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SUPEZRFICIES DE LENTES OPTICAS", a favor de la firmas alemana
WILHEIM LOH, X.G, Optikmeschinenfabrik, domiciliado en D-6330

Wetzlar (Alemania).- Friedenstrasse, 26.

MEMORTA DESCRIPTIVA

El invento se refiere a perfeccionamientos introducidos en
las méquinas para crear superficies de lentes dptices, estando
definidas estas sunerficies por una curve de base y una curva
transversal movida a lo lergo de ella, en especial superficies
téricas de lentes, mdquina que estd dotada de un armazdn, un
primer soporte para un Util giratorio de corte de forme de copa
con un filo de corte que entra en contacto con la pieza de tra-
bajo @ 1o largo de una lfnea, deteyminando el didmetro del Gtil
y la posicidn inclinada de su eje con relacidn a la curva de ba-

se la forma de la curva transverssl, o respectivamente para la
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pieze de trabajo no giratoria, un segundo soporte para la pieza
de trabajo o respectivamente el util giratorio de corte, y un
dispositivo ooordipar nare genersr un movimiento relstivo prede-—
terminado entre el primer soporte y el segundo.

En la explicecidn del invento, y o efectos de una compren-
gion mds fdcil, se considerard en especisl la elaboracidn de su-
perficies tdricas de lentes, que tienen gran imporiencia en la
fabricecidn de cristales de gafas. Ahors bien, el invento no es-
$4 limitado a mdquines con las que se nueden eleborar supsrfi-
cies tdricas de lentes, es decir, que las curves denominadas a
continuacidn "curva bdsica" y "curve cilindrice" pueden diferir
tembién de la forme circular o respectivamente de una forma a-
proximadsmentes circuler.

Una superficie tdérica se genera mediante rotecidn de un arco
de cfréulo & una distencia determinads en torno de un eje situa-
do en el mismo pleno que el arco de circulo. Si la separscidn
con respecto al eje de rotacidn es mayor que el radio del arco
de circulo, entonces se produce un toro anular; si la separacidn
s menor, entonces se produce un toro de barrilete. Iles super-
ficies tdricas de los cristales de gafas son por lo general par-
tes de toros anulares. ILa circunferencia a lo largo de la que se
mueve el toro se denomina a continuacidn curva bésica, Yy el ar-
co de cfrculo generador, curva cilindrica.

En la elaboracidn de superficies tdéricas de lentes se trabe- .
ja casi siempre con Utiles de forma de copa, tal como ha sido
representado de manera esquemdtica en les figs. 1y 2 del dibu-
jo. E1 filo de corte "b" de forma anular es puesto en contacto
con la pisza de trabajo y hecho girsr en un determinado radio R
en torno de la pieza de trabajo. El radio genersdo de este modo

Py . ’ .
en ls nieza de trabajo es la llamada curva basice. Para generar
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une curva cilindrica con una curvatura determinads, el eje de
rotacidn "e" del util "a" de forma de copa es ajustado en el
plano de la curve bdsica en un éngulo‘5 determinado con respec-—
t0 a la linea que une el centro de giro "o" y el punto "p" del
filo de corte que genera la curva bdsica. En la generacidn de la
curva bdsica se produce al mismo tiempo la curva cilindrica. El
dngulo de ajuste B para la determinacidn de lg curve cilindrica
depende del didmetro del dtil. En las mdquines conocidas se gene-
ran curvas bdsicas positives (convexas) y negativas (céncavas)
variando la separacidn entre el centro de giro "o" y el filo de
corte "b", Para conseguir una gama lo mgs amplia posible de ra-
dios positivos y negativos, hay que prever en las mdquinas cono=-
cidas guias del carro correspondientemente largas que, dada la
estabilidad de forma precisa de la mdquina, originan mgsas gran-
des. Las largas guias del carro, asi como las grandes masas de
ello resultantes, requieren una disposicidén horizontal del plano
de movimiento del carro. Los limites para el radio de la curva
bdsica oscilan por lo general entre + 200 mm,

Al emplearse un Util de forma de copa, la curva cilindrica
viene determinada por la posicidén inclinada del dtil, tal como
ya se ha dicho. Ia curva cilindrica difiere por lo tanto casi
siempre algo de un arco de circulo exacto. Ahors bien, la diver-
gencia es tan pequefia, que por lo general se puede pasar por ella.

