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M B M p R I A  P E S O R I P T I V A  t; . §
qme se acompaña a la solioitud de ttn modelo de utilidad por veinte 
añoa en España, por; " Soporte paya instrumentos óptioos portótilae ¡ 
de medíoion ' a favor de la r.s. Optikoteohna Sesellschaft m.b.H*
PreranOptiketeohna Spoleónost a.B.0. Prsrov, rssldente en preran
(Protectorado de Bohemia y Morarla).-
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Para fijar instrumentos de medición y ópticos en el cuerpo del { 
obBarvadô n observaciones y mediciones, por ejemplo con un teléme­
tro, ya se conocen eetativos o soportes que oonsiBten en dea estri­
bos para los hombros, en los que en oada ano esta fijado giratoria- § 

6 mentó un brazo de apoyo para el instrumento óptioo de tai mado qao
el instrumento óptico situado sobre los brazos de apoyo toma posi- í 
doñea adecuadas para la medición delante de los ojos del obaerta- 
dor, fijándose en estas posiciones. Este brazo de apoyo os gírate- ' 
rio de tal modo alrededor de un eje que aproximadamente tiene Ínter- } 

10 sección con la artioulación cervical dsl observador que al doblar  ̂
haoia atrás la oábeza, el instrumento óptico puede seguir este mo­
vimiento. 3&e diaposieiones conocidas de esta olase tienen̂  sin am̂  
bargo, la desventaja de que el movimiento de oscilación del instru­
mento no corresponde al movimiento real de la cabeza y por lo tanto 

15 la cabeza tiene que adaptarse previamente a laa distlntaa posi o iones



del instrumento, (por la magnitud G, Pig. 1).
Esta desventaja se evita porque el brazo de apoyo ¿el soporte, 

según el presente modelo de utilidad ee conforma como parte de an 
cuadrilátero articulado sueceptible de oscilar y su forma y posición 
facilitaal observador, Mi posición firme, la observación de tal mo­
do que por ana parte qaeda garantizada su utilizaoióncon el casco 
de acero puesto y por otra parte el eje de giro del instrumento óp­
tico está elegido aproximadamente para qae el instrumento óptico 
puedasegulr exactamente el movimiento de la cabeza.

Adecuadamente el soporte ee Aispohe de tal manera qae las lpmá' 
gitades del brazo de apoyo y de ana de las gafas del cuadrilátero 
articulado están inetaladas ajostablemente, de modo qae pueden agos­
tarse a cualquier tamago de cuerpo del observador.

Cna forma de ejecución del objeto del modelo está representada 
en el dibajo. La fig. 1 representa el soporte conocido en doa posi­
ciones de asó, lai-figé' 2 es ;tâ  'vista de cShjogts-'del objeto del in- í 
vento en posiciones análegás. La fig. 8 es ana representación eeque- } 
mátioa de los movimiéhtos del cuadrilátero articulado según el modo-  ̂
le* La fig. 4 muestra en perspectiva ana parte del cuadrilátero ar­
ticulado con estribó para los hombros y la fig. 6 muestra el sopor- t 
te en vista por delante.

Según el modelo, al eoporte consiste en dos soportes torácicos
1, 2 (fig. 4) que en la espalda están unidos por un estribo y que 
sirven para fi jar el soporte al cuerpo del observadora En ias arti- 
oalaoiones 4, 8 qne est&d unidas fijamente con el soporte torácico
2, hay fijados dos brazos de guia 6̂  7 giratoriamente, en cuyos 3%S< 
extremos está articulado en oada uno de ellos un brazo de apoyo 6 
para #1 instrumento óptico por medio do articulaciones 9, 10. 
Beta disposición forma on doble cuadrilátero artiealado, coya traJ 
yaotoria de movimientoe está ihdloada eon B en la fig. 8. La reiâ  
ciÓn de las pTóporóióhes de lae distintas longitudes de loe brazos 
artioalados, según la fig. 8 está dada por la fórmala
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jM)á dOB cáadrilétefe# articulados estén unidos entre ai por 
trae barras de conexión 11, 18, 18 (fig. 6), Ae manera que forman 
en estativo fuerte. Sobre laa doa barras de conexión 18, 18 ae ha­
llan cuatro maellea helicOlÓalea, 14, 16, 16, 17, cuya tensión oc- 
rrespoáde apró̂ ArnaASmente al peso del Boporte y del telémetro.

61 brazo de apoyo 6 y el brazo de gafé 7 inferior ae ajustan 
por aooplamientoa exteneibles de rosca 16, 19, de manera que pueden 
ajuetaree a todos loa tamaños del onerpo del observador. Laa medidas 
limites para las distintas longitudes del brazo de gafa 7 estén con­
tenidas en laa ecuaciones b *4 y b- 1̂ 6 A, El telémetro, durante 
la observación y lae mediciones, por desplazamiento alrededor de las 
articulaciones se puede ajustar y fijar en la posición mée convenien­
te, de cunera que las observaciones pueden ejecutarse fácilmente.
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El presente modelo de utilidad comprende las siguientes reivin­
dicaciones t

1*-̂ 8oporte para iMtrumentos ópticos portátiles, sspecialmem̂  
te telémetros, caracterizado porque consiste en un par de cuadrilá­
teros cuyos lados estén formados por brazos de apoyo del instrumento 
(6), brazos de guía (6) y brazoe (7) de longitud variable.

8.- Soporte según lá reivindicación 1, caracterizado perqué las 
longitudes del brazo de apoyo (8) y del brazo de gafa (7) son varia* 
bles por medio de áeoplamientósextensiblss (18, 19).

8.- Soporte según las reivindicaciones i y 8, caracterizado por­
que los dos Soportes torácicos (1, 8) estén unidos por un estribo 
dorsal (g). *

4.- Sqporta para instrumentos ópticos portátiles de medición,
. , Según se describe y reivindica en la presente memoria descripti­
va y Ae ilustra con loe dibujos que a la misma se acompañan.

Consta esta descripción As tres hojaef ociadas"y eeoritae a
por una sola cara. Maqridf a S

y;



y.s. Optìkotecmia C egei isohaft m.P.a. Irera'! Opti hot ac hna S'-oiecHost S.3.̂ , ì'̂ erov. ÔJA TMTCA.
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