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DESCRIPCION
Mecanismo y método de soporte para un armazon de gafas para utilizar con un trazador oftalmico
CAMPO DEL INVENTO

El presente invento se refiere a un mecanismo de soporte oftalmico para soportar un armazoén de gafas. EI mecanismo
de soporte incluye una base, un mecanismo de sujecion configurado para asegurar de manera que se pueda desmontar
un montura de lente o "cristal", y un accionador asociado operativamente con el mecanismo de sujecion para provocar el
movimiento lineal y rotacional del mismo. El mecanismo de sujecion esta acoplado de manera que se pueda mover a la
base para movimiento lineal y rotacional alrededor de un eje de rotacion respecto a la base, en el que el mecanismo de
sujecion puede girar alrededor de un primer y segundo puntos de pivotamiento espaciados. El presente invento también
se refiere a un método para trazar una montura de lente.

ANTECEDENTES DEL INVENTO

En la industria de las gafas, es deseable proporcionar lentes con diferentes formas y tamafos para acomodarlas a
diferentes tamafios y formas de armazones de gafas. Generalmente, las lentes de las gafas empiezan como piezas
elementales de lentes que tienen ciertas propiedades 6pticas disefiadas para corregir uno o mas defectos en la vision de
un paciente. Las piezas elementales son usualmente circulares y de dimension sustancialmente mayor, por ejemplo 70
mm de diametro, comparadas con las lentes finalizadas relativamente menores ensambladas en los armazones de las
gafas. Las piezas elementales de las lentes son sometidas rutinariamente a tratamiento del borde en un esfuerzo por
adaptarlas a un tamafio y forma seleccionados de armazones de gafas.

El tratamiento del borde puede ser conseguido utilizando cualquiera de las diversas técnicas convencionales. De acuerdo
con una de tales técnicas, los fabricantes de armazones de gafas proporcionan disefios de lentes que se ajustan dentro
de las monturas de lentes respectivas de esos armazones de gafas de los fabricantes. Cuando un paciente selecciona
un estilo y tamario particulares del armazén, una pieza elemental de la lente que ha sido formada para corregir dicho
defecto particular en la vision del paciente es situada en un aparato para acabar el borde de la lente junto con el disefio o
disefios proporcionados por el fabricante del armazoén. El aparato para acabar el borde de la lente traza a continuacion el
disefio y elimina material de la periferia de la pieza elemental de la lente de acuerdo con el disefio.

Las técnicas convencionales basadas en disefios tienen ciertos inconvenientes asociados con ellas. Por ejemplo, debe
preverse un numero relativamente grande de disefios, se requiere espacio de almacenamiento para tales disefios, y se
plantean dificultades cuando los disefios resultan inapropiados o cuando son desalineados durante el trazado.
Tipicamente, debe preverse uno o mas disefios para cada forma y/o tamafio diferentes de armazon de gafas. La
cantidad de espacio de almacenamiento requerida para tales disefios aumenta a medida que las opciones en tamafios y
formas de armazones de gafas se expanden. Por tanto, mientras tales técnicas convencionales pueden ser adecuadas
para algunas aplicaciones, sigue existiendo una necesidad de una disposicidon mas conveniente.

Con el fin de proporcionar una disposicion mas conveniente, se han hecho esfuerzos para eliminar o reducir la necesidad
de disefios proporcionando un aparato de trazado capaz de trazar las monturas de las lentes de los armazones de gafas.
Los resultados de tal trazado (es decir, datos de trazado) son utilizados a continuacién para proporcionar informacién de
acabado del borde de la lente para utilizar en el acabado del borde de una pieza elemental de la lente.

Un trazador convencional incluye tipicamente un conjunto de sujecién para sujetar los armazones en una posicion fija, y
un aplicador que tiene una superficie que sobresale para trazar la ranura de los armazones. El dispositivo de acabado
trata el borde de la pieza elemental de la lente para crear un perfil de borde de acuerdo con los datos de trazado. Por
tanto, trazar de manera precisa la ranura de los armazones asegura un ajuste apropiado de la lente dentro de la abertura
del armazon.

Los trazadores mas tradicionales son generalmente efectivos cuando las monturas de las lentes en los armazones de
gafas son sustancialmente planas. Sin embargo, muchos trazadores encuentran problemas cuando trazan armazones
que tienen una “elevada curvatura”. El término “elevada curvatura” como se utiliza aqui abarca formas que tienen una
curvatura mayor de 6 dioptrias. Tipica, aunque no necesariamente, se proporciona una elevada curvatura de manera que
siga mas estrechamente el contorno de la cara del usuario.

En particular, el aplicador que realiza el trazado en muchos trazadores tradicionales es cargado generalmente en una
direccion radialmente hacia fuera para aplicarse a una ranura en la abertura de la lente 0 montura de la lente del
armazon de gafas. Esta carga radialmente hacia fuera sigue siendo eficaz siempre y cuando la ranura de la montura de
la lente se extienda en la misma direccion radialmente hacia fuera. Los armazones de gafas con elevada curvatura, sin
embargo, tienden a tener ranuras en la region de elevada curvatura que se extiende oblicuamente (y que incluso puede
aproximarse a la perpendicular) con respecto a la direccion radialmente hacia fuera. Cuando el aplicador entra en la
region de elevada curvatura y la ranura en el armazon cambia a una orientacion que se extiende mas hacia arriba, la
gravedad actia para tirar del aplicador hacia abajo y hacia fuera de la ranura. El aplicador tiende por tanto a liberar la
ranura, haciendo los datos de trazado inexactos.
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Como se ha descrito mas completamente en la Patente Norteamericana n° 6.618.952, se ha desarrollado un aparato
trazador para trazar armazones que tienen una envolvente relativamente elevada. El trazador descrito en la patente ‘952
incluye un dispositivo que se aplica a objetos que aplica y traza los armazones, y un accionador que mueve el dispositivo
que se aplica a objetos a contacto con los armazones y a continuacion a lo largo de los mismos. Sin embargo, el trazador
descrito en la patente ‘952 mantiene los armazones en una posicion fija durante el trazado. El aparato trazador es por
tanto adaptado para tener el cuenta la elevada curvatura del armazoén.

Un mecanismo de soporte de este tipo es conocido a partir del documento EP 0 689 900 A1, que se ha considerado que
representa el documento de la técnica anterior mas cercano. El mecanismo de soporte conocido a partir de este
documento comprende una base y un mecanismo de sujecion configurados para asegurar de manera que se pueda
liberar una montura de lente de un armazén de gafas. El mecanismo de sujecion consiste de un soporte de armazoén y
sujeciones que sujetan el soporte del armazon. El soporte del armazon soporta el armazon de gafas entre partes
escalonadas y barras de soporte en una orientacion sustancialmente horizontal con respecto a la base. El soporte de
armazon es sujetado de nuevo entre las dos sujeciones que son combinadas con un arbol de guia que permite que el
soporte de armazon gire alrededor de un eje de rotacion con respecto a la base. El arbol de guia es hecho girar por un
motor de arbol de guia asociado. Otro motor, un motor asi denominado de eje Y, permite que el soporte del armazon se
mueva linealmente con respecto a la base.

Sin embargo, es desventajoso, que el mecanismo de soporte anterior conocido por el documento EP 0 689 900 A1
soporte el armazén de las gafas en una orientacion sustancialmente horizontal con respecto a la base.

