 dndert sich also die Lage
der tatsichlichen Schulterlinie. Aufgrund der Lénge des
gestreckten, normal abstehenden Daumens 2 in seiner
natiirlichen Spreizlage entsprechend der Daumenachse
7, die einen Winkel & mit der Lingsachse 4 einschlieBt,
erhilt man einen Schultergelenkabstand a der linken
Schulter von der Langsachse 4. Entsprechend erhlt
man durch die natiirliche Abspreizlage des Mittelfingers
3 um seine Achse 8, der einen Winkel g zur Langsachse 4
einschlieBt, den Schultergelenkabstand b fiir die rechte
Schulter, also eine zusitzliche Unsymmetrie der Schul-
terpartie.

Wird zum Spielen der Handpuppe gemiB Fig. 2 der
Daumen 2, der Zeigefinger 1 und der kleine Finger 9
benutzt, so verlagert sich die tatsachliche Schulterlinie
entgegengesetzt zum ersten Beispiel, sie fallt nach links
ab. Die Unsymmetrie der Schulterabstinde wird jedoch
verbessert, der Schulterabstand b wird demjenigen des
Schulterabstands a angenihert. Die Fingerachse 10 des
kleinen Fingers 9 schlieBt dabei einen Winkel y mit der
Liangsachse 4 ein.

Wird der Daumen nicht abgespreizt, sondern dem
Abstand ”Mittelfinger-Zeigefinger” angeglichen, ver-
liert die Puppe ihre Schulter. Der Korper fallt mehr oder
weniger zeltformig vom Kopf nach unten ab.

Durch Verwendung des Kleinfingers wird ein nahezu
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gleichseitiger Schulteranstand erzieit.

Da der Mittelfinger jedoch iiber eine feiner abgestuf-
te Beweglichkeit nebst einer gréBeren Hebelwirkung
(Fingerldange und Kraft) verfigt, ist er dem Kleinfinger
vorzuziehen- und wird meist vorgezogen.

Die Bewegungsmdglichkeiten der in der beschriebe-

nen Weise gebildeten Arme werden — nunmehr abge-
sehen von der Ausgangsstellung — durch die verblei-
bende Beweglichkeit der sie simulierenden Finger cha-
rakterisiert.
- Einen extremen Freiraum nihme der Daumen hier
ein, der neben Bewegung und Streckung im Finger- und
im Mittelhandfingergelenk durch die Oppositionsbewe-
gung im Handwurzeliibergang eine zuzitzliche Bewe-
gungsdimension erhilt. Da die Flexion des Daumens
diesen aber relativ weiter verkiirzt — also die Asymme-
trie der Schulterhdhe verschirft — bildet die Opposi-
tionsbewegung und/oder das Heranfiihren (Adduktion)
des Daumens, noch mit einer leichten Beugung des End-
gliedes an den Zeigefinger, den moglichen bzw. brauch-
baren Bewegungsspielraum.

Die Beweglichkeit des Mittelfingers hingegen ist
durch die Scharniergelenke jeweils zwischen End-Mit-
tel-, bzw. Mittel- und Grundglied des Fingers festgelegt.
Die Ebene dieser Teil- wie Gesamtbewegungen liegt in
der Fingerachse.

Filr die Beweglichkeit der Arme, d.h. die erzielbaren
Bewegungsmdoglichkeiten der Arme, ist noch — bei ge-
gebenem Bewegungsfreiraum in den Spielfingern wie
beschrieben — die Stellung des jeweiligen Fingers, d.h.
der Fingerachse relevant.

Werden Gerade durch das Daumen- bzw. das Mittel-
fingergrundglied ( bei notwendig gebeugtem Mittelfin-
ger) gelegt, bilden diese zusammen mit der Senkrechten
durch den Zeigefinger die Winkel « und §, veranschauli-
chen die vollig unterschiedlichen Bewegungsebenen.

Es ist daher nicht verwunderlich, daB die klassische
Handpuppe mit unbewaffneter Hand bespielt oder mit
Mechanismen versehen, die diesen grundsitzlichen ana-
tomischen Gegebenheiten nicht Rechnung tragen, nur
eine unvollkommene Kérper- und Bewegungssimula-
tion ermdglicht.

