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Los aoaratos de reproducción fotográfica están equi­

pados con frecuencia de un disoositivo de unión automática de

los movimientos de cuerpos móviles can el fin de mantener cons 

tante la nitidez de las imágenes dadas por el o los objetivos 

de que están provistos.

Pero estos aoaratos conocidos tienen sus rendimientos 

limitados por las posibilidades del recorrido de los móviles, 

y por lo tanto, escalas determinadas oor el rendimiento mecáni 

co del disoositivo ligado a la dirección de los esfuerzos con 

relación a la dirección de los movimientos.

El oresente invento tiene por objeto perfeccionamien 

tos en los aoaratos de reoroducción fotográfica con enfoque auto 

mático, que permiten aumentar considerablemente la gama de las 

escalas, tanto en el sentido de la ampliación, como en el sen­

tido de la reducción, y esto con una construcción sencilla y 

cómoda y un funcionamiento eficaz.

Según un primer asoecto del Invento, el aoarato inclu 

ye un tabique móvil unido al bastidor fijo por un medio estanco 

a la luz y deformable, oor ájemelo, oor un fuella, con vistas a 

aumentar la gama de les escalas.

Según un segundo asoecto del inventa, los desplazamien 

tos de los dos cuernos móviles unidos por una palanca rígida que 

oivota conjuntamente, snn realizados por medio de un mando que 

está disouesto pare actuar, no solamente sobre uno solo de los 

dos cuerpos móviles, sino sobre uno y otro de estos cuerpos, y
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esto de modo sucesivo, y cada uno de ellos en la fracción da 

recorrido en que la palanca de cooperación oresenta la orien 

tación más favorable para el mundo..

Gracias a esta disposición, se eliminan los malos 

rendimientos y las imposibilidades de movimiento que resultan 

del desgaste de un solo punto de mando. El cambio de aplica­

ción del esfuerza se efectúa, de preferencia, en un punto de 

simetría del funcionamiento que corresponde a la escala unidad.

Según un modo da realización oarticular del invento, 

es posible considerar los tros elementos, imágen, modelo y ob 

jetivos, móviles con relación a un bastidor fijo, permanecían 

do el mando mecánico ejercido sucesivamente sobre el elemento 

mejor situado para asegurar su eficacia.

Según otro osoecto del invento, varios objetivos es 

tán previstos y son utilizables de una manera íntecambiable, 

mientras que la palanca de coooeración coooera en pivotamiento 

con varios puntos que son utilizables, ceda uno, a voluntad, 

y que están dispuestas en la bisectriz dal ángulo formado por 

el eje óotico quebrado, teniendo cada cunto correspondiente a 

cada objetivo su onsición definida por lo longitud focal dal 

objetivo.

Tal disoonición permite aumentar cómodamente la gama 

da escalas permitida por el aparato.

Según otro asoectn todavía del invento, están prgvis 

tos varios objetivos y montados sobre una platina giratoria que
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coopera con un órgano oorta-esoejo, en el cual tiene una posi­

ción subordinada a la do dicha Platina y variable sopón el ob 

jetivo de giro para tener en cuenta el intervalo nodal, varj.a 

bld, a su vez, de un objetivo a otro, con vistas a mantener la 

precisión del enfooue en cualquier posición.

A continuación se describen form s de ejecución del 

invento, o título de ejemplo, con referencia a los dibujos ano 

jos, en los cuales:

la figura 1 muestra esquemáticamente una escuadra Car 

pentier en el ceso de un eje óotico rectilíneo;

la figura 2 es análogo a lo figura 1, pero en la cual 

el eje óotico está quebrado, teniendo entonces el disoositivo 

una palanca rígida qun nivota en cooperación;

la figura 3 es une vista esquemática dB un aparato se 

gún el invento, en el cual un mundo actúa de modo sucesivo sobre 

los dos cuereas móviles conjugados, modelo -o imógen;