RESUMEN DEL INVENTO

El presente invento también se refiere a un método de trazar un montura de lente de un armazén de gafas. Los
armazones de gafas son asegurados préximos a un aparato trazador que tiene un dispositivo que se aplica a objetos. Al
menos una parte de una primera montura de lente es trazada con el dispositivo que se aplica a objetos, generando por
ello datos de trazado inicial. Un delta Z de la primera montura de lente es calculado basandose en los datos de trazado
inicial generados. Los armazones de gafas son inclinados alrededor de un egje vertical en un primer angulo prescrito si el
valor de delta Z sobrepasa un umbral predeterminado, en el que el primer angulo prescrito corresponde al primer valor de
delta Z. La primera montura de lente es vuelta a trazar utilizando el aparato trazador si el primer valor de delta Z
sobrepasa el umbral predeterminado, generando por ello datos de trazado secundarios.

El invento esta definido en las reivindicaciones 1 a 14, respectivamente.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

La fig. 1 es una vista en perspectiva de un mecanismo de soporte de acuerdo con una realizacion del presente invento;
La fig. 2 es una vista en planta superior del mecanismo de soporte de la fig. 1;

La fig. 3 es una vista en planta inferior del mecanismo de soporte de la fig. 1;

La fig. 4 es una vista en alzado del mecanismo de soporte de la fig. 1;

La fig. 5 es una vista en perspectiva de algunos componentes del mecanismo de soporte de la fig. 1;

La fig. 6 es una vista en planta superior de los componentes mostrados en la fig. 5, con partes mostradas en lineas de
trazos;

La fig. 7 es otra vista en perspectiva del mecanismo de soporte de la fig. 1;

La fig. 8 es una vista en perspectiva de algunos componentes del mecanismo de soporte de la fig. 1;

La fig. 9 es ofra vista en planta superior del mecanismo de soporte de la fig. 1;

La fig. 10 es una vista en planta superior de algunos componentes del mecanismo de soporte de la fig. 1;

La fig. 11 es una vista en planta inferior del mecanismo de soporte que muestra cojinetes en una primera orientacion a lo
largo de un trayecto de leva;

La fig. 12 es una vista en planta inferior del mecanismo de soporte que muestra cojinetes en una segunda orientacion a
lo largo del trayecto de leva;

La fig. 13 es una vista en perspectiva de un elemento de fijacién para soportar una lente o un disefio de lente;

La fig. 14 es una vista en perspectiva de algunos componentes del mecanismo de soporte que muestra el elemento de
fijacion de la fig. 13 asegurado en él; y
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La fig. 15 es un diagrama de flujo que muestra un algoritmo de acuerdo con el presente invento para trazar una montura
de lente de un armazén de gafas.

DESCRIPCION DETALLADA DE REALIZACIONES PREFERIDAS

Un mecanismo de soporte 10 para soportar un armazon de gafas F para trazar las monturas de lentes correspondientes
mediante un aparato trazador 12 de acuerdo con una realizacion del presente invento esta mostrado mejor en las figs. 1-
4,7,9, 11y 12. El mecanismo de soporte 10 esta configurado para soportar €l armazén F. Sin embargo, el mecanismo
de soporte 10 puede también estar adaptado para soportar una lente o disefio de lente, explicado de forma mas
detallada a continuacion.

Con referencia a las figs. 1 a 4, el mecanismo de soporte 10 incluye una placa base 14 que tiene una hendidura 16
formada en ella, que define un trayecto de leva. Se ha previsto una mesa o placa 18 que tiene un primer y un segundo
cojinetes espaciados 20, 22. Los cojinetes 20, 22 se extienden hacia fuera desde una primera superficie principal 24 de la
mesa 18, como se ha mostrado mejor en las figs. 3 y 4. Los cojinetes 20, 22 son recibidos en el trayecto de leva y se
pueden mover a lo largo del mismo. De este modo, la mesa 18 esta conectada de manera que se puede mover a la
placa base 14.

Como se ha mostrado mejor en las figs. 1 y 4, un mecanismo de sujecion 26 se extiende hacia fuera desde una segunda
superficie principal 28 opuesta a la primera superficie principal 24 de la mesa 18. El mecanismo de sujecion 26 esta
adaptado preferiblemente para asegurar de manera que se pueda liberar un armazoén de gafas F en una segunda
posicion con respecto a la mesa 18.

El mecanismo de sujecion 26 incluye preferiblemente un dispositivo 30 de centrado de armazén adaptado para aplicarse
y soportar una parte de nariz del armazon de gafas F. Con referencia a las figs. 1, 4 y 6, el dispositivo 30 de centrado de
armazon puede incluir un miembro cilindrico 32 que tiene una primera parte 34 configurada para aplicarse a la parte de
nariz y una segunda parte 36 separada de ella. Una pared de soporte 38 que tiene un primer y segundo brazos de
centrado separados 40, 42 se extiende hacia arriba desde la segunda superficie principal 28 de la mesa 18. El miembro
cilindrico 32 esta dispuesto de manera pivotable entre los brazos de centrado 40, 42 sobre un pasador 44 (mostrado en
lineas de trazos en la fig. 6) que se extiende entre los brazos de centrado 40, 42. El pasador 44 se extiende a través de
una abertura asociada (no mostrada) en el miembro cilindrico 32 sobre un eje sustancialmente perpendicular al eje
longitudinal del miembro cilindrico 32. La abertura para el pasador 44 esta prevista en el miembro cilindrico 32 de tal
manera que la segunda parte 36 actua como un contrapeso. La primera parte 34 es cargada de manera pivotable hacia
arriba y contra la parte de nariz cuando los armazones de gafas F estan soportados sobre ella debido al peso de la
segunda parte 36.

Con referencia a las figs. 4, 7 y 8, el mecanismo de sujecion 26 también incluye preferiblemente un brazo de sujecion
inferior 47 que incluye un primer y segundo soportes de armazoén inferiores separados 46, 48, que estan configurados
para aplicarse y soportar los bordes inferiores de los monturas de lentes correspondientes M1, M2 del armazén F. Los
soportes de armazon inferiores 46, 48 estan preferiblemente espaciados de manera suficiente de tal modo que cada
soporte de armazon 46, 48 se aplica al borde inferior de los monturas de lentes M1 y M2 del armazon F en una posicion
del mismo que acomoda una amplia variedad de armazones de tamafios diferentes. Por ejemplo, los soportes de
armazon inferiores 46, 48 pueden estar separados entre si entre aproximadamente 65 mm a aproximadamente 75 mm,
mas preferiblemente aproximadamente 70 mm. Cada uno de los soportes de armazén inferiores 46, 48 puede incluir, dos
pasadores dispuestos en una configuracion en forma de V.

El mecanismo de sujecion 26 también incluye preferiblemente un brazo de sujecion superior 50. El brazo de sujecion
superior 50 incluye preferiblemente un primer y segundo soportes de armazon superiores espaciados 52, 54, que estan
configurados para aplicarse y retener los bordes superiores de las monturas de lentes correspondientes M1, M2. Cada
uno de los soportes de armazoén superiores 52, 54 esta preferiblemente alineado con uno correspondiente de los
soportes de armazon inferiores 46, 48, de manera que las monturas de lentes M1, M2 son retenidas entre los soportes
de armazén inferiores y superiores 46, 48 y 52, 54.