Zugleich wird deutlich, daB die erzielbare Armlinge
fir die Puppen sehr kurz ist. Hierfiir sind nur zum Teil
die "relativ zu kurzen Finger” urséchlich — hier kénnten
Verldngerungen (wie vielfach versucht) Abhilfe schaf-
fen. Der unterschiedliche Anstellwinkel der Arme wird
jedoch umso auffallender, je linger diese sind.

Eine wesentliche Aufgabe der Erfindung besteht dar-
in, diese Unsymmetrien zu beseitigen und damit das
Aussehen und den Bewegungsablauf einer Handpuppe

_derjenigen einer natlirlichen Person anzugleichen.

Die erste Voraussetzung der Lésung dieser Aufgabe
ist die Anwendung eines in Fig. 3 beispielhaft dargestell-
ten zweiarmigen Schulterbiigels 11. Dieser ist in der
Mitte mit einer Fingerhiilse 12 zum Durchstecken des
Zeigefingers 1 starr verbunden. Am Ende der Schulter-
arme 11.1 und 11.2 ist je ein Gelenkstiick z.B. ein Ge-
lenkbiigel 13 vorgesehen, der einen Teil des Schulterge-
lenks 14 bildet. Mit dem Gelenkbiigel 13 ist ein vorzugs-
weise aus Leder bestehender Gelenkbiigel 15 eines
Armteils 16 verhakt. Dadurch kann der Arm um alle drei
Achsen frei bewegt werden. Das Schultergelenk 14
kann auch als Kugelgelenk ausgebildet sein. Den auf
den Zeigefinger 1 aufgesteckten Schulterbilgel 11 zeigt
die Fig. 4. Das Armteil 16 kann den ganzen Arm oder
zweckmiBig nur den Oberarm bilden.

Zur Bewegung der Arme bzw. Armteile 16 ist auf das
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als Stab ausgebildete Armteil 16 je ein als Hiilse ausge-
bildetes Gleitelement 17 in Armrichtung verschiebbar
und vorzugsweise unverdrehbar gleitend gelagert.

Am Gleitelement 17 ist um ein Gelenk 18 eine z.B. als
Kappe ausgebildete Fingerfiihrung 19 fiir den Daumen
2 bzw. den Mittelfinger 3 schwenkbar gelagert. Das Ge-
lenk 18 ist nach innen zur Hand hin angeordnet. Durch
Bewegung des entsprechenden Fingers 2 bzw. 3 kann
das Armteil 16 in die verschiedensten aber natiirlichen
Lagen zum Puppenkd&rper bewegt werden. Es konnen
sogar die Arme hinter den Kopf bewegt und eventuell
verschriankt werden.

Je eine mogliche spezielle Ausbildung des Armteils 16
ist in den Fig. 5 bis 7 dargestellt. In Fig. 5 ist das Armteil
16 ein Stab oder, um Gewicht zu sparen, ein Rohr, auf
dem eine Hiilse als Gleitelement 17 verschiebbar ist.
Das Armteil 16 stellt vorteilhaft nur den Oberarm der
Handpuppe dar, an dem der Unterarm 20 vorzugsweise
leicht abgewinkelt oder gelenkig befestigt ist.

Vorzugsweise ist das Gleitelement 17 auf dem Arm-
teil 16 unverdrehbar gleitend gefilhrt. Dies kann z.B.
durch Verwendung eines unrunden Querschnitts fiir das
Armteil 16 und die Hiilse 17 bewirkt werden. Es kénnen
auch vorteilhaft zwei parallel zueinander verlaufende
Stibe oder Rohre Anwendung finden. Die Hiilse 17 muf3
dann beide umfassen.

GemiB den Fig. 6 und 7a und 7b kann das Armteil 16
eine in Armrichtung verlaufende Schwalbenschwanz-
Nut 21 aufweisen, in der ein Gleitbolzen 22 gefiihrt ist.
Hierdurch ist eine Drehbeweglichkeit des Gleitele-
ments 17 um das Armteil 16 ausgeschlossen.

Wie anhand der Fig. 3 angedeutet, muB die Finger-
fithrung 19 in einer besonderen Lage angeordnet sein.

Dies muB fiir dem Daumen 2 einerseits und den weite-
ren Spielfinger, also Mittelfinger 3 oder kleiner Finger 9,
zweckmiBig in jeweils anderer Weise geschehen, wie
anhand der Fig.8 dargestellt. Wie ersichtlich, ist das
Gelenk 18 beim Mittelfinger 3 seitlich etwa oberhalb
dem Fingernagel an der Fingerflihrung 19M vorgesehen
und beim Daumen 1 an der Spitze der Fingerfiihrung
19Din Richtung der Daumenachse 7.