las finuras A y 3 se refieren a un amorato según el in 

vento, en al cual varios objetivos están Previstos, mientras que 

la palanca de cooperación coopera con varios ountos de oivata- 

micnto que corresponden, respectivamente, a los diversos objeti­

vas;

la figura 6 muestra en oersoectiva un aparato según el 

inventa, que combino lns disposiciones da la finura 3 y de los 

figuras ¿) y 1;

la figura 7 es uno vista de un mondo de un anerato según
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el invento;

la finura 8 es una vista análon* a lo finura 7, pero se 

refiere a un'* variante;

la finura 9 muestre otra variante do aparato en posición 

de ampliación;

la finura 10 es una vista análoga a ln figura 9, pero en 

la cual el aoarata está en posición de reducción;

la finura 11 se refiere a otra variante todavía.

Se hará referencia, en orimer lunar a la figura 1, donde 

se ilustra una escuadra de Oaraentier E, cuando el eje óptico es 

rectilíneo. Se ve en M el plano del modelo y en I el plano de la 

Imágen.

La escuadro se convierte en una palanca rígida articula­

da L (figura 2) cuando los nlnncn M e I están dispuestos perpondi- 

cularmente uno resoeoto al otro.

Las condiciones da enlace íntico son satisfechas cuando 

la longitud focal f del objetivo utilizado define una construcción 

cuyas palancas cortan el eje óptico rectilíneo o quebrada, de tal

manera nue el orodunto de las distancias d y d ' sea igual al cua-2 - -
drado de ln focal d x d * ¡= f ,

Se hará referencia ahora a ln figura 3, donde está repro 

sentado, a titulo do ojemolo, un mecanismo sencillo da arrastre de 

los cuernos M e I de un anarato de reproducción fotográfica vertical, 

que incluye un solo objetiva 10 con un espeja 11, y cuyo enfoque se 

obtiene automáticamente por una palanca rígida oivotanta L del tino
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de la figura 2.

El alano modelo M o ol olano imagen I están dispuestos 

pernendicularmente a un eje óptico quebrado XOX' cuyos dos semie 

jes OX y OX í se encuentran en un cunto 0 situado sobre el escojo 

5 11, el cual está disouosto en la oroximidad del objetivo 10.

Los elementos M e I son llevados, respectivamente, por 

carros 12 y 13 que están montados deslizantes a lo largo de desli 

zaderas 14 y 15 paralelas, respectivamente, a las partas OX y OX' 

del eje óptico Quebrado XOX'.

10 La palanca rígida L está montada pivotante alrededor de

un punto fijo 16 situodo sobre la bisectriz B del ángulo XOX' en 

un emplazamiento tal oue la ley de coooersción (figura 2) ss ob­

tenga entre M e I, habida cuenta de las características del obje­

tivo.

15 La oalonca L une entre sí los elementos M e I oor medio

de pivotes de deslizamiento 17 y IB llevados, respectivamente, por 

los carros 12 y 13.

Un mecanismo de cadena 19 con niñones 20, 21 y 22 es pues 

to en movimienti por una manivela 23, o cualquier otro medio, y está 

20 unido, alternativamente, a uno de 3os cuernos móviles, y, por. con­

siguiente, a uno u otro de los extremos de la palanca pivotante L, 

por palances 24 y 25 articuladas sobre los carros 12 y 13 y dedos 

26 y 27 solidarios de la cadena 19.

El paso do un dedo de arrastre al otro es mandado por la 

25 basculnción de las palancas 24 ó 25 al pasar anta una de las rampas
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28 a 29, cuya posición determina la acción del ounto de simetría 

dol movimiento de los cuernos móviles I y M. Cuando las palancas 

24 y 23 no son solicitadas oor las rampas 28 ó 29 en posición de 

aplicación, son atraídas a posición de desacoplamiento, ya seo oor 

gravedad (caso de Ir-- figura 3) ye sea oor resorte.

En estas condiciones, el movimiento alternativo de los 

cuernos I y M para realizar las escalas de reproducción previstas 

por la construcción general del aearato, se efectúa en las me.iores 

condiciones mecánicas, sin imooner restricción a sus desplazamien­

tos con relación al objetivo 10, y oor lo tanto, a la gama de las 

escalas.