El brazo de sujecion superior 50 puede estar conectado a un soporte de sujecion superior 56 y soportado por él.
Preferiblemente, el soporte de sujecion superior 56 esta dispuesto de manera que se puede mover sobre un cojinete
lineal u otro mecanismo de guia 58, como se ha mostrado en la fig. 4. El soporte de sujecion superior 56 se puede mover
verticalmente acercandose y alejandose de la mesa 18. El brazo de sujecion inferior 47 puede estar conectado a un
soporte de sujecion inferior 49 y soportado por él. Preferiblemente, el soporte de sujecion inferior 49 esta dispuesto de
manera que se puede mover sobre un cojinete lineal u otro mecanismo de guia 58. El soporte de sujecion inferior 49 se
puede mover verticalmente acercandose y alejandose de la mesa 18. Mas especificamente, el soporte de sujecion
superior 56 y el soporte de sujecion inferior 49 estan dispuestos de manera que se pueden mover uno con respecto al
otro estableciendo un movimiento coordinado que siempre esta centrado alrededor de un plano horizontal fijo. Como tal,
el brazo de sujecion superior 50, y asi los soportes de armazén superiores 52, 54, se pueden mover acercandose y
alejandose del brazo de sujecion 47 y asi los soportes de armazon inferiores 46, 48. De este modo, el mecanismo de
sujecion 26 puede acomodar armazones F de tamarios y formas diferentes, mientras siempre se posiciona el armazoén a
la misma altura con respecto al aparato trazador 12. Debido al peso del brazo de sujecion superior 50 y del soporte de
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sujecion 56, el soporte de sujecion 56 es cargado preferiblemente hacia abajo sobre el cojinete lineal u otro mecanismo
de guia 58 hacia la mesa 18 debido a la gravedad. Asi, el brazo de sujecion superior 50 y los soportes de armazén
superiores correspondientes 52, 54 son cargados hacia los soportes de armazon inferiores 46, 48. Un experto en la
técnica entendera faciimente, sin embargo, que un resorte, contrapeso, o dispositivo mecanizado asociado podrian
también ser previstos con el fin de mover el soporte de sujecion 56.

Preferiblemente, los soportes de armazén superiores 52, 54 ejercen una fuerza hacia abajo suficiente de manera que el
armazon F es asegurado rigidamente por el mecanismo de sujecion 26. Sin embargo, la fuerza hacia abajo suficiente es
también de manera preferible no excesivamente elevada de tal manera que el armazén F no sea deformado o
distorsionado cuando es asegurado en él, particularmente cuando se trazan armazones de alambre de gafas u otros
armazones relativamente flexibles. El peso del brazo de sujecion 50 y del soporte de sujecion 56 pueden ser ajustados,
tal como modificando su tamafio o material de construccion, para proporcionar una fuerza 6ptima hacia abajo.

Cuando esta retenido en el mecanismo de sujecion 26, el armazon F es dispuesto junto al aparato trazador 12 de
manera que las monturas de lentes M1, M2 puedan ser trazadas. Aparatos trazadores adecuados para el presente
invento estan disponibles en National Optronics, Inc. de Charlottesville, Virginia. Como se ha descrito en detalle en la
patente ‘952, un aparato trazador puede incluir un dispositivo que se aplica a objetos para moverlos a contacto con una
ranura o bisel interior de una montura de lente M1 6 M2 y a continuacion a lo largo de ella mediante un accionador
asociado durante el proceso de trazado. Alternativamente, puede trazarse una lente o un disefio de lente. El aparato
trazador 12 puede estar o bien asegurado a la placa base 14 o bien préximo a ella, y posicionado de manera que el
dispositivo que se aplica a objetos esté adyacente a la mesa 18 y pueda trazar la montura de la lente asegurada al
mismo.

Algunos trazadores tales como el trazador descrito en la patente ‘952, pueden incluir un dispositivo que se aplica a
objetos que esta montado angular y pivotablemente en el accionador por un mecanismo de pivotamiento. El accionador
mueve el dispositivo que se aplica a objetos a lo largo del montura de la lente independientemente de un angulo de
pivotamiento del dispositivo que se aplica a objetos, lo que puede ser ventajoso para algunos armazones que incluyen
una curvatura relativamente elevada. Algunos trazadores también pueden incluir un dispositivo para hacer girar adaptado
para hacer girar el dispositivo que se aplica a objetos a lo largo del montura de lente, en el que esta adaptado el
mecanismo de pivotamiento para hacer pivotar al dispositivo que se aplica a objetos lejos de un €je de rotacion del
dispositivo para hacer girar de tal manera que el dispositivo que se aplica a objetos se aplica a la montura de la lente (o €l
borde de la lente o disefio de la lente). EI mecanismo de pivotamiento esta adaptado para facilitar el movimiento del
dispositivo que se aplica a objetos acercandose o alejandose del eje de rotacion cuando el dispositivo que se aplica a
objetos es accionado. Tales trazadores que incluyen un mecanismo de pivotamiento adecuado para trazar armazones
que tienen una curvatura elevada pueden ser utilizados con el presente invento.

Sin embargo, el aparato trazador 12 no necesita incluir un mecanismo de pivotamiento para trazar con precision los
armazones que tienen una elevada curvatura debido a la mesa movil 18, que puede mover los armazones F con
respecto al dispositivo que se aplica a objetos en el aparato trazador 12 de manera que los efectos de elevada curvatura
durante el proceso de trazado son eliminados o minimizados.

Con referencia a las figs. 1, 2, 4 y 5, el mecanismo de sujecion 10 puede incluir una rueda dentada 60 y un motor
asociado. La rueda dentada 60 y el motor 62 estan separados de la mesa 18, pero pueden estar dispuestos junto a una
periferia 202 de la placa base 14. El motor 62 es asegurado preferiblemente a la placa base 14. La placa base 14 puede
incluir una abertura a través de la cual se extiende un arbol asociado con el motor 62. La rueda dentada 60 esta
dispuesta junto a la superficie superior 66 de la placa base 14 y sustancialmente coplanaria con la mesa 18, como se ha
mostrado en la fig. 4. El motor 62 se extiende hacia abajo lejos del lado inferior 68 de la placa base 14.

Debe comprenderse que la orientacion especifica del motor 62, de la rueda dentada 60, de la rueda dentada loca 212 y
de la correa de distribucién 206 con respecto a la mesa 18 y/o a la placa base 14 puede ser modificada, particularmente
si el tamafio y configuracion del aparato trazador 12 requiere tal modificacion.

Con referencia a las figs. 1, 2 y 5-10, la rueda dentada 60 esta acoplada a la mesa 18 a través de una correa de
distribucion 206. La correa de distribucion 206 incluye un primer extremo 208 asegurado dentro de una primera ranura 74
en la mesa 18, y un segundo extremo 210 asegurado dentro de la segunda ranura 78 en la mesa 18, como se ha
mostrado mejor en la fig. 6. Hay prevista una Gnica rueda dentada loca 212, que esta separada de la rueda dentada 60.
La rueda dentada loca 212 esta dispuesta giratoriamente sobre un arbol loco 214, y asegurada a la placa base 14 a
través de una ménsula o soporte 216 de rueda dentada loca. La correa de distribucion 206 es enrollada formando un
bucle alrededor de la rueda dentada 60, con una primera parte 218 que se extiende desde la rueda dentada 60,
alrededor de la rueda dentada loca 212 y hacia la primera ranura 74. Una segunda parte 220 de la correa de distribucion
206 se extiende desde la rueda dentada 60 directamente a la segunda ranura 78, sin formar un bucle alrededor de la
rueda dentada loca 212.