Durch diese besondere Befestigungsart wird die un-
terschiedliche Grundstellung und Beweglichkeit der
verschiedenen Finger ausgeglichen. Das Gelenk 18 ist
zweckmiBig nicht als Kugelgelenk sondern ils Rad-
oder einfaches Drehgelenk ausgebildet, dessen -Bewe-
gungsebene in der Ebene der Verbindung Gleitelement
17 — Fingerhiilse 19 liegt. Dadurch ist der Spielfinger 2,
3 nicht nur in der Lage das Gleitelement 17 zu verschie-
ben und damit die Winkellage des Armes zu verindern,
sondern auch die Rotation des Armes zu kontrollieren.

Die Fingerfithrungen 19 sind an den entsprechenden
Spielfinger des Puppenspielers genau angepaBt und
ebenfalls dadurch rotationsstabil.

Bewegungen des Daumens 2 und des Mittelfingers 3
in den eingangs beschriebenen physiologisch méglichen
Ebenen fiihren daher zu einer Verschiebung des jeweili-
gen angelenkten Gleitelements 17 auf dem Armteil 16.
Da dies im Schultergelenk 14 allseitig beweglich fixiert
ist, filhren Bewegungen der Fingerspitzen, die nicht in
Armachse verlaufen, zu Auf- und Ab-, Abspreizungs-
und Anziehungsbewegungen des ganzen Armes.

Durch dieses Lésungsprinzip wird

— eine physiologische Kérperlichkeit der Hand-
puppe erzielt,

— es sind keine Einschriinkungen fiir weitere Kor-
perplastiken und Schnittmuster fiir die Kleidung



DE 39 01 079 A1l

5

durch die Spielfinger vorhanden,

— es wird eine weitaus hdhere Beweglichkeit als
bisher moglich erreicht,

— durch die starre, direkte Fihrung der Arme
durch die Finger wird ein verbesserter Korperaus-
druck einerseits und ein direktes feedback tiber die
Sensibilitit der Finger fiir den Spieler andrerseits
erhalten.

Wie bereits erwihnt, kann im Ellbogen anschlieBend
an das Armteil 16 der Unterarm 20 starr oder dber ein
einachsiges Scharniergelenk beweglich angeordnet
werden. Die Armhaltung erstreckt sich iiber gestreck-
ten Ober- und Unterarm (180°) bis zur Beugung (etwa
90°). Die Bewegung des Unterarms 20 kann iiber einen
Bowdenzug erfolgen, der iiber einen Servomotor beti-
tigbar ist.

Zur weiteren Verbesserung der natiirlichen Aus-
drucksfihigkeit der Handpuppe ist der Kopf drehbar,
wie anhand der Fig. 9 beispielhaft erldutert wird. Als
Drehgestell dient hier eine innere Hiilse 23, die zugleich
die Fingerhiilse fiir den Zeigefinger 1 bildet. Die Hiilse
23 muB etwas groBer sein, als ein Fingerglieddurchmes-
ser. Einmal variiert der Endglieddurchmesser von
Mensch zu Mensch. Zum anderen ist die Zeigefinger-
achse bei vielen Menschen nicht gerade — bei gestreck-
tem Zeigefinger —, so daB als Konsequenz die Puppe
den Kopf schiefhalten wiirde (bei entspannter und nicht
kompensierter Haltung des Zeigefingers).

Die Hiilse 23 wird mittels Kunststoff (GuB) so ausge-
fiillt, daB sie
dem jeweiligen Puppenspieler angepaDBt ist,
die Achse der Hiilse 23 die Verldngerung der Fingerach-
se im Fingergrundglied bildet (das Endglied steckt daher
héufig nicht konzentrisch in der Hiilse) und daher rota-
tionsstabil auf dem Finger sitzt.

