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MEMORIA DESCRIPTIVA

Esto invonto so rofioro a dispositivos para modir 

la  dimensión efectiva do un objoto visto por e l extremo an- 

to rio r do un tubo do visión óptico. Tres patcntos que so ro - 

fioron a esto tipo do dispositivo son las  patcntos U.S.A. 

n- 3595220; 3730632 y 3817635.
Do conformidad con ol prosonto invonto so propor­

ciona un tubo do visión óptico para medir ópticamente o fo­

to gráficamente un ároa que os» por lo general un ároa inac­

cesib le.
Constituyó un objoto do esto invonto ol proporcio­

nar un tubo do visión óptico con un dispositivo indicador 

do distancia quo indicará la  distancia dol objoto a p artir 

de la  punta ¿ptica dol tubo do visión} mientras quo o l tubo 

óptico so mantiene rígido con roforencia a dicho objeto que 

so observa} mostrándose la  posición oxacta dol tubo do visión 

modianto una oséala do penetración y un cuadranto do compás.

Un objoto u lterio r do esto invento consisto en 

proporcionar un mótodo para modir la  dimensión efectiva do 

un objoto quo so observa dos do la  punta óptica dol tubo do 

visión’ óptico, cuyo mótodo implica las otapas do: (1 ) f i ja r  

un tubo de visión en posición para observar un objoto desea­

do; (2 ) cuando so observa o l objoto ósto so enfoca do forma 

precisa y so toma una imagen dol objoto y (3) so dispone una 

re tícu la  do vidrio en un visor sobro la  imagen quo tieno 

una escala quo indica una unidad do longitud do marcación 

provia para la  distancia enfocada indicada.
Un objoto u ltorior do esto invonto consisto on 

proporcionar un tubo do visión óptico quo tiene un ocular



con un dispositivo do medición provisto do un cursor contro­

lado por micrómotro y un dispositivo indicador numérico va­

riab le  conectado a los modios do enfoque del tubo. Tía disoo 

do gráfica o datos contiono valores divisoros para cada nú- 

moro en ol dispositivo indicador, correspondiendo cada valor 

a tina unidad do longitud dada do dicha distancia enfocada.

El cursor móvil Ouonta ol ndmero do unidades micromdtricas y 

esto minoro so m ultiplica por e l valor divisional que Ofro- 

corá la  longitud ofoctiva do la  superficie modida sobro o l 

ob jeto.
E l invento so describirá ahora a titu lo  do ejemplo 

con referencia a los dibujos quo so acompañan, en los que: 

la  figura 1 os una v ista  en alzado la te ra l do un 

motor do propulsión a chorro quo muostra la  posición do lum­

breras para insertar un calibroscopio.

la  figura 2 os una v ista  en porspoctiva dol oxtromo 

visor de un calibroscopio modificado quo tiono un ocular y 

disco indicador do distancia, mostrándose una cámara para 

u tilizarse  como altom ativa en lugar dol ocular.

la  figura 3 os una v ista  on porspoctiva do un c a li­

broscopio quo muostra la  parto posterior dol disco indicador 

do distancia y e l oxtromo libro  do un adaptador do rotonción.

la  figura 4 os una v ista  on socción tomada por la  

sección compresora dol motor quo muostra un adaptador do ro­

tonción dol calibroscopio sujotado con,pomos on posición 

con ol oxtromo do objotivo dol calibroscopio dispuosto junto 

a los palotas do un disco do rotor.
la  figura 5 os una v ista  a mayor oscala dol oxtromo 

do objotivo dol calibroscopio que muostra la  superficie do



visión, dol prisma do objetivo y mostrando o l extremo do un 

cabio óptico do fib ra .
la  figura 6 os una v ista  on perspectiva do otra 

modificación do un oalibroscopio dispuesto fijamente on un 

adaptador do rotonción con un inspector mirando a travós 

do un ocular quo tiono un dispositivo do medición con un

cursor controlado por micrómotro.
La figura 7 os una v ista  a mayor oscala do una 