El invento se ha propuesto perfeccionar de tal modo una méqui-
na del tipo citado al principio, que el radio de la curva bédsica
pueda ser todo lo grande que se quiera, es decir, ineluso infini-
t0, al mismo tiempo que sea pequeiio el tamafio de construccidn de
la mdquina.

Este problema se resuelve conforme al invento, por el hecho

de que el dispositivo coordenador consiste en un dispositivo de
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mendo que gobierna a uno o los dos soportes; pordue el eje de
la pieza de trabajo y el eje del ¢til permanecen siempre en el
mismo plano o en planos paralelos, y porque el movimiento rela-

tivo eatre los soportes estd compuesto por un movimiento de gi-

" ro y wa movimiento a lo largo de ejes perpendiculares entre si.

En la mdquina conforme al invento, la curva bisica no es re-
corrida directamente por el Wtil o respectivamente la pieza de
trabajo. Las mismas posiciones relativas entre el Util y la pieza
de trabajo que se producen en las mdquinas conocidas, se consiguen
por el hecho de que una posicidn inclinads determinada del eje
del dtil con relacidn al eje de la pieza de trabajo, estd coor-
denada de manera fija con una determinada posicidn relativa del
Util y de la pieza de trabajo en un sistema de coordenadas rectan~
gular. En la miquina de acuerdo con el invento, el movimiento que
en las méguinas conocidas es realizado por un brazo basculante,
se descompone en movimientos a lo largo de coordenadas rectangu-
lares y un movimiento de posicidén inclinada. Gracias g ello se
puede conseguir un tipo de construccidn muy compacto, puesto que
Unicamente hay que prever vias de movimiento del tamafio del did-
metro de la pieza de trabajo, no requiriendo una variacidn de la
curva bdsica ningdn ajuste entre el soporte del dtil y el de la
pieza de trabajo. Los movimientos pueden ser gobernados sin difi-
cultades de tal modo, que en el curso del corte de virutas se
produzcan entre la pieza de trabajo y el Util los mismos movimien-
tos relativos que en un brazo basculante lo méds corto posiile 0
en uno muy largo, infinitamente grande en el caso extremo, tal
como seria necesario en las méquinas éonocidas. Los movimientos
pueden ser coordenados también de tal modo, que la curva bdsica
no sea ni unae recta (radio infinito), ni une circunferencia (ra-

dio finito), sino que tenga una forma cualquiera, pudiendo esta
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formag ser también'discontinua, lo gque puede ser de interds en
la fabricacién de cristales especiales de gafas, por ejemplo,
cristales de fafas con ponas de distinto poder de refraceidn.

En una forme de realizacién preferente del invento, el pri-
mer soporte es movible con relacidn al armazdn de la méquina a
lo largo de coordenadas perpendiculares entre si, mientras que el
segundo soporite es basculable en torno de un eje dispuesto de ma=-
ners fija en el armazdén de la mdouina. Este distribucidn de los
movimientos proporciona una mdquina de construccidn especialmen=-
te sencilla, puesto que los dispositivos de movimiento destine~
dos a conseguir el movimiento de giro del segundo soporte se pue-
den disponer de menera fija en el armazdn de le méquina. Esto es
posible debido a que el eje de giro es fijo con relacidn al arma-
zén de la méquina,

Existen diversas posibilidades construetivas para la formas de
realizacién de la mdguina, de las qQue han sido definidas algunss
en las reivindicaciones. En el dibujo ha sido representado un
ejemplo de realizacidn del invento, mostrando:

La fig, 1, tres distintas posiciones relativas entre el lado
céncavo de una lente dptica y un ¥til de forma de copa;

lg fig. 2, una representacidn correspondiente, habiéndose re-
presentado posiciones relativas de un dtil de forme de copa con
respecto a una superficie de lente convexa;

la fig. 3, una vista desde arriba sobre una mdquina de acuer-
do con el invento;

la fig. 4, una seccién vertical ségdn la linea IV-IV en la
fig. 3;

la fig. 5, una seccidn segin la linea V-V en la fig. 3;

la fig. 6, una'parte de la mdguina;

la fig. 7, una representacién esquemdtica para ilustrar la
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manera de funcionar la mdquina en la elaboracidén de una super—
ficie de lente cdncava;

la fig. 8, una representacién andloga a la de la fig. 7, pa—
ra la elaboracidén de unz superficie de lente convexa.

Ia mdquina tiene un armazén 60, en el que estdn dispuestos
el primer soporte, designado en general con 6l, y el segundo so-
porte, designado en general con 62. En el espacio interior 63
del armazén de forma de caja estdn dispuestos los medios de man-
do para la coordinacidn de los movimientos del primer soporte 61
y del segundo soporte 62. En el ejemplo de realizacidn represen-—
tado, el primef soporte 61 es el soporte para la pieza de traba-
jo, y el segundo soporte 62, el soporte para el Util.

El dtil 1, con su f£ilo de corte 2 de forma anular, estd dis-
puesto de tal modo que el centro del radio del filo de corte
coincide con el eje de basculacidn 3 para el segundo soporte 62.
Bl @il 1 estd fijado en un husillo portadtiles 4, que estd apri~
sionado en un cabezal 5. El cabezal 5 estd provisto de una guia
de carro 6, y puede ser desplazado hacia el lado con ayuda de un
husillo roscado Z, Este movimiento de desplazamiento sirve para
adaptar la mdquina a didmetros distintos del util.

El cabezal 5 estd unido a través de una gula de carro 6§ con
un brazo basculante 8, que estd £ijado sobre un 4rbol soportado
de manera giratoria en el armazén 60 de la mdquina (1llamado tam-
bién montante de mfquina). EL eje del drbol 9 coincide con el
citado eje de basculacién 3. El husillo portaitiles 4 es acciona-
do por un motor 1l. El movimiento de basculacidn del dtil 1 es
generado por medio de un émbolo hidrdulico 13 dotado de un denta-
do 14, que engrana con una rueda dentada 12 fijada sobre el dr-
bol 9.

La pieza de trabajo 15 estd pegada sobre un porta-piezas de
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trabajo 16, que ésté fijado sobre una barra ;i izable y descen~
dible, que a continuacién serd denominada "pinola". La pinola
17 estd provista de un émbolo anular 18, y soportada de manera
desplazable axialmente en una mesa de mdquina 19 conformada como
carro. La pinola 17 estéd asegurada contra giro por medio de una
barra de gula 20, EL movimiento axial se origina mediante la
accién de un 1fquido hidrdulico sobre el émbolo anular 18.

La mesa de mdquina 19 estd conducida de manera desplazable
sobre el armazdn 60 de la mdquina a lo largo de vias de conduc~
cidn 21, en dngulo recto con respecto al eje de la pinola. El
movimiento de lz mesa de mdquina se origina mediante un cilindro
hidrdulico 23, En el ejemplo de realizacién representado, el mo-
vimiento transversal del eje 22 de la pinole y el movimiento de
basculacidn del eje 64 del husillo portadtiles 4 tienen lugar en
un mismo plano. Una unidad de fuerza hidrdulica 24 alimenta los
grupos hidrdulicos. Las conducciones hidrdulicas no han sido re-
presentadas. Una leva de mando 25 destinada a generar la curva
bdsica se halla enchufada sobre un soporte 26 situado en la me-
sa de miquina 19. Un brazo palpador 27, conducido en cojinetes
de guia 28, palpa la leva de mando 25. En el brazo palpador 27
se encuentra una regla de guila 29, alineada en sentido exactamen—
te paralelo con respecto a las vias de conduccidn 21 de la mesa
de mdquina 19. En un brazo 30 fijado a la pinola 17 asienta un
palpador 31, cuya espiga palpadora 32 se apoya contra la regla
de gula 29 bajo presibn eldstica. E1l palpador 31 transmite, al
desplazarse la espiga palpadora 32, una tensidn de mando positi-
ve o negativa, correspondiente a la direccidn del movimiento. Es-
ta tensidn es ampliada en un amplificador que no ha sido repre-
sentado , y alimentada a uné servo-védlvula hidrdulica 33. Esta