Das Zeigefingerendglied steckt nur soweit in der Hiil-
se 23, daB die maximale Beugung im Gelenk zwischen
End- und Mittelglied durch die Hiilse 23 nicht behindert
wird. Um die Hiilse 23 ist konzentrisch eine AuBenhtilse
24 wenigstens um 120° bis 180° drehbar und axial nicht
verschiebbar aufgebracht. Beispielsweise kann die La-
gerung durch ein zwischen beiden Hiilsen 23 und 24
angeordnetes Kugellager erfolgen. Es kann auch eine
Gleitlagerung vorgesehen sein. Auf der AuBenhiilse 24
ist der Kopf gegebenenfalls mittels Kopfhalteteilen 25
befestigbar. Die Drehung des Kopfes erfolgt zweckmi-
Big iiber einen Bowdenzug 26, dessen Zugseele 27 mit
dem einen Ende in einen Haltering 28 der AuBenhilse
24 und mit dem anderen Ende in einen Hebelarm 29 des
Servomotors 30 eingreift. Der Servomotor 30 kann
pneumatisch, hydraulisch oder elektrisch angetrieben
sein. Bei einem Versuchsmuster war ein elektrisches
Servo 30 iiber eine Fernsteuerung drahtlos ansteuerbar.
Der Bowdenzug 26 mit Servo 30 hingt vom Kopf aus
durch die Kleidung der Handpuppe frei nach unten.

Die Fig. 10 zeigt eine AuBenhiilse 24 mit einem Kopf-
rahmen aus zwei oben zueinander hingebogenen Rah-
menbiigeln 31, 32, die oben getrennt sind und sich oben
zweckmiBig {iberlappen. An der Uberlappung kann ei-
ne feste Verbindung vorgesehen sein. Der Kopfrahmen
31, 32 bildet von vorn gesehen annihernd die Kopfform.
Durch die Uberlappung oder Trennung des Kopfrah-
mens in zwei Teile kdnnen diese mehr oder weniger
auseinandergezogen oder zusammengedriickt werden,
wodurch der Kopfrahmen 31, 32 fir unterschiedliche
KopfgréBen verwendbar ist. Die Rahmenbiigel 31, 32
sind seitlich an der AuBenhiilse 24 angebracht. Die
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Fig. 11 zeigt diese Konstruktion in perspektivischer Sei-
tenansicht. Die AuBenhiilse 24 dient auBerdem zur Befe-
stigung oder losen Lagefixierung weiterer Bowdenziige
zur Betitigung von Kopfbewegungen oder Bewegun-
gen der Augen, Augenlider, Augenbrauen, Unterkiefer,
Ohren etc. ZweckmiBig sind die Bowdenziige 26 mit
ihrem Rohrmantel bezogen auf die spitere Anordnung
in der Handpuppe seitlich an der Hiilse 24 angebracht,
also im Bereich der Befestigung der Rahmenbiigel 31,32
an der Hiilse 24, wie in Fig. 11 beispielhaft dargestellt. In
der Handpuppe befinden sie sich dann an den Halssei-
ten. Dadurch erfahren die Kopfbewegungen der Hand-
puppe die geringsten Alterationen.

Um vor allem naturgetreue Gesichtszilge und sogar
eventuell noch Gesichtshewegupgen darstellen zu kén-
nen, dient als Kopf eine Formmaske aus elastisch ver-
formbaren Kunststoff oder Natur- oder Kunstgummi.
Um dabei die Maske an den Fixstellen des Kopfes, nim-
lich Stirn und/oder Jochbein richtig befestigen zu kén-
nen, kénnen am Kopfrahmen 31, 32 Hilfstrager in Form
von Gesichtsrahmenteilen vorgesehen sein. So ist ge-
miB den Fig. 12 und 13 im gleichen Abstand von der
etwa in Kopfmitte befindlichen Augenlinie 33 nach oben
ein Stirnbiigel 34 in H5he der spiiteren Nasenwurzel N
bzw. nach unten ein engerer Oberkieferbiigel 35 in Ho-
he des Jochbeins bzw. des Oberkiefers angeordnet.
Auch diese kénnen wie der Kopfrahmen 31, 32 zweitei-
lig, also aus zwei Biigelabschnitten, ausgebildet sein, um
die Kopfform in einfacher Weise variieren zu kdnnen.
Diese Konstruktion dient zur einwandfreien Fixierung
der Kopfmaske. Sie dient einmal der groben Formge-
bung des Kopfes, auf die aufgearbeitet wird und andrer-
seits als Aufhiingevorrichtung und Punctum fixum fiir
den flexiblen Gesichtsrahmen.

