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DESCRIPCION
Dispositivo para determinar optoelectronicamente la longitud y/o la anchura de un cuerpo situado sobre una base
Campo técnico

La invencion hace referencia a un dispositivo para determinar la longitud y la anchura de los dos pies de una
persona situados sobre una base, segun el preambulo de la reivindicacion 1.

El dispositivo esta configurado para determinar la longitud y la anchura de los pies y, de este modo, el nimero de
calzado correcto.

Estado de la técnica

Del documento DE 83 08 980 U1l se conoce un aparato de medicion del pie con seis sensores fotoeléctricos, en el
que los sensores fotoeléctricos estan dispuestos con movimiento de avance sobre unas correas dentadas guiadas
alrededor de unos rodillos de inversion.

Del documento EP 0 214 954 A2 se conoce un dispositivo de medicion para determinar sin contacto unas masas,
segun el método de silueta, mediante la utilizacién de un haz laser dividido en haces parciales.

Del documento EP 0 014 022 Al se conoce un dispositivo para establecer el tamafio de un pie, en el que se utilizan
unas lamparas alargadas, que se extienden todo a lo largo de una longitud o anchura a determinar.

Un dispositivo, por ejemplo para determinar la longitud de pies de nifios, es de conocimiento general y se basa en
una medicion puramente mecanica de los pies. El dispositivo ya conocido presenta unas regletas de tope que se
desplazan para determinar la longitud de los pies desde delante hasta topar con los dedos y/o, para determinar la
anchura, lateralmente hasta topar con los pies previamente fijados. A causa del contacto de los pies con las regletas
de tope existe el inconveniente de que los pies se trasladan por ejemplo de forma reflexiva o se produce una
retraccion de los dedos, lo que puede conducir a una medicion errénea; la longitud del pie medida seria entonces
mas corta que la longitud del pie real. Para conseguir un resultado de medicion preciso es por ello necesario llevar a
cabo unas mediciones multiples, lo que es poco satisfactorio para todos los participantes en la medicion. Ademas de
esto existe en general el riesgo de errores de lectura por parte de los operadores del dispositivo, lo que puede
conducir, si se utilizan dispositivos para determinar la longitud de un pie humano, a la vista de los pequefios
escalonamientos en el sistema de dimensiones de pie/calzado, a la asociacién de un nimero de calzado incorrecto.

Resumen de la invencién

El objeto de la invencién consiste en crear un dispositivo para determinar la longitud y la anchura de los dos pies de
una persona situados sobre una base, en el que se obtenga una buena precisién de medicién con una estructura
sencilla y econémica.

Este objeto es resuelto conforme a la invencién con las caracteristicas de la reivindicacion 1. Las reivindicaciones
dependientes hacen referencia a unas conformaciones ventajosas.

Para solucionar el objeto esta previsto un dispositivo para determinar optoelectronicamente la longitud y la anchura
de los dos pies de una persona situados sobre una base, que comprende una primera guia lineal para determinar la
longitud y una segunda guia lineal para determinar la anchura de los pies, en donde la primera y la segunda guia
lineal pueden moverse a lo largo de la direccién longitudinal o transversal de la base, en donde las guias lineales
presentan respectivamente al menos un cabezal de escaneo optoelectrénico y en donde los cabezales de escaneo
estan conectados, en una forma conductora de sefial, a un dispositivo de evaluacion para la conversiéon y
visualizacion de la sefial eléctrica emitida por los cabezales de escaneo como la longitud y la anchura de los pies.
Mediante un dispositivo de este tipo los pies a medir sélo hacen contacto con la base en la zona de su superficie de
apoyo. La determinacion de la longitud y de la anchura se lleva a cabo mediante una medicion 6ptica. El dispositivo
presenta, mediante la utilizacién de guias lineales, una estructura relativamente sencilla y puede producirse
econ6micamente. Ademas de esto es ventajoso que el dispositivo presente unas dimensiones compactas. Las
dimensiones s6lo son un poco mayores que la propia base, sobre la que se encuentran los pies a medir. El
dispositivo de evaluacion puede estar separado fisicamente de la base y de las guias lineales. Las sefiales emitidas
por los cabezales de escaneo al dispositivo de evaluacion se transforman mediante el dispositivo de evaluacion en
un sistema de dimensiones cualquiera y se visualizan y/o emiten a través de una interfaz en un aparato periférico,
por ejemplo un monitor. Para determinar la longitud y la anchura de los pies un dispositivo de este tipo tiene una
ventaja a destacar, debido a que ya no necesita regletas de tope, que hagan contacto directo con los pies. También
se reduce a un minimo el riesgo de errores de lectura por parte de los operadores mediante el dispositivo de
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evaluacion y la visualizacién, en los que pueden leerse directamente las dimensiones de los pies, por ejemplo en
milimetros, o el niUmero de calzado.