védlvula gobierna la afluencis de liguido hidrdulico al cilindro
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34, en el que se mueve el émbolo anular 18, de tal modo que la
pinole 17 es movida en la mismé direccidén que la espiga palpa-—
dora 32, con lo que devuelve al palpador 31 a su posicidn cero.

Otra leva de mando 35 para el movimiento de basculacidn del
util 1 estd enchufado sobre el soporte 36 que, al igual que el
soporte 26 para la leva demando 25, se encuentra en la mesa de
mdquina 19. Una palanca oscilante 37, soporteda de manera gira-
toria sobre un 4rbol 38, explora la leva de mando 35. Sobre la
palance oscilante 37 estd enchufada una pieza de sjuste 39 des-
tinada al ajuste del dngulo B (véanse las figs. 1 y 2), a efec-
tos de seleccionar la curva cilindrica, La espiga palpadora 41
de un palpador 40 es oprimida por una presidn eldstica contra
la pieza de ajuste 39.

El palpador 40 estd fijado en un brazo 42, que a su vez estd
unido fijemente con el 4rbol 38. El 4rbol 38 estd soportado de
manera giratoria en cojinetes 43. Sobre el drbol 38 asienta de
manera solidaria en giro una poléa 44 sobre la que estd fijado
un fleje de acero, que abrazo a la polea 44 a lo largo de un én-
gulo detérminado. El fleje de acero 45 estd fijado por su otro
extremo & una polea 46 igual de grande, a la que abraza a lo lar-
go de cierto dngulo. Ia polea 46 estd unida de manera solidaria
en giro con el 4rbol 9, de modo que a través del fleje de acero
45 existe una unién mecédnica entre la leva de mando 35 y el util
l, de modo gque la posicién inclinada del Util, es decir, su posi-
cién de basculacibn, con respecto al eje 3 estd en una relacidn
fija con la posicién del palpadof'ig ¥, por consiguiente, de la
leva de mando.

El fleje de acero estd mantenido bajo tensidn por medio de
un peso 47. El peso 47 cuelga de un cable 48 tendido por encima

de una polea 44 que, a su vez, esid unida de manera solidaria en
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giro con el érboi 38. El peso puede ser sustituido también por
un muelle.

El palpador 40, al igual que el palpador 31, estd unido a
una servo-vélvula 50 a través de un amplificador de potencia.
La servo-vélvula 50 gobierna le afluencia de un liquido hidrdu-
lico al émbolo hidrdulico 13.

Ia mdquing trabaja de la manera siguiente:

. Para la eleccidn de una curva bdsica determinads se monta en
el soporte 26 la leva de mando 25 correspondiente. Para el mando
del movimiento de basculacidn o (véanse las figs. 1 y 2), se
monta asimismo sobre el soporte 36 una determinsda leva de mando
35. A una determinada leve de mando 25 corresponde siempre una
determinads leva de mando 35. Por lo tanto es conveniente (a
efectos de evitar confusiones) reunir ambas levas para formar
ung unidad, y elegir constructivamente la disposicidn de los pal-
padores de tal modo, que las levas de mando puedan ser recambis-~
das como uns unidad. En el dibujo esquemdtico han sido represen-
tadas dos levas de mando separadas en honor a una mayor cleridad.