GemaiB einer weiteren in Fig. 14 dargestellten Ausge-
staltung der Erfindung kann durch nach hinten verlin-
gerte Streben 36 des Oberkieferbiigels 35 an diesen ein
Unterkieferbiigel 37 um eine Achse 38 schwenkbar be-
festigt werden. Dieser kann durch eine Zugfeder 39 in
Ruhelage, z.B. in SchlieBstellung des Mundes, gehalten
werden. Die Betiitigung erfolgt wiederum iiber einen
Bowdenzug 26 und einen Servomotor in flir solche An-
triebe an sich bekannter Weise, z.B. vor oder hinter der
Achse 38.

Zur noch feineren Ausgestaltung der Gesichtsziige ist
gemiB Fig. 15 um eine oder die Achse 38, deren Lage je
nach erforderlicher MundgréBe der Handpuppe oder
des Mauls bei einem Tier weiter vorn (kleiner Mund)
oder weiter hinten gewihit wird, Stellelement 40 z.B. in
Form eines Teleskophebels schwenkbar. Dessen vorde-
res Ende 41 ist in der Mitte oder etwa in der Mitte der
Zugfeder 39 mit dieser gekuppelt. Beim Bewegen des
Unterkieferbiigels 37 schwenkt daher auch das Stellele-
ment 40 und die mit ihm im Kopfhohlraum der elasti-
schen Kopfmaske verbundenen Stellen der Mundwin-
kel. Zusitzlich kann die Linge des Stellgliedes 40 iiber
einen Bowdenzug und einen Stellmotor willkirlich ver-
kiirzt oder verlingert werden, wodurch die Ausdrucks-
kraft des Gesichts wesentlich erweitert wird. Die Mund-
winkel bewegen sich dadurch immer in der richtigen
Achse. Die Fig. 16 zeigt ein Stellelement 40 mit innen
liegender und Fig. 17 mit auBen liegender Zug- oder
Druckfeder 42.

Zwecks VergréBerung der Ausdruckskraft des Ge-
sichts kénnen auch die Augen beweglich angeordnet
und iiber Servomotoren bewegt werden. Die Anord-
nung der Augen im Kopfrahmen 31, 32 ist aus der
Fig. 18 ersichtlich. Zwischen Stirnbiigel 34 und Oberkie-
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ferbiigel 35 sind ei- oder kugelschalenférmige Halterun-
gen 43 fiir die Augen 44 angebracht. Diese bestehen z.B.
aus je zwei zweckmiiBig symmetrisch zusammengesetz-
ten Schalen von etwa 45 bis 90°, wobei fiir die Augendff-
nung vorn und an der Augenhinterwand jeweils ein Off-
nungswinkel & bzw. ¢ von z.B. 90 bis 140° entsteht (vgl.
Fig. 19).

In der Mitte 45 kénnen die beiden Halterungen 43
miteinander 16sbar und einstellbar befestigt werden
oder z.B. teleskopartig ineinandergreifen. Dadurch kann
in einfacher Weise der Augabstand flr jeden Kopf ge-
nau eingestellt werden. Eine mégliche Einstellung erhilt
man schon durch die Einstellung der beiden Rahmenbii-
gel 31 und 32 zueinander, da sich dann auch die Einstel-
lung des Stirnbiigels 34 und des Oberkieferbiigels 35
andert, falls vorhanden.

Die Fig.20 und 21 veranschaulichen die mégliche
synchrone Bewegung beider Augen 44 durch Stege 46
und einen gelenkig mit diesen verbundenen Stab 47. Die
Bewegung erfolgt iiber in zwei zueinander senkrechten
Achsen angreifenden von je einem Servomotor betiitig-
ten Bowdenziigen in an sich fiir Parallelfihrungen in
zwei Ebenen bekannter Weise. Um hinter den Augen 44
geniigend Freiraum zu erhalten, kdnnen die Augen 44
riickseitig abgeplattet sein.

Zur guten Befestigung des Bowdenzuges 26 im Kopf
kann noch wenigstens ein Hinterkopfrahmenbiigel 48,
wie in Fig. 10 und 11 gestrichelt angedeutet, vorgesehen
sein.

Eine weitere Steigerung der Anpassung an natiirliche
Gesichtsbewegungen zeigt die Fig. 22. Dort sind um die
Augenzentralachse 49 schwenkbare Biigel 50 und 51
vorgesehen, die scherenartig zueinanderklappen kdn-
nen. Durch diese sind die Augenlider der Kopfmaske
betitigbar.