re tícu la  para u tilizarse  con ol oalibroscopio do las  figu­

ras 2 y 3» 7
La figura 8 os un ocular do ampliación que con­

tieno una ro tícu la  29.
La figura 1 muestra un motor do propulsión a 

chorro 100 q.uo tiono una sección compresora convencional» 

socción do combustión, socción do turbina y sección do 

escapo. Eara proporcionar accoso a l in torior dol motor 

so proporcionan las  lumbreras do abortura A, B, 0 y L auo 

tionon placas do cubrición. Cada lumbrera está  dispuesta 

on un lugar on dendo so desea la  inspección interna con 

diversos intórralos. Guando so dosoa una inspección o re­

su lta  nocosaria, puedo oxfcraorso una cubierta o tapa y^ 
sor insertado un oalibroscopio 1 para observar un área" par­

t ic u la r . En la  figura 1 so roprosontan dos lumbreras A; y B
' j  .  j

on la  socción do compresor, una lumbrera 0 on la  sección 

quemador y una lumbrera D en la  socción do turbina. El-em­

pleo dol oalibroscopio con e l  motor so doscribirá mas ade­

lanto. -
Las figuras 2 y 4 muestran un oalibroscopio 1-

dol tipo que prosonta un extremo do visión 2 y un oxfcrcrao



de objotivo 4. El oxtromo do visión 2 comprendo un ocular 

onfo calilo 6 para on onfoquo do ojo individual con dos p ris­

mas on ángulo recto 8 y 10 para f a c i l i ta r  la  visión. El 

prisma 10 está conectado a un alojamiento do calibrescopio 

12 que comprando una sección ampliada 14 y una sección tu­

bular 16. El oxtromo lib re  do la  sección tubular 16 contie­

no ol extremo do objetivo 4» la  socción ampliada 14 y la  
sección tubular 16 contiono un tubo móvil (no representado, 

un tubo móvil axilmonto para e l enfoque so representa on 
la  patento estadounidense n2 3359849) quo prosonta un s is ­

tema óptico que cuando so desplaza axilmonto proporciona 

un foco para un objoto que so ostá observando desdo o l ox­

tromo do objotivo 4 . S i la  socción tubular 16 so oncuontran 

lontcs Ópticas f i ja s  adicionales que incluyen un prisma 

de objotivo en ángulo recto a travós dol cual so observa 

un objoto. El prisma do objotivo prosenta una suporficio 

expuesta 25 quo so alínoa con una abertura 26 on ol la te ra l 

dol oxtromo 4 do la  socción tubular 16.
Junto a la  suporficio 25 so oncuontra o l oxtro­

mo 27 do un cable óptico do fib ra  29 que so oxtiondo a tra ­

vós do la  socción tubular para proporcionar luz frento a la  

suporficio do prisma do objotivo oxpuosta 25.
En las  patontos estadounidenses n2 2595220, \ ' 

3730632 y 3817635 so representan cabios ópticos do fib ra  • 

para esta finalidad.
la  socción ensanchada 14 comprendo una porción, 

a modo do caja 15, con un conectador 19 para prisma 10, ” . 

y una porción ahusada 17* El tubo móvil os guiado para ol 

movimionto a x il y pro sonta un miembro do cromallora. En la



porción 15 so monta un árbol 22 para e l giro y se extiende 

hacia su exterior en cada la te ra l y  presenta un engranaje 

q.uo nngrnna oon e l miombrb do cromallora (no roprosontado). 