08 una manera más detallada, cuando el diseositivo ocu- 

oa una ocsición tal como la mostrada en la figura 3 en que la pa 
lanca L está inclinada sobra la horizontal en un ángulo superior 

a 459, cuando la cadena 19 se acciona para cargar la escala, por 

ejemplo en el sentido de las agujas del reloj en la figura 3, el 

dedo 26 es acoplado con la palanca 24, mientras pun el dedo 27 es 

desacoplado de la palonea 25, En estas condicionas, la oalanca L 

está montada giratoria en 16, es arrastrada en movimiento oor el 

extremo 17 y arrastra, a su vez, el carro 13 por su otro extremo 18.

8e observará que el ángulo en 17 es entonces inferior a 

459, mientras que el ángulo en 18 es superior a 453.

Es soco importante poro el buen funcionamiento, que el 

ángulo en 17 sea muy agudo. Por el contrario, en importante que el 

ángulo en 18 sea notable, cor ejemplo superior a 433, lo que es el < ' 

caso en la figure 3.
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Así sucedo hasta la oosición media a ¿!5S de la palanca 

L, desoués de la cual el enclovamiento y el dccenclavamiento an 

26, 24 y 27, 25 se invierten, y cuando la nalnnca L está inclinada 

sobre la horizontal un ángulo inferior a 45S, los órganos motor 

y movido se invierten, a su vez, y vuelve uno a encontrarse en 17 

an las mismas buenas condiciones do arrastre que se tenían en 18 

en la primera oarte del recorrido.

Sin salir dal marco del invento, es cosible realizar ana 

ratos de enfoque automático mecánico, utilizando las mismas disno 

siciones nrevistas cara lo utilización do varios objetivan de Ion 

gitudes focales diferentes.

El esquema de contrucción de ln figura 4 as análogo al de 

la figura 2, comnlctado oor nuntos de oivotamiento múltiples 16^, 

16g, 16g ... do la oalonca de enlace L cuyas distancias artogono 

les al eje óptico ouobrado corresponden a las longitudes focales 

de los diversos objetivos.

Los ountos 16 , 16_, 16 ... están distantes dol eje óp1 2  3
tico magnitudes f , f , f ... y determinan posiciones de los planos 1 2  3
de imágen y de modulo con relación al objetivo, resonctivamonte 

3*1 y M^, 1^ y M^, 1^ y ... que satisfarán la fórmula óotica en 

las mismos condiciones que en el caso del esquema de lo figura 2.

La rooli-nción de un aparato multifocel conduce a nrever, 

además de las disposiciones generales indicadas en la figura 3, un 

movimiento de desnlozamiento del ounto de oivotamiento 16 de la po 

lonco L según uno dirección que os lo de lo bisectriz B del ángulo
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Una realización sencilla incluye una deslizadera 30 para

el desplazamiento dal ounto de civotamiento 16 con emplazamientos

predeterminados 16^, 16^, 16^ ... del elementa móvil 31 que lleva

el pivote (figura 5). Este dispositivo está comoletado por posicio

pas correspondientes de las rameas 28 , 28 , 28 ... y 29 , 29 ,1 2  3 1 2
29 ... así como por puntos de unión a los cuernos móviles 17 ,3 1
17g, 17^ ...

SB hará referencia ahora a titulo de ejemplo a le figura 

6, en la cual las disnosiciones de la figura 2 y de la figura 4 

están combinadas.

Un bostidor lleva un elemento lateral vertical 32 y un ele 

mentó frontal vertical 33 (figura 6) peroendiculares entre si. Este 

bastidor reposa sobre el suelo ñor medio de una placa de asiento 34. 