Como se ha mostrado mejor en las figs. 3, 11 y 12, la ranura 16 define un trayecto de leva en forma de U que tiene una
parte lineal 90 que tiene un primer extremo 92 y un segundo extremo 94, una primera parte arqueada 96 que se extiende
hacia fuera desde el primer extremo 92, y una segunda parte arqueada 98 se extiende hacia fuera desde el segundo
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extremo 94. La rotacion en el sentido de las agujas del reloj de la rueda dentada 60 (mostrada por la flecha CW en la fig.
5) estira del primer extremo 208 de la correa de distribucién 206, mientras deja flojo al segundo extremo 210, estirando
por ello de los cojinetes 20, 22 a lo largo de la ranura 16 en una primera direccion (mostrada por la flecha D1). De este
modo, la mesa 18 es movida en la primera direccién D1. La rotacion en sentido contrario a las agujas del reloj de la rueda
dentada 60 (mostrada por la flecha CCW en la fig. 5) estira del segundo extremo 210 de la correa de distribucion 206,
mientras deja flojo al primer extremo 208, estirando asi de los cojinetes 20, 22 a lo largo de la ranura 16 en una segunda
direccién (mostrada por la flecha D2). La mesa 18 es por ello movida en una segunda direccion D2. La tension es
mantenida en la correa de distribucion 206 cuando se mueve en el sentido de las agujas del reloj CW y en el sentido
contrario a las agujas del reloj CCW.

El primer y segundo cojinetes 20, 22 estan suficientemente espaciados de tal manera que el primer cojinete 20 esta
posicionado en un punto medio de la parte lineal 90 del trayecto de leva cuando el segundo cojinete 22 ha sido movido al
segundo extremo 94, como se ha mostrado en la fig. 3. No ocurre ningun otro movimiento lineal del primer cojinete 20 en
la direccion D1 después de que el segundo cojinete 22 haya alcanzado el segundo extremo 94. Sin embargo, como el
primer extremo 208 de la correa de distribucion 206 continda estirando de la mesa 18, el segundo cojinete 22 es forzado
a lo largo de la segunda parte arqueada 98 lejos del segundo extremo 94, como se ha mostrado en la fig. 11. El primer
cojinete 20 define un primer punto de pivotamiento de la mesa 18 cuando esta dispuesto en el punto medio de la parte
lineal 90, prosiguiendo el segundo cojinete 22 a lo largo de la segunda parte arqueada 98. El movimiento del segundo
cojinete 22 a lo largo de la segunda parte arqueada 98 se traduce en un movimiento rotacional de la mesa 18.

Similarmente, el segundo cojinete 22 esta posicionado en el punto medio de la parte lineal 90 del trayecto de leva cuando
el primer cojinete 20 ha sido movido al primer extremo 92. No ocurre ninguin otro movimiento lineal del segundo cojinete
22 en la direccion D2 después de que el primer cojinete 20 haya alcanzado el primer extremo 92. Como el segundo
extremo 210 de la correa de distribucion 206 continua estirando de la mesa 18, el primer cojinete 20 es forzado a lo largo
de la primera parte arqueada 96 lejos del primer extremo 92, como se ha mostrado en la fig. 12. El segundo cojinete 22
define un segundo punto de pivotamiento de la mesa 18 cuando es dispuesto en el punto medio de la parte lineal 90
cuando el primer cojinete 20 prosigue a lo largo de la primera parte arqueada 96. El movimiento del primer cojinete 20 a
lo largo de la primera parte arqueada 96 se traduce en movimiento rotacional de la mesa 18.

El aparato trazador 12 puede incluir un controlador tal como un microordenador para controlar ciclos de trazado, una
interfaz de usuario, y una pantalla de presentacion. Preferiblemente, el aparato trazador 12 incluye un interfaz de usuario
de pantalla tactil para adquirir o introducir un nimero de trabajos, establecer el ciclo de trazado segun se desee,
seleccionar el tipo y/o material del armazoén, e introducir otros datos de instrucciones, como se ha descrito en la patente
‘952. El motor 60, y asi el movimiento de la mesa 18, es controlado por el controlador asociado con el aparato trazador
12. Cuando el primer ciclo de trazo es iniciado, la mesa 18 puede ser cargada o bien en una primera direcciéon D1 hasta
que la montura de lente M1 sea posicionada “de frente” al dispositivo que se aplica a objetos del aparato trazador 12, o
bien en la segunda direccion D2 hasta que la montura de lente M2 es posicionada de frente al dispositivo que se aplica a
objetos dependiendo de la seleccion del usuario y de las instrucciones de tratamiento, como se ha mostrado en las figs. 7
y 9 dependiendo de los parametros iniciales. La montura de la lente M1 es movida horizontalmente (izquierda o derecha)
haciendo girar la rueda dentada 60 en el sentido de las agujas del reloj CW o en sentido contrario a las agujas del reloj
CCW, estirando por ello de la mesa 18 en una primera o segunda direcciones D1, D2 a través de la correa de
distribucion 206 y moviendo los cojinetes 20, 22 a lo largo de la parte lineal 90.

El motor 60 puede ser controlado por el controlador asociado de tal manera que la mesa 18 es movida automaticamente
en una distancia predeterminada basandose en informacién de armazoén introducida o seleccionada por el usuario.
Alternativamente, pueden preverse controles asociados para provocar el movimiento de la mesa 18 en las direcciones
D1 o D2. En cualquiera de los casos, la mesa 18 puede ser movida en una distancia controlada de manera que la
montura de lente M1 es posicionada “de frente” al aparato trazador 12. En esta posicion de frente, el dispositivo que se
aplica a objetos puede estar alineado con el proceso de trazado e iniciarlo en una posicién conocida con respecto a la
montura de lente M1. Por ejemplo, el dispositivo que se aplica a objetos puede estar alineado con el soporte de armazoén
inferior 46 (o 48 dependiendo de la montura de lente que esta siendo trazada) o el soporte de armazoén superior 52 (o
54). Dado que el soporte de armazon 46, 48, 52, 54 se aplica a las monturas de lentes M1, M2, la posicion de las
monturas de lentes M1, M2 en estos puntos es conocida. De este modo, el dispositivo que se aplica a objetos se aplica
de forma apropiada a las monturas de lentes M1 o M2 cuando se inicia el proceso de trazado.

Sin embargo, el dispositivo que se aplica a objetos podria también estar alineado en otras posiciones con respecto a la
montura de lente M1 (o M2), tal como el centro de la caja ("boxing") de la montura de lente M1. Como es conocido en la
técnica, el “centro de la caja” es definido como el centro del menor rectangulo que encierra la forma de la montura de la
lente utilizando lineas horizontales y verticales. La dimensién horizontal o dimension A es definida como la distancia
entre los dos lados verticales de la caja. La distancia entre la parte superior y la parte inferior de la caja es la dimension
vertical o dimensién B. La curvatura o envolvente de la montura de la lente M1, o altura Z, también es determinada por el
aparato trazador 12.

Como se ha indicado antes, el aparato trazador 12 incluye un dispositivo que se aplica a objetos adaptado para moverse

a contacto con una ranura o bisel interior de la montura de lente M1 y a continuacién a lo largo de ella durante el proceso

de trazado. El aparato trazador 12 puede incluir mecanismos de rotacion y pivotamiento para tener en cuenta las
6
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dimensiones A y B de la montura de lente M1, asi como datos Z. Sin embargo, debido a que la mesa 18 se puede mover
horizontalmente cuando los cojinetes 20, 22 se mueven a lo largo de la parte lineal 90, el aparato trazador 12 puede ser
estacionario con respecto al movimiento a derecha e izquierda.