Las impurezas de la base, por ejemplo por polvo doméstico, no tienen una influencia negativa en el resultado de la
medicién. El dispositivo reivindicado presenta por ello tanto una fiabilidad excelente como una elevada precisiéon de
medicion.

El dispositivo esta previsto para determinar la longitud y la anchura de los dos pies situados sobre una base, y las
guias lineales para determinar la longitud y la anchura estan dispuestas ortogonalmente una respecto a la otra. Para
conseguir un resultado de medicidén preciso esta previsto de forma preferida que la base esté unida a las guias
lineales y que la base y las guias lineales estén posicionadas de forma que no puedan desplazarse una con relacion
a la otra. Debido a que el dispositivo presenta en total unas dimensiones compactas y, de este modo, puede
transportarse facilmente, una conformacion asi tiene una ventaja destacable en cuanto a una buena precision de
medicién. La base y las guias lineales forman una unidad, en donde la unidad sélo tiene que conectarse al
dispositivo de evaluacion. La manipulacion se simplifica a causa de ello notablemente. Ya no es necesario un ajuste
de las guias lineales con relacién a la base, tras la fabricacion del dispositivo.

Los cabezales de escaneo estan configurados como sensores fotoeléctricos y presentan respectivamente al menos
un emisor y al menos un detector asociado funcionalmente de forma técnica al emisor. Los sensores fotoeléctricos
trabajan durante una larga vida util de forma fiable y sin mantenimiento, lo que es ventajoso en particular en cuanto a
unos operadores poco formados técnicamente.

Las guias lineales estan configuradas respectivamente de forma preferida fundamentalmente en forma de U y
encajan por debajo de la base con un alma de union, en donde los brazos de las guias lineales estan dispuestos en
lados de los pies mutuamente opuestos y en donde uno de los brazos presenta un emisor y el otro de los brazos de
cada guia lineal un detector. Mediante el alma de unién se mueven sincrénicamente los emisores y los detectores de
cada guia lineal.

Los haces de medicién de los emisores de cada guia lineal se modulan y se filtran en el lado del detector, y se
someten a una ponderacion de valor umbral para evitar perturbaciones funcionales, por ejemplo a causa de luz
exterior. La deteccidn, la extraccién y el archivo de caracteristicas de las sefiales de detector, digitalizadas de este
modo, pueden realizarse controlados por programa con el movimiento del cabezal de escaneo en marcha. La
evaluacion de las sefiales se realiza por ejemplo una vez terminado el proceso de medicién sin limitaciéon en el
tiempo.

Las guias lineales pueden accionarse mediante un motor conmutador paso a paso. El principio basico de la
evaluacion se basa en la relacion fija entre el nimero de pasos de avance y la respectiva posicion del cabezal de
escaneo, de tal manera que mediante el conteo de las sefales de detector se obtiene una asociacion clara de
longitudes. Como flanco de sefial se designa la transicion de un nivel de sefial (valor de tensién) desde un valor de
nivel a otro valor de nivel, en donde la transicion de un valor de nivel inferior a un valor de nivel superior se designa
como flanco ascendente y la transicién de un valor de nivel superior a un valor de nivel inferior como flanco
descendente.