ZweckmiiBig ist der Radius des oberen Biigels 50 gro-
Ber als der untere, so daB das obere {iber das untere
Augenlid bewegt werden kann. .

Jeder Biigel 50, 51 ist mittels einer Feder 52 bzw. 53 in
Offenstellung der Augenlider gehalten. Der Bewe-
gungsantrieb erfolgt wieder iiber Bowdenziige 26 und je
einen oder einen gemeinsamen Servomotor. Ebenso
konnen die Lider beider Augen getrennt oder gemein-
sam betitigbar sein.

GemiB einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfin-
dung kann die Bewegung der Augen dadurch imitiert
werden, daBl gemdB Fig. 23 jedes Auge eine feststehen-
de duBere weiBe Augenschale 54 besitzt. Hinter dieser
ist ein Stab 55 um die Augenzentralachse 49 in zwei
Ebenen schwenkbar. Am augenschalenseitigen Ende
des Stabes 55 ist ein Permanentmagnet oder ein Weich-

_eisenkern 56 angebracht, der mit auf den Augenschalen
54 auBen magnetisch haftenden Pupille 57 aus Weich-
eisen bzw. aus einem Permanentmagneten korrespon-
diert. Durch Bewegung des Stabes idndert sich also die
Lage der Pupille 57, was die [llusion hervorruft, daB sich
das Auge bewege.

Durch die Erfindung ist es nicht nur méglich, die Aus-
drucksméglichkeiten und Gestalt einer mit einer einzi-
gen Hand spielbaren Handpuppe wesentlich zu erh8hen
bzw. zu verbessern, sondern es ist moglich, die mechani-
schen Bewegungen durch die an sich noch freie Hand
des Puppenspielers zu betétigen. Dies erfolgt beispiels-
weise durch einen oder mehrere Steuerhebel etc,, die an
einem Steuerpult angeordnet sind, das der Puppenspie-
ler umhidngen hat. Die Handpuppe kann also trotz der
Vielfalt von Bewegungsmdglichkeiten, von einem einzi-
gen Puppenspieler gespielt werden.
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Es ist aber auch méglich, die genannten zusitzlichen
mechanischen Bewegungen durch einen zweiten Spieler
betitigen zu lassen. Dies erfolgt vorzugsweise iiber
Steuerleitungen oder noch besser iber eine Funk-Fern-
steuerung, deren Funk-Empfinger am Puppenspieler
oder an der Handpuppe befestigt sind.

GemiB ein weiteren vorteilhaften Ausgestaltung der
Erfindung kénnen die Bewegungsabliufe automatisch,
2.B. gesteuert iiber ein Magnetband mittels Signalen,
wie Kennimpulse oder Kennfrequenzen und/oder iiber
einen Mikroprozessor direkt gesteuert oder ferngesteu-
ert werden. So wird z.B. bei Sprache der Mund synchron
dazu bewegt oder Bewegungen zu Licht oder Musik etc.
ausgefiihrt. Die Speicherung der Signalfolgen geschieht
z.B. auf einem Magnetband, einer Magnetplatte oder in
einem elektronischen Speicher, z.B. einem ROM oder
EPROM etc, der einem Mikroprozessor zugeordnet ist.

Ein Handpuppentheater mit den erfindungsgeméBen
Handpuppen kann, da nur mit einem einzigen Puppen-
spieler gespielt werden muB, wirtschaftlich betrieben
werden und es werden trotzdem beim Zuschauer Illu-
sionen erweckt, wie sie selbst bei groBen, von mehreren
Puppenspielern gespielten Puppen nicht erreicht wird.