El elemento 32 contiene el mecanismo de unión automática con la pa­

lonea L que oivota alrededor de uno de los ountos 15., 16 , 16 que1 2 ' 3
corresponden a les longitudes focales da los objotivos provistos 10^, 

10 , 10 . Estos objetivos, cada uno de los cuales ouede ser puesto 

a voluntad en oosición activa, están dispuestos sobre el elemento 33, 

cerca de un nrisma esoejo 11 de inversión del haz luminoso Bntre el 

plano del modelo M y el olana I que recibe Lo imágen.

Los ountos 33 y 36 oor los cuales la palanca de mando L 

está unida al plano del modelo M y al olano de imágen I, están dis- 

punstos sobre los circuitos de cadenas 37 y 38. Los pifiones de mando 

39 y 40 (figuras 5 y 7) de estos dos circuitos están situados sobre
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un eje común 41. Un volante do manivela 42 aseguro los desplazamientos 

simultáneos de los cuerpos móviles M s I por medio de un dispositivo 

mecánico 43 que permite el arrastre en el misma sentido y a velocidad 

desigual de estos cueroos en función de las posiciones angulares de la 

palanca L con vistas a la conservación del enfoque automático.

Un ejemoló de realización del disoositivo da arrastre 43 es­

tá representado con más detalle en la figura 7. El árbol 41 del dispo­

sitivo 43 de que os solidario el volante 42 está montado giratorio 

en soportes 44 y 45 del bastidor fijo. Los piñones 39 y 40 están mon­

tados locos sobra el árbol 41, El oiñón 39 coopera a tope axial con 

el soporte 44, mientras que el piñón 40 está sometido a la acción 

elástica axial de un resorte calibrado 46 que tionde a emoujarlo hacia 
el pifión 39 puesto a tope en 44.

Entre los piñones 39 y 40 está disouasto un cosquillo 47 

que está montado libre en traslación y solidario en rotación sobre 

el árbol 41. Arandelas de rozamiento de materia de fricción 4B y 49 

están interpuestas, resoectivamente, entre el piñón 39 y al casqui- 

lio 47 y entre al oiñón 40 y el casqulllo 47.

Cuando se gire el volante 42 para modificar la escala, 

los piñones 39 y 40 son arrastrados por las arandelas da rozamien­

to 48 y 49, cuya eficacia es controlado por la presión ejercida so­

bre sus caras bajo lo acción elástica del resorte 46.

En astas condicionas y bajo el efecto de la palanca de 

cooperación t, el oiñón 39 y el piñón 40 pueden qirar en el mismo 

sentido y con velocidades angulares diferentes, con preponderancia



motriz de uno u otro de los niñones, según la inclinación de ' 

la oalanca L, estando asegurado el arrastre de un extremo a 

otro de la corono en las mejores condiciones de rendimiento 

mecánico.

Cuando el volante 42 ha alcanzado una posición en la 

cual la escala dosenda es obtenida, se orevó ventajosamente ble 

quear el conjunto. Este bloqueo es efectuado, nor ejemplo, por 

medio de una palanca 50 que se rosca en 51 sobre el árbol 41 y 

que permite ejercer una tracción sobre éste con vistas al blo 

queo.

El disnositivo de arrastre que acaba de ser descrito 

con referencia a los figuras 5 y 7, puede ser sustituido por cual 

quier otro disnositivo equivalente apropiado, y esto sin salir del 

marco del invento.

Por ejemnlo, se nueden sustituir los elementos de fric­

ción 49 y 49 oor garras dentadas o nor embragues electromagnéti­

cos, o por medio hidráulicos, etc.,... cuya entrada en acción es 

controlada por la posición de lo palanca L, con objeto de permutar 

la misión de los piñones 39 y 40 durante el paso a la posición da 

la escala de unidad. Tal mando de tino eléctrico, hidráulico u 

otro, está representado, a titulo de ejemplo, en Is figura 8, donde 

sa reconoce en 42 el volante de maniobra y en 39 y 40 los piñones 

de arrastre.

Los piñones 39 y 40 están asociados, resoectivamente, a 

mecios de acoolamiento 52 y 53, que oermiten solidarizarlos con el



volante 42 6 desolidarizarlas del mismo.