Las guias lineales se mueven por ejemplo en pasos equidistantes o a una velocidad constante.

El dispositivo de evaluacién puede estar formado por un médulo electrénico y comprende por ejemplo un sistema de
clasificacion para convertir la, al menos una, sefial de medicién en una clasificacion por tamafios. Un dispositivo de
evaluacion de este tipo es en particular practico si se utiliza el dispositivo para determinar el tamafio de los pies de
una persona.

Descripcion breve del dibujo

A continuacion se describe con mas detalle un ejemplo de realizacién del dispositivo conforme a la invencion, en
base a las figuras representadas esquematicamente. Estas muestran:

la figura 1 una vista en perspectiva del dispositivo,
la figura 2 una vista lateral del dispositivo y
la figura 3 una vista en planta sobre el dispositivo.

Modo de realizacion de la invencién
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En la figura 1 se muestra un ejemplo de realizacion del dispositivo conforme a la invencién. Se trata de medir pies
humanos 4, cuya longitud 1 y anchura 2 se determinan por via optoelectrénica. La base 3 se compone, en el lado
vuelto hacia el cuerpo 4, de una placa de pisada 20, que comprende dos superficies parciales 3.1, 3.2. Las
superficies parciales 3.1, 3.2 estan separadas entre si mediante la rendija 17, en donde dentro de la rendija 17 estan
dispuestos los detectores 11 de las dos primeras guias lineales 5.1 y 5.2, que estan previstas respectivamente para
establecer la longitud de los dos pies. Las dos guias lineales 5.1, 5.2 estan acopladas entre ellas mecanicamente y
sélo pueden moverse conjunta y sincronicamente en la direccion longitudinal de los pies 4 a medir.

La segunda guia lineal 6 para establecer la anchura 2 de los pies 4 puede moverse en la direccion transversal de los
pies 4 a medir, y puede trasladarse a lo largo de toda la anchura de la base 3.

Las dos primeras guias lineales 5.1, 5.2 estan configuradas fundamentalmente en forma de U, en donde el alma de
unién 19 respectiva discurre por debajo de la placa de pisada 20.

Por debajo de la placa de pisada 20 esta dispuesta de forma adyacente a cierta distancia una placa intermedia 21,
sobre la que esta montado el accionamiento para las dos guias lineales 5.1, 5.2. El accionamiento se realiza
mediante el motor conmutador paso a paso 16, que esta atornillado a la placa intermedia 21. Entre la placa
intermedia 21 y la placa base 22 esta dispuesta el alma de unién 19 de la segunda guia lineal 6. Las dos primeras
guias lineales 5.1, 5.2 para establecer la longitud de los pies 4 pueden moverse ortogonalmente respecto a la
segunda guia lineal 6. Las dos primeras guias lineales 5.1, 5.2 son accionadas en este ejemplo de realizacién
mediante el motor conmutador paso a paso 16 comudn. Para accionar la segunda guia lineal 6 esta previsto otro
motor conmutador paso a paso, no representado aqui.

El accionamiento de los motores conmutadores paso a paso se realiza mediante el dispositivo de evaluacién 8, que
ademas presenta la pantalla 18, que en este ejemplo de realizacién visualiza un nimero de calzado. La pantalla 18
esta configurada en este ejemplo de realizacién como pantalla matricial de cristal liquido, que puede leerse con
seguridad incluso en condiciones de luz adversas.

La primera guia lineal 5.1, 5.2, y la segunda guia lineal 6 estan dispuestas ortogonalmente unas respecto a las otras.
El cabezal de escaneo optoelectrénico 7, que esta formado por sensores fotoeléctricos 9, esta conectado en una
forma conductora de sefial al dispositivo de evaluacién 8, en donde los sensores fotoeléctricos 9 comprenden
respectivamente un emisor 10 y un detector 11. Por medio de que los brazos 12, 13, 14, 15, 15 de las guias lineales
5,5.1, 5.2, 6 estan dispuestas en lados mutuamente opuestos de los pies 4, los pies a medir, situados sobre la placa
de pisada 20, son completamente rodeados por los cabezales de escaneo 7 en la suma de los movimientos de los
mismos.