Patentanspriiche

1. Mit einer Hand spielbare Handpuppe, deren
Hals-Kopf-Bereich mit dem Zeigefinger und deren
Arme mit dem Daumen und einem weiteren Finger
betitighar sind, gekennzeichnet durch folgende
Merkmale:
— die Handpuppe besitzt einen Schulterbiigel
(11),
— am Schulterbtigel (11) sind endseitig je ein
Armteil (16) mittels eines Schultergelenks (14)
derart angebracht, daB dieser um drei Achsen
schwenkbar ist,
— an jedem Arm (16) ist ein in Armrichtung
verschiebbares Gleitelement (17) vorgesehen,
— am Gleitelement (17) ist eine Fingerfiihrung
(19) fiir den Daumen bzw. einen weiteren Fin-
ger schwenkbar angeordnet.
2. Handpuppe nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB das Schultergelenk (14) aus zwei sich
kreuzenden Biigeln (13, 15) besteht.
3. Handpuppe nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB das Schultergelenk (14) aus einem
Kugelgelenk besteht.
4. Handpuppe nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, daB das Gleitelement (17)
aus einer auf dem Armteil (16) gleitenden Hiilse
besteht.
5. Handpuppe nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, daB das Gleitelement (17)
aus einem in einer Nut (21) des Armteils (16) ge-
fithrten Gleitbolzen (22) besteht.
6. Handpuppe nach einem der Anspriiche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet, daB die Gleitfilhrung (16,
17) sich tiber die Linge des Oberarms erstreckt.
7. Handpuppe nach einem der Anspriiche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, daB der Unterarm (20)
und der Oberarm einen Winkel zwischen 90° und
180° einschlieBen.
8. Handpuppe nach einem der Anspriche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, daB der Unterarm (20) am
Oberarm gelenkig befestigt ist und der Unterarm
(20) iber einen Bowdenzug (26) betatigbar ist.
9. Handpuppe nach einem der Anspriiche 1 bis 8,
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dadurch gekennzeichnet, daB der Kopf auf einer
durch den Zeigefinger (1) betitigbaren Hiilse (24)
drehbar befestigt ist.

10. Handpuppe nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, daB der Kopf iiber einen Bowdenzug (26)
gedreht werden kann.

11. Handpuppe nach einem der Anspriiche 1 bis 10,
dadurch gekennzeichnet, daB der Kopf aus einer
iiber einen Kopfrahmen (31, 32; 34, 35, 48, 37) ge-
stillpten gummielastischen Hiille besteht, die auBen
die Gesichtsziige tragt.

12. Handpuppe nach Anspruch 11, dadurch gekenn-
zeichnet, daB} das Kinn iiber einen im Kopfrahmen
(31, 32) schwenkbar gelagerten Hebel (37) und ei-
nen am Hebel (37) angreifenden Bowdenzug (26)
bewegbar ist. ‘

13. Handpuppe nach Anspruch 11 oder 12, dadurch
gekennzeichnet, daB die Augenlider iber wenig-
stens einen im Kopfrahmen (31, 32)schwenkbar ge-
lagerten Biigel (50, 51) und wenigstens einen am
Biigel (50, 51) angreifenden Bowdenzug (26) be-
wegbar sind.

14. Handpuppe nach Anspruch 13, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Augenlider beider Augen (44) ge-
meinsam iiber ein Servo bewegbar sind.

15. Handpuppe nach Anspruch 13, dadurch gekenn-
zeichnet, daB jedes Augenlidpaar eines Auges (44)
unabhingig vom anderen bewegbar ist.

16. Handpuppe nach Anspruch 13, dadurch gekenn-
zeichnet, daB jedes Augenlid separat angesteuert
und fiir sich bewegbar ist.

17. Handpuppe nach einem der Anspriiche 13 bis
16, dadurch gekennzeichnet, daB je Auge (44) zwei
sich scherenférmig kreuzende Biigel (50, 51) vorge-
sehen sind.

18. Handpuppe nach Anspruch 11 oder den folgen-
den, dadurch gekennzeichnet, daB in der Kopfmas-
ke Offnungen fiir dahinter angeordnete Augen (44)
vorgesehen sind und daB die Augen (44) tiber einen
in den Augen (44) befestigten, nach innen ragenden
Steg (46) in einer Augenhalterung (43) bewegbar
sind.

19. Handpuppe nach einem der Anspriiche 1 bis 18,
dadurch gekennzeichnet, daB am Kopfrahmen (31,
32) bzw. zwischen Stirnbiigel (34) und Oberkiefer-
biigel (35) Augenhalterungen (43) zur allseitig dreh-
baren Lagerung der Augen (44) vorgesehen sind.
20. Handpuppe nach Anspruch 19, dadurch gekenn-
zeichnet, daB eine Augenhalterung aus zwei zusam-
mengesetzten kugelsegmentartigen Schalen (43)
besteht, die nach vorn und nach innen je einen Off-
nungswinkel (7, £) bilden.