Los datos de trazado iniciales de la montura de lente M1 son recogidos por el aparato trazador 12 durante el primer ciclo
de trazado. A partir de estos datos de trazado iniciales, es establecido un valor AZ de las mediciones de la dimension
maxima y minima de A. El valor AZ es utilizado para evaluar si la inclinacion del armazén mediante la rotacion del
armazoén F en la mesa 18 es necesaria para acomodarse a la curvatura del armazén. Un valor umbral AZ puede ser
utilizado para determinar si es necesaria la inclinacién del armazoén, que puede ser un umbral por defecto o un umbral
definido por el usuario que es establecido empiricamente en base a la experiencia de laboratorio.

Si el valor umbral AZ no es sobrepasado, la inclinacién del armazoén no es requerida para trazar con precision la montura
de lente M1. Los datos de trazado iniciales de la montura de lente M1 son suficientemente precisos. El armazén F puede
a continuacién ser movido linealmente en la direccion D2 mediante el accionamiento del motor 60 en una distancia
controlada o predeterminada hasta el dispositivo que se aplica a objetos del aparato trazador 12 esta alineado con la
montura de lente M2 (si el doble trazado de ojo ha sido especificado por el usuario). Los datos de trazado de la montura
de lente M2 son a continuacion recogidos por el aparato trazador 12 durante un segundo ciclo de trazado. La mesa 18
puede a continuacion ser devuelta a su posicion por defecto sobre la placa base 18, y el armazoén F retirado del
mecanismo de sujecion 26. Los datos de trazado recogidos pueden entonces ser enviados cuando sea necesario.

Si el valor umbral AZ es sobrepasado, se requiere una inclinacioén del armazén. Un angulo de inclinacidon necesario para
situar la montura de lente M1 ortogonal al eje de trazado es calculado a partir del valor AZ. Pueden proporcionarse
angulos predeterminados de inclinacion que corresponden a los valores AZ. Por ejemplo, cuanto mayor es el valor AZ,
mayor es el angulo de inclinacion requerido. El armazon F es inclinado moviendo el segundo cojinete 22 en una distancia
predeterminada a lo largo de la segunda parte arqueada 98 lejos del segundo extremo 94, lo que corresponde al angulo
calculado de inclinacion requerida. La mesa 18 gira alrededor del primer punto de pivotamiento definido por el primer
cojinete 20 dispuesto en el punto medio de la parte lineal 90 cuando el segundo cojinete 22 se mueve a lo largo de la
segunda parte arqueada 98 en la distancia predeterminada.

Una vez que el armazoén F ha sido hecho girar el angulo de inclinacién deseado, la montura de lente M1 es trazada de
nuevo con un segundo trazado de recogida de datos. La rotacién de la montura de lente M1 elimina o minimiza
sustancialmente los efectos de la elevada curvatura en el proceso de trazado, dado que la montura de lente M1 esta
ortogonal al €je de trazado del aparato trazador 12. Las mediciones AZ requeridas por el dispositivo que se aplica a
objetos durante el nuevo trazado son por ello minimizadas, preferiblemente a cerca de cero. De este modo, la inclinacion
del armazén F mediante la rotacion de la mesa 18 efectivamente “desenvuelve” las monturas de lentes que tienen una
curvatura elevada.

Después de haber vuelto a trazar la montura de lente M1, el armazén F es movido linealmente en la direccién D2
mediante el accionamiento del motor 60 en una distancia controlada o predeterminada hasta que el dispositivo que se
aplica a objetos del aparato trazador 12 esta alineado con la montura de lente M2 (si el doble trazado de ojo ha sido
especificado por el usuario). Si se ha determinado que la montura de lente M1 ha requerido inclinacion del armazon, el
armazon F es inclinado el mismo angulo de inclinacion calculado requerido para la montura de lente M1, pero simétrico
en un espejo alrededor de un plano central del armazén F. El angulo de inclinacion requerido para la montura de lente
M2 refleja especularmente el angulo de inclinacion requerido para la montura de lente M1 dada que la forma y los valores
de trazado de la montura de lente M2 son inversos a los de la montura de lente M1. Los datos de trazado de la montura
de lente M2 son a continuacion recogidos por el aparato trazador 12. La mesa 18 puede a continuacion ser devuelta a su
posicion por defecto sobre la placa base 18, y los armazones F retirados del mecanismo de sujecion 26. Los datos de
trazado recogidos pueden a continuacion ser enviados cuando sea necesario.

Un algoritmo para trazar los monturas de las lentes M1, M2 de los armazones F de acuerdo con una realizacion preferida
sera descrito a continuacion con referencia al diagrama de flujo de la fig. 15. Preferiblemente, el trazador 12 y el
mecanismo de soporte son controlables mediante una interfaz de usuario (no mostrada). Un usuario selecciona un
algoritmo de curvatura del trazador en S1. El usuario puede a continuacion seleccionar o pre-establecer angulos
rotacionales asociados con un nivel de curvatura en S2. Estos angulos de rotacion son por tanto determinados antes de
trazar, y pueden ser establecidos arbitrariamente por el usuario. Los angulos de rotacion en una primera direccion
corresponden a posiciones del primer cojinete 20 a lo largo de una primera parte arqueada 96, y los angulos de rotacion
en una segunda direccién opuesta a la primera direccion corresponden a posiciones del segundo cojinete 22 a lo largo
de un segundo trayecto arqueado 98. Por ejemplo, el usuario puede establecer valores de 15, 20 y 25 grados de rotacion
que corresponden a angulos de inclinacién “bajo”, “medio” y “alto”, que corresponden al movimiento rotacional del
mecanismo de sujecion 26 con respecto al gje de trazado. Un angulo de mesa inicial preestablecido puede también ser
establecido por el usuario, por ejemplo, un angulo de inclinacion inicial de 10 grados. El usuario también selecciona si la
montura de lente M1 o la montura de lente M2 ha de ser trazada, o si ambas monturas de lentes M1, M2 han de ser
trazados, en S3.

Como se ha mostrado en las figs. 1, 2 y 4 a 10, los armazones F estan asegurados a la mesa 18 mediante un
mecanismo de sujecién 26 en una orientacion sustancialmente vertical con respecto a la placa base 14, con la parte de
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nariz de los armazones F soportada por el miembro cilindrico 32 y las monturas de lentes M1, M2 retenidas entre los
soportes de armazon inferiores y superiores 46, 48, 52, 54. Los cojinetes 20, 22 pueden estar posicionados dentro de la
ranura 16 en una posicion por defecto, en la que el cojinete 20 esta dispuesto en el punto medio de la parte lineal 90,
como se ha mostrado en la fig. 3. En esta posicion, la mesa 18 es posicionada sobre la placa base 14 de manera que el
brazo de sujecién superior 50 esta “enfrente” o situado ortogonalmente al €je de trazado del dispositivo que se aplica a
objetos del aparato trazador 12, como se ha mostrado mejor en las figs. 1, 2 y 4.