Un botón do ajusto 24 so conocta a un extremo del árbol 

prolongado 22 para movor dicho tubo móvil entro sus lim ites 

antorior y posterior do enfoque• Un corto ojo se extiendo 

desdo una piada do base 26 para ro cib ir un disco indicador 

do distancia 28. Una tuerca 30 su jeta e l disco sobro ol ár­

bol. EL disco 28 so conocta a l otro oxtromo dol árbol pro­

longado 22 medianto ongranajes quo comprondon un tren ro - 

ductor 32 y  34. Bn una construcción so u tiliz a  una reduc­

ción do aproximadamonto ¡?:1 . la  placa do baso 26 se sujota 

a la  porción 15 por modio do pomos 36 y  puedo ajustarse 

para obtonor o l empeño apropiado entro los engranajes 32 y 

34. Un indicador 38 so conocta asimismo a la  porción 15 

modianto pomos 36. Un dispositivo do bloqueo so dispono 

ontro o l conoctador 19 y o l prisma 10. S i bion o l disposi­

tivo do bloqueo proporciona ol bloquoo dol prisma 10 cada 

15a do giro, puodon u tilizarse  otros tipos do modios do 

bloquoo. So u tiliz a  una palanca 21 para bloquear manual- 

monto y  dosbloquoar ol prisma 10 dol conoctador 19»

EL disco indicador do distancia 28 ostá marcado 

para indicar distancias dosdo la  suporficio oxpuosta 25* 

dol prisma quo corrospondo a una posición do enfoque parti­

cular dol tubo móvil modianto ol botón 24. Esto so lleva  
a cabo fijando o l calibrosoopio on posición y establecien­

do la  distancia porpondicular dosdo la  suporficio do obje­

tivo 25, hasta una suporficio quo tiono una unidad do, medi­

ción conocida marcada, un valor predeterminado, enfocando



Ol calibroscopió sobro la  unidad marcada do la  medición y 

disponiendo una indicación sobro ol disco indicador 28 dol 

valor prodeterminado do la  distancia opuesta a una linea 

indicadora 39 dol indicador 38.
Esto procodimionto so rea liza  para la  gama do dis­

tancias que so encuentra. En una construcción so u tiliz a  

una unidad conocida marcada do 2»54 mm y la s  distancias pro— 

dotorminadas son do 1/4, 3/8» 1/2» 5/8, 3/4, 1, 1 1/4,

1 1/2, 2, 2 1/2, 3, 4» 5 y 6 . Guando ol calibroscopio so en­

foca en cada distancia, so marca dicha distancia sobro e l 

disco indicador 28 opuosto a la  linea indicadora 39 sobro 

e l indicador 38.
Cada voz quo e l calibroscopio so enfoca sobro 

una do las  14 distancias pro do terminadas so toma una imagen 

modianto una cámara 40 conectada a l prisma do ángulo rocto 

8. Cada imagon tiono la  unidad conocida marcada do 2,54 mm 

dividida on 20 divisiones, indicando cada una una longitud 

do 0,127 mm.
Cada unidad conocida marcada y fotografiada do

2.54 mm, dividida on 20 divisionos, so reproduce, por ordon, 

como una escala sobro una ro tícu la  do vidrio 29 y so indica 

su distancia re lativa  apropiada. Sogdn so apreciará cuando 

so dispono esta re tícu la  do vidrio sobro una fo tog rafía 'es­

p ecifica  indicará la  concreta unidad conocida marcada dO"̂ "