Para generar una curva cilindrica determinada se monta una
pieza de ajuste 39 correspondiente en el soporte de fijaciédn de
la palanca oscilante ;1, ajustédndose con ella el dngulo de ajus-
te B (figs. 1y é).

Para la elaboracién de la superficie de la lente (ha sido re-
presentada la elaboracidn de una superficie de lente convexa),
se hace entrar la pieza de trabajo 15 en contacto con el util
rotatorio 1, y la mesa de.méquina 19, junto con la pieza de tra-
bajo 15, es trasladada por el eilindro hidrdulico 23 hasta el pla-
no de basculacidn del eje del Util. La elaboracién de la superfi-
cie puede reaslizarse en una sola pasada, es decir, que en un mo-

vimiento de la mesé de mfquina 19 desde la izquierda hacis la de-
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recha (visto en la fig. 4), se confecciona totalmente la super-
ficie de la lente.

En el movimiento de la mesa de mdquina, las levas de mando
25 y 35, unidas fijamente con la mesa de mfquina 19, son despla-
zadas frente a los dispositivos palpadores. ELl brazo palpador 27
y la palanca oscilante 37 son puestas con ello en movimiento y
desplazan las espigas palpadoras 32 y 41 de los palpadores 31 ¥
40. Con ello se generan sefiales de mando en forma de tensiones
de mando positivas o negativas. Estas seflales son reforzadas a
través de los amplificadores de potencia, y son alimentadas a
las servo-vdlvulas 33 y 50.

Ia servo-vdlvula 33 gobierna la afluencis de liguido hidriu-
lico al cflindro hidrdulico 34 y, con ello, el movimiento de la
pinola 17, en la que se encuentra la pieza de trabajo 15. Al mis-
mo tiempo es movido el palpador 31 en la misma direccidn que la
espiga palpadora 32. Se consigue con ello que la pieza de traba-
jo lleve a cabo un movimiento, que es igual al contorno de la le-
va de mando.

Ia servo-vdlvula 50 gobierna la afluencia de liquido hidrdu-
lico al cflindro 65, en el que se mueve el émbolo 13. 4 través
del dentado 14, el émbolo mueve el brazo basculante 6, en el que
se encuentra el util l. A través de las poleas 44 y 46 y del
fleje de acero 45 es hecho girar el drbol 38, junfo’con el brazo
42 y el palpador 40, en el mismo dngulo que la espiga palpadora
41. El movimiento de basculacidn de la palanca oscillante 37,
originado por la leva de mando 35, es transmitido por lo tanto
a la pieza de trabajo l. Mediante la amplificacidn correspondien—
te de las sefiales en los amplificadores de potencia, se mantiene
tan pequefia la divergencia de lé regla, que no se sobrepasan las

tolerancias de fabricacidén. El mahdo es posible en forma muy
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exacta, puesto q&e el movimiento de los palpadores cooperantés
con las levas de mando 25, 35 es relativamente lento.

Contemplando el dibujo resulta evidente, sin mds ni mds,
que medisgnte la eleccidn de levas de mando 25 y 35 apropiadas,
se puede establecer cualquier relacidn entre el movimiento de la
pleza de trabajo y el movimiento de basculacidn del $til. A un
radio infinito de la curva bdsica corresponde una leva de mando
25 con una recta como contorno conductor. 3i entonces la curve
cilindrice ha de tener también un valor coanstante por toda la
superficie de ia lente, entonces también la leva de mando habria
de tener una recta como contorno conductor, puesto que la posi-~
cidn inclinada del dtil permaneceria invariable durante el paso
de la pieza de trabajo. La curva bdsica puede tener una forma
cualguiera. También se puede variar la curva cilindrica durante
la rectificacidén de la superficie de una lente.

El principio de trabajo de la mdquina descrita anteriormente,
serd explicado a continuacidn nuevamente a base de la fig. 8.