El usuario inicia a continuacién el ciclo S4. Si la montura de lente M1 ha sido seleccionado para su trazado, la mesa 18
es movida linealmente en la direccién D1 a una posicion a la izquierda (si no esta ya en la posicion izquierda) en S5y S6,
en la que el segundo cojinete 22 esta dispuesto en el segundo extremo 94, como se ha mostrado en la fig. 3. Si la
montura de lente M2 ha sido seleccionada para su trazado, la mesa 18 es movida linealmente en la direcciéon D2 a una
posicion a la derecha en S5y S7, en la que el primer cojinete 20 esta dispuesto en el primer extremo 92.

El mecanismo de sujecion 26, y por tanto los armazones F, son hechos girar a un angulo preestablecido inicial, si es
preestablecido por el usuario en S8. Un primer ciclo de trazado es iniciado a continuacién utilizando el aparato trazador
12 en S9, en el que una parte de la montura de lente seleccionada M1 (o M2) es trazada con el dispositivo que se aplica
a objetos asociado con el trazador. Cuando se traza la montura de lente M1 (o M2), el trazado puede ser iniciado en un
angulo de inclinacion “inicial”. Hasta aproximadamente la mitad de la circunferencia de la montura de lente M1 (o M2)
puede ser trazada para tomar una determinacion en cuanto al angulo mas apropiado a utilizar para trazar el armazén
entero. Por ejemplo, entre aproximadamente 80 grados y aproximadamente 180 grados de la montura de lente pueden
ser trazados durante este trazado inicial. Sin embargo, debe comprenderse que la parte especifica que es trazada puede
ser establecida arbitrariamente por el usuario. Los datos de trazado iniciales son por ello generador durante este trazado
inicial. El diferencial Z durante este trazado inicial es evaluado contra un intervalo predeterminado para determinar el
angulo de inclinacion a utilizar, si lo hay.

Especificamente, un delta Z es calculado basandose en los datos de trazado iniciales generados en S10, y comparando
con un umbral de delta Z bajo predeterminado (“Bajo (z)*). Preferiblemente, el delta Z de la montura de lente es medido
simultaneamente cuando la montura de la lente esta siendo trazada durante el primer ciclo de trazado.

Si el delta Z medido no sobrepasa el umbral de delta Z bajo predeterminado cuando se esta procediendo al trazado
inicial, el dispositivo que se aplica a objetos continda trazando las monturas de lentes enteras M1 o M2, y completa el
trazado en S11.

Sin embargo, si el delta Z medido sobrepasa el umbral delta Z bajo predeterminado durante el trazado inicial, pero no
sobrepasa un umbral delta Z medio predeterminado (Medio (z)”) en S12, a continuacion el proceso vuelve al paso S8 y el
mecanismo de sujecion 26 es hecho girar en un angulo predeterminado asociado con una curvatura baja (“Baja (u)’) en
S9. Si el delta Z medido sobrepasa el umbral delta Z medio predeterminado, pero no sobrepasa un umbral delta Z alto
predeterminado (“Alto (z)") en S12, a continuacion el mecanismo de sujecidon 26 es hecho girar un angulo
predeterminado asociado con una curvatura media (“Media (u)”) en S9. Si el delta Z medido sobrepasa el umbral delta Z
alto predeterminado (S12), a continuacién el mecanismo 26 es hecho girar en un angulo predeterminado asociado con
una curvatura elevada (“Alta (u)”) en S9.

Las monturas de lentes M1 0 M2 son a continuacién trazadas de nuevo en S9 si el umbral delta Z predeterminado ha
sido sobrepasado durante el trazado inicial. Asi, durante el segundo trazado, se utilizara uno de los angulos de
inclinacion “Bajo(u)”, “Medio(u)’, o “Alto(u)”. Estos valores son establecidos por el operador. El angulo correspondiente de
inclinacion del mecanismo de sujecion 26 es determinado automaticamente por el software asociado.

Después de que el segundo trazado se haya completado, el software evalia el angulo de inclinacion medido del
armazon, y si esta fuera de una tolerancia predeterminada (ajustable por el operador), el software hace que el armazdn
sea inclinando una vez mas antes de trazar la montura de la lente M1 (o M2) una ultima vez. Esta inclinacion final del
armazon eliminara esencialmente el angulo de inclinacién del armazon, como es interpretado por el trazador 12. Si es
necesario, se ejecutara este tercer trazado del armazon.

Especificamente después del segundo trazado, el delta Z es vuelto a medir y comparado con el umbral delta Z bajo
predeterminado en S10. Otro ajuste puede ser iniciado en S12 si el umbral delta Z predeterminado es aun sobrepasado.
Una vez que el delta Z medido es menor que el delta Z bajo predeterminado, el dispositivo que se aplica a objetos
completa el trazado, y la inclinacién del angulo del armazén es calculada basandose en el delta Z medido en S11.

El angulo que ha sido girado el mecanismo de sujecion 26 durante el trazado precedente es sustraido del angulo de
inclinacion del armazoén calculado, y el valor resultante es comparado con un umbral maximo predeterminado en S13.

Si este valor resultante es menor que el umbral maximo predeterminado, el proceso prosigue a S14, en donde se
determina si la otra montura de lentes M1 o0 M2 ha de ser trazada basandose en las instrucciones de usuario en S14. Si
la otra montura de lentes M1 o0 M2 no ha de ser trazado, el proceso termina en S16.

Si la otra montura de lentes M1 o M2 ha de ser trazada, €l proceso vuelve a la operacién S6, en la que el mecanismo de
sujecion 26 es desplazado a una posicion a la izquierda o a la derecha (dependiendo de la posicion de la montura de
8
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lentes M1 o M2 trazada inicialmente). Sin embargo, el angulo de inclinacion final utilizado para el primer trazado de la
montura de lente es preferiblemente el angulo de inclinacién inicial para trazar la segunda montura de lentes. De este
modo, el proceso se acelera cuando se traza la segunda montura de lentes.

Si el valor resultante calculado en S13 sobrepasa aun el umbral maximo predeterminado, el angulo que ha sido girado el
mecanismo de sujecion 26 durante el trazado es comparado con el angulo de inclinaciéon del armazoén calculado en S15,
y el proceso vuelve a S8 y S9, donde el mecanismo de sujecion 26 sufre otro ajuste de inclinacion basado en esta
comparacion y la montura de lente M1 o M2 es vuelta a trazar una tercera vez. El proceso prosigue a continuacion a la
operacién S10 como se ha descrito antes.

Debe comprenderse que el algoritmo descrito antes y mostrado en la fig. 15 es sélo ejemplar, y el presente invento no
esta limitado por ello. Se comprenderia facilmente que las operaciones de tratamiento especificas pueden ser
modificadas. Ademas, especificaciones tales como los angulos predeterminados asociados con una curvatura baja,
media y alta, han sido predeterminados solo por establecimiento del usuario. Por tanto, como se ha mostrado en el
diagrama de flujo, Inicial(u), Bajo(u), Medio(u), Alto(u), y Tolerancia(u) pueden ser todos establecidos por el usuario. De
manera similar, los umbrales delta bajo, medio y alto, predeterminados asi como el umbral predeterminado calculado en
la operacién S13 descrita antes, pueden ser modificados por el usuario y/o en el momento de la programacion.

Como se ha descrito antes, el mecanismo de soporte del presente invento puede también ser configurado para asegurar
una lente o un disefio de lente durante una operacion de trazado. Una lente o un disefio de lente puede ser unido a un
disefio o soporte de lente como se ha descrito en la patente ‘952. Por ejemplo pasadores e imanes de alineacion pueden
ser utilizados para asegurar una lente a un soporte de lente. El disefio o el soporte de lente puede a continuacion ser
asegurado al mecanismo de soporte 10.