2.54 mm, con 20 divisionos. Esta ro tícu la  29 so monta on-un

receptáculo 31 con un ocular do amonto 33 para la  fá c il, p, 

loctura. " 7
S i bion la  rotícu la anterior so obtuvo a p artir  , 

do rma visión perpondieular, puodon ostablocorso v istas an—



guiaros.
Por.ejemplo, para inspeccionar efectivamente las  

pelotas do un motor do propulsión a chorro 35» sobro un dis­

co do rotor 37, (1) so f i j a  un adaptador do retención de ca- 

libroscopio 46 on una abertura do calibroscopio dosoada do 

una carcasa do motor 5* Cuando os nocosario so u tiliz a  un 

adaptador do motor 47 para obtonor la  alinoación apropiada 

dol calibroscopio l-.on ol in terior dol motor. Cuando so en­

cuentran dos carcasas 3 y 5, osto asegura qu© e l calibros­

copio ponotra apropiadamente en la  abortura 9 do la  carca­

sa interna. (2) So dispone un calibroscopio 1 en ol adapta­

dor do retención de calibroscopio 46 y  se dispono para ver 

un ároa dosoada. Pera mantonor e l calibroscopio fijamente 

on posición ósto so f i j a  on posición modianto un dispositivo 

do bloquoo 48. Un dispositivo do bloqueo 48 comprendo un 

par do orejas do bloquoo 50 y 52 recortadas dol adaptador 

do retención que tionon aletas 54 y 56 en sus extremos, res­

pectivamente. Un pomo 58 uno las  aletas 54 y  46 para com­

primir la s  orojas 50 y 52 sobro e l calibroscopio. Un segun­

do par do orojas y aletas so proporcionan para u tiliz a r  ol

perno 58 desde ol la te ra l opuesto. (3 ) Para conocor la  pe-
* -

notración efectiva dol calibroscopio y la  dirección do'la
j

visión, so dispone una oscala lin e a l 60 a lo largo do lá^̂
  ̂,

longitud do la  sección tubular 16, presentando dicha oseóla 

una linoa do baso a x il que, s i  so oxtiondo, intorso ota =Q'l 

centro do la  abortura 26. Un cuadrante do compás 62 so >dis­

pone on o l extremo libro  dol adaptador do rotcnción dol car* 

libroscopio para indicar la  posición angular dol calibresco­

pio en o l adaptador, la  linoa do baso so u tiliz a  para la  ̂ -■
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alineación con la s  marcas graduadas del compás. So aprociará 

que la  escala lin ea l 60 y cuadrante do compás 62 permitirán 

e l roexamon en una posición específica. (4) El operario 

hace girar e l disco de rotor 37 quo oontiono las paletas 35 

do modo quo pason por la  suporficio oxpuosta 25 del prisma 

do objotivo en e l extremo do objetivo 4 dol calibroscopio.

(5) Cuando so aprecia una molla, griota u otro dotorioro 

so comprueba do nuovo e l enfoquo dol calibroscopio para aso- 

gurar una lectura do distancia oxacta a p artir  dol disco 

indicador do distancia 28, so sopara ol ocular y 33 pono en 

posición la  cámara 40 y so toma la  imagen. (6) la  re tícu la  

do vidrio con ocular do aumento so dispono sobro la  irnagon 

y la  propia oséala para la  distancia, indicada ahora sobro 

o l disco indicador do distancia 28, so u tiliz a  para modir 

o l deterioro.
la  figura 6 muostra una modificación dol calibros­

copio do las figuras 1 a 5. En osta modificación so sustitu­

yo un dispositivo indicador numdrico 70 infinitamonto va­

riable por ol disco indicador do distancia 28, ongranajo do 

roducción 32 y 34, placa do baso 26 o indicador 38. So sopara 

tambión ol botón do ajusto 24 y so tapa ol extromo dol árbol 

22. El dispositivo 70 es una unidad autocontonida on donáo
'i i i

puedo insertarse ol otro extremo del árbol 22 do modo .quo
o ’ •

cuando so haeo girar ol botón do ajusto 72 do un oxtromo ' ' '
- y  -

do su movimiento a l otro, indicando o l movimionto dol tubo
* ->

para enfoquo, puodo loerso un námoro on cualquier posición" 

quo indica la  posición sobro la  escala do los námoros u t i l i ­

zados. En uu,a construcción obtenida ol dispositivo 70 exhibió 

un námero de 425 on una posición dol tubo móvil on o l oxtromo



do la  distancia focal mínima dosoada y un numero do 622 on 

o l extremo do la  distancia focal máxima deseada. I® distan­

cia  mínima dosoada para ol enfoque fuo do 6,35 mm y la  dis­

tancia máxima dosoada fuo do 152,4 mm. So entenderá que puo— 

don u tilizarse  otras distancias para otras construcciones.