El dtil de corte "a", de forms de copa, es movido de tal modo
que su eje "ec" lleva a cabo un movimiento de basculacidn; el 4n-
gulo de basculacidén recorrido durante una pasada, ha sido desi-
gnado con<. La pieza de trabajo no lleva a cabo ningdn gire, pe-
ro sl un movimiento ascendente y descendente y, superpuesto g
estos movimientos, un desplazamiento en direccién horizontal. Al
comienzo de la elaboracidén, la pieza de trabajo y el dtil tienen
las posiciones relativas entre si, que han sido representadas con
lineas de trazo fino. En el curso ulterior, la pieza de trabajo
desciende y al mismo tiempo se mueve hacia la izquierda. El dtil
se endereza a este particular. Despuds de recorrida medias pasada,
se alcanza la posicidn relativa representads con lineas de trazo

grueso. En el curso ulterior, la pieza de trabajo vuelve a mover-
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se hacia arriba, al mismo tiempo q;e el Util se endereza nue-
vamente, hasta que finalmente, al final de la elaboracién, han
g8ido alcanzadas las posiciones dibujadas con lineas de trazos.

De manera andloga transcurre la elaboracién de una superfi-
cie céneava, lo que puede apreciarse sin més ni mds en la fig.

7, por lo que no necesita explicarse con mds detalle.

El invento ha sido explicado anteriormente a base de un
ejemplo, en el que se emplean levas de mando para coordenar el
movimiento de lg pieza de trabajo con el movimiento del dtil,
Ahora bien, el invento comprende también otras formas de reali-
zacién. Asi, por ejemplo, se podria utilizar un aparato de mando
digital, que tragsmite impulsos cobrdenados a un mecanismo de
movimiento para el movimiento de basculacidn de uno de los sopor-
tes, ¥y para el movimiento del’otro soporte a lo largo de coor&e-f
nadas., En lugar de dispositivos hidrdulicos de movimiento, se
pueden utilizar tembién dispositivos de movimiento eléctricos o
dispositivos combinados. .

También podria estar parada una de las dos piezas cooperantes
entre si, mientras que la otra pieza llevara a cabo todos los
movimientos necesarios. Asi, por ejemplo, podria estar parada la
pieza de trabajo 15, y el util llevar a cabo, tanto el movimien-
to de basculacidn, como también, superpuesto al mismo tiempo, un
movimiento a lo largo de coordenadas rectangulares. Partiendo del
ejemplo de realizacidn representado, ésto seria posible, por ejem~
plo, por el hecho de que todo el soporte 62 fuera izable y descen~
dible, asl como desplazable, es decir, que adicionalmente a su mo-
vimiento de basculacidn, podria llevar a cabo los movimientos que

lleva a cabo la pinola 17.
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Hecha la descripeién del presente invento se hace constar,
gue esta solicitud se acoge & la prioridad de la solicitud ale-
mana N P 22 52 498,7, depositada el 26 de Octubre de 1972, y
que se declaran como nuevas y de propia invencidén las reivindi-
caciones siguientes:

1.~ Perfeccionamientos introducidos en las mdquinas parae
crear superficies de lentes {dpticas, estando definidas estas
superficies por una curva de base y una curva transversal movi-
da a lo largo de ella, en especial superficies téricas de lentes,
méquines que estdn dotadas de un armazdén, un primer soporte para
un Util giratorio de corte de forma de copa, cuyo filo de corte
determine la forma de la curva transversal, o respectivamente pa~
ra la pieza de trebajo no giratoria, un segundo soporte para la
pileza de trabajo o respectivamente para el util giratorio de corte,

y un dispositivo coordinador para generar un movimiento relativo

. predeterminado entre el soporte primero y el segundo, c ar ac -

terizados porque el dispositivo coordinador consiste en
un dispositivo de mando que gobierna a uno o los dos soportes, de
tal modo que el eje de la pieza de trabajo y el eje del dtil per-
manecen siempre en el mismo plano o en planos paralelos, estando
el movimiento relativo entre los soportes compuesto por un movi-
miento de basculacidn y un movimiento a lo largo de ejes perpen-—
diculares entre si,
2.~ Perfeccionamientos, de acuerdo con la reivindicacidn 1,