21. Handpuppe nach einem der Anspriiche 1 bis 18,
dadurch gekennzeichnet, daB als Auge (44) eine re-
lativ diinnwandige Augenschale (54) vorgesehen ist,
daB hinter der Augenschale um die Augenzentral-
achse (49) ein Stab (55) nach oben und unten sowie
seitlich schwenkbar gelagert und iiber wenigstens
einen Bowdenzug (26) bewegbar ist und daB auf der
AuBenfliche der Augenschale (54) eine Pupille (57)
verschiebbar ist, die mit dem Ende des Stabes (55)
durch magnetischen KraftschluB gehalten und be-
wegbar ist.

22. Handpuppe nach Anspruch 1 bis 21, dadurch
gekennzeichnet, daB um eine Achse (38), um die der
Unterkieferbiigel (37) schwenkbar ist, ein stabfor-
miges Stellelement (40) schwenkbar gelagert ist
und dessen Ende (41) etwa in der Mitte einer zwi-
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schen Oberkieferbiigel (35) und Unterkieferbiigel
(37) eingespannten Feder (39) angreift.

23. Handpuppe nach Anspruch 22, dadurch gekenn-
zeichnet, daB das Stellglied (40) teleskopartig ver-
kiirzbar bzw. verldngerbar ist.

24. Handpuppe nach Anspruch 23, dadurch gekenn-
zeichnet, daB der Antrieb des Stelligliedes (40) iiber
einen Bowdenzug (26) und einen Servomotor er-
folgt.

25. Handpuppe nach einem der Anspriiche 1 bis 24,
dadurch gekennzeichnet, daB der Kopfrahmen aus
zwei Rahmenbiigeln (31, 32) besteht, die von der
Hiilse (24) aus seitlich nach auBlen und oben verlau-
fen und sich oben iiberlappen oder einander gegen-
iiberstehen, und daB die Rahmenbiigel (31, 32) ein-
stellbar (verbiegbar) sind.

26. Handpuppe nach Anspruch 25, dadurch gekenn-
zeichnet, daB auf der Gesichtsseite ein Stirnbiigel
(34) und/oder ein Oberkieferbiigel (35) angebracht
ist. bzw. sind.

27. Handpuppe nach Anspruch 26, dadurch gekenn-
zeichnet, daB der Stirnbiigel (34) und/oder der
Oberkieferbiigel (35) aus zwei Biigelteilen beste-
hen, die sich iiberlappen oder einander gegeniiber-
stehen und deren Abstand variierbar ist.

28. Handpuppe nach einem der Anspriiche 25—27,
dadurch gekennzeichnet, daB an den Rahmenbii-
geln (31, 32) und der Hiilse (24) ein Hinterkopfrah-
menbiigel (48) angebracht ist.

29. Handpuppe nach einem der Anspriiche 18 bis
28, dadurch gekennzeichnet, dal die Augenhalte-
rungen (43) der beiden Augen (44) zueinander hin
oder voneinander weg bewegbar und einstellbar
sind.

30. Handpuppe nach einem der Anspriiche 1 bis 29,
dadurch gekennzeichnet, daB die Kupplung des
Daumens (2) mit dem zugeordneten Gleitelement
(17) des einen Armteils (16) tiber die Daumenspitze
erfolgt und daB die Kupplung des weiteren Spiel-
fingers (3 : 9) mit dem Gleitelement (17) des ande-
ren Armteils (16) etwa auf der Seite des Fingerna-
gels erfolgt.

31. Handpuppe nach einem der Anspriiche 1 bis 30,
dadurch gekennzeichnet, daB die Servomotore (30)
mit einem Steuergerit verbunden sind, das der
Puppenspieler am Leib trégt.

32. Handpuppe nach einem der Anspriiche 1 bis 30,
dadurch gekennzeichnet, daB die Servomotore (30)
mit einem Funkempfinger verbunden sind, den der
Puppenspieler am Leib trigt oder der an der Hand-
puppe befestigt ist.

33. Handpuppe nach einem der Anspriiche 1 bis 32,
dadurch gekennzeichnet, daB den Bewegungsab-
laufen entsprechende Signale gespeichert und syn-
chron zu einem Ereignis wie Sprache, Musik, Licht
etc,, entsprechende Steuerbefehle an das Steuerge-
rit oder einen Empfinger ausgegeben werden.
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