Como se ha mostrado mejor en las figs. 13 y 14, un elemento de fijacién 100 incluye un armazén configurado para ser
asegurado de manera que se pueda liberar por los soportes de armazén 46, 48, 52, 54. El elemento de fijacion 100
incluye un soporte superior 104 para ser aplicado por los soportes de armazoén superiores 52, 54, y los soportes inferiores
106, 108 para ser aplicados por los soportes de armazoén inferiores 46, 48, respectivamente. Como se ha mostrado en la
fig. 13, un soporte 110 en forma de U esta previsto entre soportes inferiores 106, 108, que estan configurados para
extenderse alrededor del dispositivo de centrado 30 y del miembro cilindrico 32 cuando el elemento de fijacion 100 es
retenido entre los soportes de armazoén 46, 48, 52, 54.

Un soporte 112 se extiende hacia fuera desde un puntal 114 asegurado a un extremo 116 del elemento de fijacion 100,
sobre el que puede ser asegurado un disefio de lente P, o una lente. Cuando el elemento de fijacion 100 es asegurado
por el mecanismo de sujecion 26, la mesa 18 puede a continuacion ser inclinada en un angulo predeterminado en el que
el disefio P asegurado o lente esta “en frente” o situado ortogonalmente al eje de trazado del dispositivo que se aplica a
objetos del aparato trazador 12, como se ha mostrado en la fig. 14. Una vez en esta posicion, el disefio de lente P o la
lente pueden ser trazados completamente sin la necesidad de otra rotacién del mecanismo de sujecion 26.

Seria facilmente comprensible que pueden preverse otras configuraciones distintas para un elemento de fijacién para
soportar un disefio de lente o una lente, siempre y cuando el elemento de fijacion asegure el disefio de lente o la lente en
una posicion ortogonal al eje de trazado del trazador 12. Por ejemplo, puede preverse un elemento de fijacion
configurado para ser conectado a alguna otra parte del mecanismo de sujecion 26, por ejemplo el soporte de sujecion
superior 56, o el soporte de sujecion inferior 29, o a alguna otra parte del mecanismo de soporte 10. Los datos de trazado
son a continuacion recogidos por el aparato trazador 12, y la lente o el disefio de lente pueden a continuacion ser
retirados del soporte asociado.
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REIVINDICACIONES
1.- Un mecanismo de soporte para un armazon de gafas (F) que comprende:
una base (14);

un mecanismo de sujecion giratorio (26) configurado para asegurar, de manera que se pueda desmontar, una montura
de lente (M1, M2) de un armazoén de gafas (F), caracterizado por que dicho mecanismo de sujecion esta configurado
para asegurar el armazén de la lente en una orientacion sustancialmente vertical con respecto a dicha base (14),
comprendiendo la base un trayecto de leva que tiene una parte lineal (90) que incluye un primer extremo (92) y un
segundo extremo (94), dicho mecanismo de sujecion (26) acoplado de manera movil a dicha base (14) para movimiento
lineal entre dicho primer extremo (92) y dicho segundo extremo (94), y que puede girar alrededor de un primer y segundo
puntos de pivotamiento espaciados, en el que dicho mecanismo de sujecion (26) puede girar alrededor de un €je de
rotacion definido por el segundo punto de pivotamiento con respecto a dicha base cuando dicho primer punto de
pivotamiento alcanza dicho primer extremo (92) de dicha parte lineal (90) y dicho mecanismo de sujecion (26) puede
girar alrededor de un eje de rotacion definido por el primer punto de pivotamiento cuando dicho segundo punto de
pivotamiento alcanza dicho segundo extremo (94) de dicha parte lineal (90); y

un accionador (62) asociado operativamente con dicho mecanismo de sujecion (26) para provocar el movimiento lineal o
rotacional del mismo.

2.- El mecanismo de soporte segun la reivindicacion 1, en el que dicho mecanismo de sujecion (26) puede girar en
sentido contrario a las agujas del reloj alrededor de dicho primer punto de pivotamiento y puede girar en el sentido de las
agujas del reloj alrededor de dicho segundo punto de pivotamiento.

3.- El mecanismo de soporte segun la reivindicacion 1 o la reivindicacion 2, en el que dicho mecanismo de sujecion (26)
incluye un primer soporte (46) de armazoén configurado para aplicarse a una primera montura de lente (M1) de los
armazones de gafas (F) y un segundo soporte (48) de armazdn configurado para aplicarse a una segunda montura de
lente (M2) de los armazones de gafas (F), en el que dicho primer soporte (46) de armazdn es alineado en particular con
dicho eje de rotacion cuando dicho mecanismo de sujecion (26) es movido linealmente a dicho primer extremo (92), y
dicho segundo soporte de armazon (48) es alineado con dicho eje de rotacion cuando dicho mecanismo de sujecion (26)
es movido linealmente a dicho segundo extremo (94).

4.- El mecanismo de soporte segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en el que dicho primer punto de
pivotamiento es alineado con dicho eje de rotacién cuando dicho mecanismo de sujecion (26) es movido linealmente a
una primera posicion, y dicho segundo punto de pivotamiento es alineado con dicho eje de rotacién cuando dicho
mecanismo de sujecion (26) es movido linealmente a una segunda posicion.

5.- El mecanismo de soporte segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en el que dicho eje de rotacion es
sustancialmente perpendicular a una direccién de movimiento lineal de dicho mecanismo de sujecion (26).

6.- El mecanismo de sujecion segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en el que el movimiento de dicho
mecanismo de sujecion (26) con respecto a dicha base (14) es definido por el movimiento asociado del primer y segundo
cojinetes (20, 22) recibidos en dicho trayecto de leva (16) y que se pueden mover a lo largo del mismo.

7.- El mecanismo de soporte seguin cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en el que dicho trayecto de leva (16)
tiene forma de U con una parte lineal (90) que incluye un primer y segundo extremos (92, 94), una primera parte
arqueada (96) que se extiende hacia fuera desde dicho primer extremo (92), y una segunda parte arqueada (98) que se
extiende hacia fuera desde dicho segundo extremo (94).

8.- El mecanismo de soporte segun la reivindicacion 7, en el que dicho primer cojinete (20) define dicho primer punto de
pivotamiento cuando esta dispuesto en una posicién central a lo largo de dicha parte lineal (90) de dicho trayecto de leva
(16), dicho segundo cojinete (22) dispuesto en dicho segundo trayecto arqueado (98) y de forma que se pueda mover a
lo largo del mismo cuando dicho primer cojinete (20) esta dispuesto en dicho primer punto de pivotamiento, dicho
mecanismo de sujecion (26) puede girar alrededor de dicho primer punto de pivotamiento cuando dicho segundo cojinete
(22) se mueve a lo largo de dicho segundo trayecto arqueado (98), en el que en particular dicho segundo cojinete (22)
define dicho segundo punto de pivotamiento cuando esta dispuesto en la posicién central, dicho primer cojinete (20)
dispuesto en dicho primer trayecto arqueado (96) y de forma que se pueda mover a lo largo del mismo cuando dicho
segundo cojinete (22) esta dispuesto en dicho segundo punto de pivotamiento, dicho mecanismo de sujecion (26) puede
girar alrededor de dicho segundo punto de pivotamiento cuando dicho primer cojinete (20) se mueve a lo largo de dicho
primer trayecto arqueado (96).