So aprecia que cuando se u tiliz a  ol calibroscopio quo os en­

focado por e l botón 72 puodd loorse una referencia numdrica

comprondida ontro 425 y 622.
Asimismo, on esta  modificación, e l ocular 6 so 

sustituyo por otro ocular compatiblo 73 quo contiono un dis­

positivo do modición 74- EL dispositivo do modición 74 pro­

porciona un cursor controlado por micrómotro para contar ol 

námoro do unidades micro mó tr ica s  dadas cubiertas por o l cur­

sor móvil.
El ndmoro quo so aprocia sobro o l dispositivo 70 

indica unn. longitud conocida de la  unidad micromdtrica a la  

distancia enfocada dosdo la  superficie expuesta 25 del pris­

ma do objetivo en ol extromo do objetivo 4» ?ara obtonor la  

longitud efectiva do la  longitud observada on ol foco so da 

a la s  roforondas numdricas del dispositivo 70 un valor divi­

sional que os una parto do una longitud ofoctiva conocida on 

o l foco citado.
Estos valores divisionales se obtionon disponiendo

> ¿  j  >

ol calibroscopio on un dispositivo do soporto y fijándolo/

EL calibroscopio so fi&a a una unidad do modición conocida, 

a una distancia conocida y so onfoca. cursor del micjec&to— 

tro so muevo a travós do la  unidad do modición conocida se 

loo o l námoro do divis ionos micromótricas. Para obtonor e l  

valor divisional para dicha distancia onfocada conocida, so
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divido ol número do divis io nos microia<5tr ica s  on la  unidad 

do modición conocida. Esto procodimionto so u tilizará  para 

obtener un valor divisional para cada númoro sobro o l dispo­

sitivo indicador 70. En ol caso antes indicado, e x is tirá  un 

valor divisional para cada númoro do 425-622. El valor di­

v isional para cada númoro do 425-622 puedo situarso sobro 
una, gráfica para roforoncia o o l disco do datos puedo u ti­

lizarse  con los númoro s dol dispositivo 70 dispuestos circu - 

larmonto con e l  valor divisional correspondiente do cada nú­

mero dispuosto radialmonto hacia fuera, do. modo quo un bra­

zo do al^noación quo pivota on o l contro dol disco puedo 

alinoarso con un número específico para subrayar o l valor

divisional corrospondionto.
.Ahora para modir una longitud desconocida do una 

distancia onfocada so loo o l dispositivo indicador 70 y so 

determina ol valor divisional corrospondionto, luego so des­

plaza ol cursor a lo largo do la  longitud dosconocida y so 

loo o l número do unidades micromátricasj luogo so m ultipli­

ca las  unidades micromátricas por ol valor divisional para 

tomar la  longitud efectiva.
Adicionalmonto, una cámara do tolovisión puodo co- 

noctarso a l dispositivo medidor 74 para proporcionar uhs 
hnagon do vidoo a un monitor do televisión y a un ro gis tria- 

dor do cinta do vidoo, on caso dosoado, para un ro gis tro; .per­

manente . ’ ’ '
A continuación so expone otro mótode do utilizad  

ol calibroscopio do la  figura 7 con una cámara 40. El ocular 

73 quo contieno o l dispositivo do medición 74 puodo oxtraor- 

so y cono otarse en su lugar una cámara 40 para tomar una •
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Inagen dol objeto onfocado quo tiono dofocto. la  imagon dol 