El medio de acoplamiento 52 y el medio de acoplamiento 

53 tienen, respectivamente, mandos 54 y 55 que están subordinadas 

a un árgano 56 sensible a la posición de la palanca L, de tal ma 

5 ñera quB, cuando la oalanca L está disouesta en un lado de la po
sicidn escala unidad, el medio da acoplamiento 52 está acoplado 

y el medio.de acoplamiento 53 está desacoplado, mientras que cuan 

do la palanca L está dispuesta en el otro lado de la posición es 

cala unidad, el medio de acoplamiento 52 está desacoplado y el me 

10 dio de acoplamiento 53 está acoplado.

Se hará referencia ahora a las figuras 9 y 10, en las 

cuales están previstas medios para permitir una explotación aero 

piada de gamas de escalas amallas con objetivos que tienen longl 

tudas focales cortas y utilizados conjuntamente con grandes for 

15 matos de modelas y de imágenes. 4 este efecto, conviene aplicar

de una manera cómoda medios de gula importantes y realizar dispo 

sitivos de ostanaueidad apropiados.

La figura 9 reorosenta un aparato cuyo porta-modelo M 

está en posición alta, correspondiente a uno ampliación. Un sis- 

20 tema de fuelles está previsto en tras partes y comprende elemen

toa 61, 62, 63 y un marco do modelo 64, El marco 64 está apoyada 

elásticamente contra el bastidor 65, estando el fuelle 62 compri 

mido.

La figura 10 representa el mismo aporato, cuyo porta-mo 

délo M está en oosición baja, correspondiente a una reducción fo 

25 tográfica.
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El cuerno oorta-imágcn I adelantado hncie el sistema 

óotico, encuentra el marón 6¿* y lo arrastra en su movimiento 

hacin el objetivo 10.

En estas condiciones, ol fuelle 62 se despliega y el 

cuerno oorta-imágen I se introduce en el interior del anárato, 

estando asegurada la cstanoucidad.

No existe, ñor consiguiente, interferencia, y las guias 

66 del elemento I situadas a la derecha de éste permanecen en ser 

vicio, mientras que los medios ríe guía 67 del elemento M están 

previstos con una sooaracién que es superior a la anchura del fue 
lie 62.

Se hará referencia ahora a la figura 11, donde la anli . 

cacián de varios objetivas 10^, 10^, etc ... está facilitada por 

una olatina giratoria 60 que nermite su puesta en servicio suce 

siva por simple rotación.

Cada objetivo posee un intervalo nodal variable, igual, 

aproximadamente, a un centímetro de le lonoitud focal.

En un aparato de enfnoue automático, es necesario te­

ner en cuenta tal variación dehida al intervalo nodal. Para rea 

lizar automáticamente lo corrección necesaria, se prevé en la fi 

gura 11 dasnlazar ln posición dol esoBjo 11, lo que origina un 

ligero descentrado dol eje óptico sin inconveniente nráctioo.
La figura 11 muestra ol montaje de los objetivos 10^, 

10g, etc ... roscados cobre la nlatina 68, que gira alrededor del 

eje 69, sobre al cual está montado deslizante el esnejo 11.



Al lado da cada objetivo está situada una protuberan­

cia 70, 71, etc ... cuya altura está relacionada con el valor del 

intervalo nodal.

El espejo 11 empujado oor el resorte 72 está apoyado 

S por el rodillo 73 contra la protuberancia corresoondiente al ob

jativo colocado.

La rotación de lo alatina 68 asegura automáticamente la 

corrección necesaria.

Naturalmente, el invento no está limitado a las formas 

10 de ejecución descritas y reoresentadas, sino quo abarca todas las

variantes.