En la figura 2 se muestra una vista lateral del dispositivo. En la figura 3 una vista en planta sobre el dispositivo.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo para determinar optoelectréonicamente la longitud (1) y la anchura (2) de los dos pies (4) de una
persona situados sobre una base (3), para lo que la base (3) comprende una placa de pisada (20) con dos
superficies parciales (3.1, 3.2), que comprendes dos primeras guias lineales (5.1, 5.2) para determinar la longitud (1)
de los dos pies (4), en donde las dos primeras guias lineales (5.1, 5.2) estan acopladas entre ellas mecanicamente y
s6lo pueden moverse conjunta y sincrénicamente en la direccion longitudinal de las dos superficies parciales (3.1,
3.2), y unos brazos (12, 13) de las guias lineales (5.1, 5.2) estan dispuestos en lados enfrentados de cada superficie
parcial (3.1, 3.2) y cada una de las dos primeras guias lineales (5.1, 5.2) presenta respectivamente al menos un
cabezal de escaneo optoelectrénico, y una segunda guia lineal (6) para determinar la anchura (2) de los dos pies (4),
que puede moverse a lo largo de la direccién transversal de la base (3), presenta unos brazos (14, 15) en los lados
mutuamente opuestos de la base (3) y al menos un cabezal de escaneo optoelectrénico, en donde las dos primeras
guias lineales (5.1, 5.2) y la segunda guia lineal (6) estan dispuestas ortogonalmente unas respecto a las otras y en
donde los cabezales de escaneo (7) estan conectados, en una forma conductora de sefial, a un dispositivo de
evaluacion (8) para la conversion y visualizacion de la sefial eléctrica emitida por los cabezales de escaneo (7) como
la longitud (1) y la anchura (2) de los dos pies (4), los cabezales de escaneo (7) estan configurados como sensores
fotoeléctricos y presentan al menos un emisor (10) y un detector (11) asociado funcionalmente de forma técnica al
emisor (10), en los dos brazos (12, 13; 14, 15) de cada guia lineal (5.1, 5.2; 6), caracterizado porque las dos
primeras guias lineales (5.1, 5.2) para establecer la longitud de los dos pies (4) pueden trasladarse a lo largo de toda
la longitud de las dos superficies parciales (3.1, 3.2), porque la segunda guia lineal (6) para establecer la anchura (2)
de los dos pies (4) puede moverse en la direccién transversal de los pies (4) a medir y puede trasladarse a lo largo
de toda la anchura de la base (3), y los haces de medicion de los emisores de cada guia lineal (5.1, 5.2, 6) se
modulan y se filtran en el lado del detector, y se someten a una ponderacion de valor umbral.

2. Dispositivo segln la reivindicacién 1, caracterizado porque las guias lineales (5.1, 5.2) estan configuradas
fundamentalmente en forma de U, respectivamente, y encajan por debajo de la base (3) con su alma de union (19),
porque los brazos (12, 13, 14, 15) de las guias lineales (5.1, 5.2, 6) estan dispuestas en lados mutuamente
enfrentados de las superficies parciales (3.1, 3.2) y porque uno de los brazos (12, 14) presenta un emisor (10) y otro
de los brazos (13, 15) de cada guia lineal (5.1, 5.2, 6) un detector (11).

3. Dispositivo segin una de las reivindicaciones 1 6 2, caracterizado porque las guias lineales (5.1, 5.2, 6) pueden
accionarse mediante al menos un motor conmutador paso a paso (16).

4. Dispositivo segun una de las reivindicaciones 1 a 3, caracterizado porque el dispositivo de evaluacién (8) esta
formado por un maédulo electrénico.

5. Dispositivo segin una de las reivindicaciones 1 a 4, caracterizado porque el dispositivo de evaluacion (8)
comprende un sistema de clasificacion para convertir la, al menos una, sefial de medicion en una clasificacion por
tamarios.
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