dofccto puodo nodirso do forma sim ilar a l método utilizado 

antoriomonto. So loo ol dispositivo indicador 70. Eara ob- 

tonor la  longitud efectiva dol dofocto representado so di  

un valor divisional a l námoro do referencia dol d ispositi­

vo 70 quo es n»a. parto do una longitud ofcctiva conocida 

do una imagon tomada on diebo foco. Eara obtenor ol valor 

divisional para un foco dado y, por consiguionto, un ni5no- 

ro do roforoncia dado sobro ol dispositivo 70, so toma uha 

imagon on cada niSmoro do referencia de una longitud cono­

cida. So construyo una retícu la  quo contieno una escala 

con una pluralidad do marcas equidistantes ostrochamonto 

espaciadas y quo presenta lontos do visión do amonto. So 

dispone lá  ro tícu la  sobro cada una do las  fo to grafías y so 

rogistra  ol minoro do marcas ospaciadas a lo largo de la  

longitud conocida. El minoro do marcas ospaciadas so divido 

on la  longitud conocida y olio conduco a l valor divisional

para o l método do cámara.
Ahora, para medir una longitud desconocida sobre

una imagon tomada a una distancia onfocada, so loo ol dispo 

sitivo  indicador 70 y so determina e l valor divisional^ do 

la  nuova cámara corrospondiontc, luogo so dispono la  r ¿ —« 

tícu la  sobro la  imagon y so dotormina o l número do marcas 

ospaciadas quo so extienden a lo largo do una grieta b r o ­

l l a ,  multiplicándose luogo osto númoro por ol valor divi­

sional do la  cámara para obtonor la  longitud ofoctivq^dol

dofocto.
t !  O '
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REIVINDICACIONES

Doscrito ol objeto dol presento invonto, so 

declaran nuevas y do propia invención las  siguientes 

reivindicaciones, con prioridad do la  so licitu d  EE.IJCJ. 

do focha 8 do Julio do 1976.
1 .  -  Un mÓtodo con su aparato correspondionto, 

para observar y modir dotorioro on un droa inaccosiblo, 

especialmente para observar y medir un objeto a travds 

do una pequeña abertura en ol in terior do un alojamiento 

óon un tubo Srisor óptico que tiene una lonto óptica on 

su extremo do objetivo, caracterizado porque comprondo 

las etapas do!
(1 ) f i ja r  dicho tubo do visión óptica con rospooto a 
dicho objeto que so observa a una distancia particular,

(2) enfocar ol objeto on ol tubo do visión óptica a 

dicha distancia,
(3 ) tomar una imagen dol objoto a travós dol tubo do v i­

sión óptica,
(4 ) obtener una retícu la  do vidrio con una oscala apro­

piada para la  distancia focal dol objeto,
(4) disponor la  rotícula do vidrio sobre la  imagen.-y

5 i (  f¡

medir ol objoto sogdn so deseo.* -i
2 .  -  Un mdtodo, do conformidad con la  ro ivin-

„ i

dicación 1 , caracterizado porque on la  otapa (4) so ob-
a ■> -

tiono una re tícu la  do vidrio (a) fotografiando una uni- 

dad do longitud conocida señalada a la  distancia sufo­

cada y reproduciendo dicha longitud señalada fotogra-"' 

fiada sobro una retícu la  de vidrio, indicando su dis­

tancia re la tiv a  apropiada.



3 , -  Oh mátodo, do conformidad con las  reivindi­

caciones procodantos, caractorizado porquo comprendo las 

otapas do:
(1 ) f i j a r  dicho tubo do visión óptico con respecto a un 

objeto que so observa a una distancia particular,

(2 ) enfocar o l objeto on ol tubo do visión óptico a dicha 

distancia, mientras quo a l propio tionpo so obtionc un nú- 

moro quo indica la  longitud efectiva do una unidad prodoter­

minada a la  distancia dol objeto dosdo ol oxtromo do obje­

tivo dol tubo do visión óptico,
(3 ) novor un cursor micromátrico a travds dol objeto entro 