caracterizados porque el primer soporte es movible
con relacidn al armazén de la mdquina a lo largo de ejes perpen-
diculares entre si, mientras que el segundo soporte es basculaeble

en torno de un eje dispuesto fijamente en el armazén de la mdquina.
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3.~ Perfeccionamientos, de acuerdo con una cualquiera de las
reivindicaciones precedentes, caracterizgdos por-
que para el mando de gl menos uno de los soportes, pero preferen~
temente para el mando de los dos, estdn previstas levas de mando,
as{ como palpadores asignados a las mismas.

4.~ Perfeccionamientos, de acuerdo con la reivindicacién 3,
caracteriszados porque en el mecanismo de explora—
cién para el mando del movimiento de basculacidn del segundo so-
porte estd dispuesta una pieza de ajuste intercambiable, estando
asignadas a la mdquinae piezas de ajuste y correspondiendo cada
pieza de ajuste y una posicién relative determinads entre la pie-
zga de trebajo y el dtil.

5.-~ Perfeccionamientos, de acuerdo con una cualquiers de las
reivindicaciones 3 6 4, caracterizados porgue, al
emplearse levas de mando pare el mando de los dos soportes, las
levag de mando estdn unidas formando una unidad.

6.~ Perfeccionamientos, de acuerdo con una cualquiera de las
reivindicaciones 3 a5, caracterizados porgue los
pa}padores cooperantes con las levas de mando transmiten sefiales,
por ejemplo, seifiales eléctricas que, a su vez, actudn sobre drga-
nos de regulacién, por ejemplo, sobre drganos de regulacidn hi-
dréulicos. '

7.~ Perfeccionamientos, de acuerdo con una cualquiera de las
reivindicaciones precedentes, caracterizados bor-
que el primer sSoporte estd dotado de uha barra desplazable lon-

gitudinalmente, que estd conducida en un carro movible en 4ngulo

recto con respecto a la direccidn de desplazamiento de la barra.
8.~ Perfeccionamientos, de acuerdo con la reivindicacién 7,
caracterizados porque las levas de mando estdn dis-

puestas en el carro,
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9.~ Perfecciohamientos, de acuerdo con una cualquiera de las
reivindicaciones 7Tu 8, caracterizados porque la
barra estd dotada de un dmbolo movible en un cilindro de ajuste
y cargable con agente de presidn por ambos lados.

10.- Perfeccionamientos, de acuerdo con una cualguiera de las
reivindicaciones Ta 9, caracierizados porque el
segundo soporte estd unido fijamente con un drbol de basculacidn
soportado en el armazén de lg méqQuina, y porque un palpador des-—
tinado al mando del movimiento de basculacidn estd acoplado a
través de una transmisién mecdnica con el drbol de basculacidn,
de modo que una determinada posicidén de giro del arbdl de bascu-
lacién se corresponde con una posicién determinada del palpador.

11.~ Perfeccionamientos, de acuerdo con la reivindicacién 10,
caracterizados porque el palpador estd unido de ma-
nera solidaria en giro con un drbol, sobre el que asienta de ma-
nera solidaria en giro una polea de arrollamiento, y porque la
polea de arrollamiento estd unida con el 4rbol de basculacidn a
travds de un fleje fijamente en el 4rbol de basculacidén y fija-
mente en la polea de arrollamiento.

12.~ Perfeccionamientos introducidos en las mdquinas para
crear superficies de lentes dpticas.

Segin se describe y reivindica en la presente Memoria que
consta de 15 hojas foliadas y mecanografiadas por una sola cara
y de 6 ldminas de dibujos.

Madrid, a 24 de Octubre de 1973.

WILHEIM LOH K.G.
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