9.- El mecanismo de soporte segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, que comprende ademas un aparato
trazador (12) préximo a dicho mecanismo de sujecion (26), teniendo dicho aparato trazador (12) un dispositivo que se
aplica a objetos adaptado para moverse a contacto con un montura de lentes (M1, M2) y a continuacion a lo largo de la
misma asegurado de manera desmontable por dicho mecanismo de sujecion (26).
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10.- El mecanismo de soporte segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en el que dicho mecanismo de
sujecion (26) incluye un dispositivo (30) de centrado de armazén adaptado para aplicarse y soportar una parte de nariz
del armazén de gafas (F), en el que dicho dispositivo (30) de centrado de armazon en particular esta entre medias de
dichos primer y segundo puntos de pivotamiento.

11.- El mecanismo de soporte segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en el que dicho mecanismo de
sujecion (26) incluye un brazo de sujecion inferior (47) que tiene un primer y segundo soportes de armazoén inferiores
espaciados (46, 48) configurados para aplicarse a un borde inferior de una primera y segunda monturas de lentes
correspondientes (M1, M2) del armazén de gafas (F), y un brazo de sujecion superior (50) que tiene un primer y segundo
soportes de armazoén superiores espaciados (52, 54) configurados para aplicarse a un borde superior de la primera y
segunda monturas de lentes correspondientes (M1, M2), siendo retenido el armazén de gafas (F) entre dichos soportes
de armazén superiores e inferiores (46, 48, 52, 54) y alineado para su aplicacién por un mecanismo de trazado,

en el que en particular al menos uno de dichos soportes de armazon inferiores y superiores (52, 54, 46, 48) tienen forma
de V.

12. El mecanismo de soporte segun la reivindicacion 11, en el que dicho brazo de sujecion inferior (47) se puede mover
verticalmente acercandose y alejandose de dicho brazo de sujecion superior (50) y/o dicho brazo de sujecion superior
(50) se puede mover verticalmente acercandose y alejandose de dicho brazo de sujecion inferior (47) y en particular es
cargado hacia dicho brazo de sujecion inferior (47).

13.- El mecanismo de soporte segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, que comprende ademas un
elemento de fijacion configurado para ser asegurado de manera que se pueda desmontar por dicho mecanismo de
sujecion (26), incluyendo dicho elemento de fijacion un soporte adaptado para asegurar o bien una lente o bien un disefio
de lente.

14.- Un método para trazar un montura de lentes de un armazén de gafas (F), que comprende las operaciones de:

asegurar el armazon de gafas (F) en el mecanismo de soporte de la reivindicacion 1 préximo al aparato trazador (12) que
tiene un dispositivo que se aplica a objetos;

trazar al menos una parte de una primera montura de lentes (M1) con el dispositivo que se aplica a objetos y generar por
ello datos de trazado iniciales;

calcular un delta Z de la primera montura de lentes (M1) basandose en los datos de trazado iniciales generados;

inclinar el armazon de gafas (F) sobre un eje vertical en un primer angulo prescrito si el valor de delta Z sobrepasa un
umbral predeterminado, en el que el primer angulo prescrito corresponde al primer valor de delta Z; y

volver a trazar la primer montura de lentes (M1) utilizando el aparato trazador (12) si el primer valor de delta Z sobrepasa
el umbral predeterminado, generando por ello datos de trazado secundarios,

en el que dichas operaciones de trazar y calcular son en particular simultaneas.

15.- El método segun la reivindicacion 14, en el que el primer valor de delta Z es determinado después de trazar entre
aproximadamente 80 grados y aproximadamente 180 grados de la primera montura de lente (M1).

16.- El método segun cualquiera de las reivindicaciones 14 6 15, que incluye las operaciones adicionales de:

calcular un angulo de inclinacion de la primera montura de lente (M1) basandose en los datos de trazado secundario
generados;

inclinar el armazon de gafas (F) alrededor del eje vertical en el angulo de inclinacién calculado si el angulo de inclinacién
calculado sobrepasa el umbral predeterminado; y

volver a trazar la primera montura de lente (M1) utilizando el aparato trazador (12) si el angulo de inclinacién calculado
sobrepasa el umbral predeterminado, generando por ello datos de trazado final y en particular las operaciones
adicionales de:

alinear una segunda montura de lente (M2) con el dispositivo que se aplica a objetos;
inclinar el armazoén de gafas (F) alrededor de un eje vertical en un angulo utilizado por la primera montura de lente (M1);

inclinar el armazén de gafas (F) alrededor de un eje vertical en un segundo angulo calculado si el angulo de inclinacién
calculado sobrepasa el umbral predeterminado;

trazar la segunda montura de lente (M2) utilizando el aparato trazador (12) con el dispositivo que se aplica a objetos y
generar por ello datos de trazado finales.
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s1 Algoritmo de curvatura del trazador

T

Seleccionar Curvatura:
1: Auto =» Mesa ()= Inicial (8}
S2|2: Baja > Mesa (¢}=Baja (8}
3: Media <> Mesa (¢} = Media (¢}
4: Alta -» Mesa (8)= Alta (6)

Seleccionar Ojo

33 1: Derecho < Ojo = Derecho
2: lzquierdo <3 Qjo = Izquierde
3:Ambos <> Ojo=Ambos

341 Iniciar Ciclo

§7
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Figura 15

8- Angulo en grados
-z ¥: Extension del brazo del lapiz trazador en mm

“ Mesa (6) '?Angulu que es hecha girar la mesa soporte del armazén durante el trazado

Inicial {8)1.=> Angulo predeterminado asociado con Curvatura Automatica
Bajo (9); [\ngulo predeterminado asociado con Curvatura Baja

Medio {8} Angulo predeterminado asociado con Curvatura Media

Alto  {(8)=> Angulu predeterminado asociado con Curvatura Alta

Dif. (z) :Diferencial de (z) medido de segmento caracteristico de armazén
(z) Baja ‘=»Umbral diferencial de z predeterminado a disparador. Bajo
(2) Media =>-Umbral diferencial de z predeterminado a disparador Medio

(z) Alta = Umbral diferencial de z predeterminado a disparador Alto

Delta (z) * - Diferencial de z medido alrededor del eje B
lArmazon (9)-) Angulo de inclinacion de armazon calculado basado en Delta (z) .
Tolerancia (8} -)Umbral maximo predeterminado para | Armazén {8) - Mesa {8} |

Desplazar la Mesa del Armazéna | Desplazar la Mesa del Armazén ala
la Posicion lzquierda Posicion Derecha

SalMecsnlsmo de Theta de Inicio

5

Hacer Girar la Mesa del Armazon a Mesa($)
Sg Trazar segmento caracteristico de
armazon o hasta que el lapiz caiga del
armazon. Medir Diferencia (2)

S12

IO Isi (2) Baja < Dif (2) < (z) Media, entonces Mesa (8} = Bajo {8}
- -% Si (2) Media < Dif () < (2) Alta, entonces Mesa (¢} = Medio{} ——
”_ {Si Dif (z) = (2) Alta, entonces Mesa {8) = Alto {8}

Completar Trazado
811 Medir Delta (z)
Calcular Armazoén {¢)

$13_—
~""| Armaz
< Toler

01:0 = Ambos
_ E lzquierdo ain no
o - trazado?

on{e)- Mesa(d
ancia{e) ? .

Mesa (0) = Armazon (0)'?
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