15 REIVINDICACIONES

20 Los ountos de invención prooia, no nueva, pero no esta­

blecida, nracticada ni divulgada en España, que se presenta para 

que sean objeto de esta Patente de Introducción, oor 0IEZ años, 

son los siguientes:

25 1-.- Aoorato de reproducción fotográfica de enfoque au
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tomótico, que incluye un cuerpo móvil con porta-modelo, un cuerpo 

móvil oorta-imágen y un mando en desplazamiento para modificar la 

escala, aoarato caracterizado oorque -incluye un tabique móvil uni 

do al bastidor fijo ñor un media estanco a la luz y deformable, es 

tando adaptado dicho tabique oara ser desolazado, teniendo en cuen 

ta la posición ocupada por uno de los dos elementos porta-modelo y 

oorta-imógen, especialmente el elemento porta-imagen hacia el obje 

tivo, con vistas a aumentar la pama de las escalas.

23.- Aparato de reproducción fotonráfica según la reivin 

dicación 13, caracterizado oorque dicho medio estanco a la luz y 

deformable es un fuelle.

33.- Aparato de reoroducoión fotográfica con enfoque auto 

mátlco, que incluya un cueroo móvil porta-modela y un cuerpo móvil 

porta-imagen,.así oomo un mando de desolnzamiento para modificar la es 

cala, aparato caracterizada oorrue una palanca rígida pivotante de coa 

peración una los dos cuernos de modo permanente e impone el enfoque, 

cualquiera nue seo la escala, y porque dicho mando incluya medios de  ̂

transmisión desplazables tanto según, el recorrido del cuerpo porta-mode 

lo, como el según el recorrido del cuerno oorta-imdgen, un primer medio 

de unión entre dichos medios da transmisión y el cuerpo porta-modelo, un 

sagúndo medio dn unión entre dichos medios da transmisión y el cuerno 

porta-imógen, un órgano de maniobra, un tercer medio de unión entre di 

cho órgano de maniobra y dichos medios de transmisión y medios desa 

copiadores asociados a al menos une oarte de dichos medios de unión, 

de tal manera que, cuando dicho órgano de maniobra es accionado, di-
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cho mando provoca un arrastra profarents de aquél da los dos cuer 

pos qus es el quB está mecánicamente mejor situado, habida cuenta 

de la posición de la palanca de coooeración, la cual arrastra, a su 

vez, el otro cuereo.

S AS.- Aparato según la reivindicación 33, caracterizado

porque el tercer medio de unión es activo de modo permanente, mien 

tras que los medios desacooladores cooneran alternativamente con 

los dos primeros medios de unión y están subordinados a la posición 

de la palanca de coooeración.

10 53.- Aoarato según la reivindicación 33, caracterizado

porque el primero y el segundo medios de unión son activos de modo 

permanente, mientras que los medies dasacapladores cooperan con el 

tercer medio de unión.

63.- Aparato según la reivindicación 33, caracterizado 

1S , porque varios objetivos están previstos y la palanca de cooperación 

está orovista de varios nuntos de pivotomiento, cada uno de los cua 

.les corresponde a cada objetivo.

?s.- Aparato según la reivindicación 33, caracterizado 

porquB el eje óotico está quebrada y los diversos ountos de pivote 

20 miento están dispuestas según la bisectriz dal ángulo formado por

dicho eje óotico quebrado.

83.- Aparato según une de las reivindicaciones .preceden 

tes, caracterizado poraue están previstos varios objetivos, y están 

montados sobre una olatina giratoria que coooera con un órgano por 

25 ta-espajo, el cual tiene una oosición subordinada a la de dicha pie
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tina y variable supdn el objetiva elegido nara tener en'cuenta 

el intervalo nodal, variable, a su vez, de un objetivo a otro, 

con vistas a mantener la orecisión dpi cnfooue en cualouier po 

sicián.

99.- Aparato do reoroducción fotográfica de enfoque 

automático.

Tal y como se ha descrito en lo Memoria que antecede, 

reoresentado en los dibujos nue so acompañan y oara los fines que: 

se han esoeoifinodo.

Esta Memoria consta de diecisidte hojas escritas a má 

quina por uno sola cara.

Madrid,

P.A.
5  JUL. 1 9 3

Fernanay <%e E!zabur#

20

25
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