dos puntos prodeterminados sobro ol objeto contando o l nú­

mero do unidados predeterminadas cubierto, on dondo un pro­

ducto do dicho númoro indicado y dicho númoro contado de 

dichas unidados proporciona la  longitud efoctiva ontro los

dos puntos prodotorminados.
4 .  -  Un mátodo , do conformidad con la  reivindica­

ción 8, caracterizado porquo on la  etapa (2 ) ol número que 

indica la  longitud ofoctiva do una unidad predeterminada a 

nnn, distancia onfocada so obtiono (a) disponiendo .una unidad 

do longitud conocida a una distancia conocida do dicha lento 

óptica y enfocándola, y moviondo ol cursor, do un micrÓáctro 

a travás do la  unidad conocida mientras quo so loo o l nú- 
moro do divisionos mieromótricas on dondo ol númoro do, din- 

v is ionos micromátricas so divide luogo on la  unidad cono,— 

cida do medición para obtener o l númoro dosoado.
5 .  -  Un mátodo, do conformidad con las  reivindica-

1# '

ciónos procodontos, caracterizado porquo ol tubo do visión 

óptico provisto do un ocular en un extremo y una lento ópti­
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ca en ol otro extremo dol objetivo para producir una imagen 

un sistema óptico entro ambos para transm itir dicha imagen 

para verso on dicho ocular, medios para enfocar la  imagen 

on dicho ocular, un dispositivo indicador numdrico, siendo 

móvil dicho dispositivo indicador numdrico con dichos me­

dios de onfoquo, indicando dicho dispositivo indicador nu­

mdrico un ndmoro relativo a la- distancia dol objeto segdn 

so ve cuando e l objeto está onfocado, presentando dicho 

ocular un cursor controlado por mierdmotro para contar ol 

ndmoro do unidades micromdtricas cubiertas por ol cursor 

cuando dsto so muevo entro dos puntos prodotorminados sobro 

dicho objeto onfocado on donde ol producto do dicho ndmoro 

indicado y dicho mSrnoro contado do unidades micromdtricas 

proporciona la  longitud efectiva entro los do3 puntos pre­

determinados.
6 . -  Un mdtodo, do conformidad con la  reivindica­

ción 5, caracterizado porque dicho tubo do visión incluyo 

un tubo do rotonción, prosontando dicho tubo do visión óp­

tico un novimionto doslizanto dentro do dicho tubo do ro­

tonción y medios para f i ja r  dicho tubo do retención a un 

alojamiento.
7 .  -  Ua mdtodo, do conformidad con la  reivindica­

ción 6, caracterizado porquo so proporcionan medios para' 

f i ja r  dicho tubo visor Óptico on una posición f i j a  on-ol., 

intorior do dicho tubo do rotonción. .
8 . -  Un mdtodo, do conformidad con la  reivindica­

ción 6, carácterizado porquo dicho tubo do visión so c a li­

bra a lo largo do su longitud do modo que puoda conocerse 

con precisión la  ponotración dol tubo on o l in terio r do -



un alo j  amiento .
9 .  -  Un método, do conformidad con la  reivindica­

ción 6 , caracterizado porque dicho tubo do rotención inclu­

ye una brida nrmlar» en su extremo opuesto, conteniendo di­

cha brida anular un cuadrante do compás, y presentando dicho 

tubo v isor una lin ca  longitudinal que so extiende por su lon­

gitud que, a l  prolongarse, intorsootará e l contro do la  len­

te  óptica en e l  extremo del objetivo, en donde dicha linea 

indica con dicho cuadrante do compás la  posición angular 1

do la  lente óptica.
1 0 . -  Un método, con su aparato correspondiente, 

para obsorvar y medir deterioro en un ároa inaccesible.
Sogán so describo y reivindica en la  presento me­

moria descriptiva quo consta do 16 páginas foliadas y es­

c rita s  a máquina por una sola do sus caras y acompañadas 

do los dibujos reglamentarios.

Madrid, a 7 Ju lio  1977

mpc.
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