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DISPOSITIF ET PROCEDE DE REGLAGE DE LA DIRECTION DE PERGAGE D'UN
'OUTIL DE PERGAGE D'UNE LENTILLE OPHTALMIQUE
DOMAINE TECHNIQUE AUQUEL SE RAPPORTE L'INVENTION

La présente invention concerne de maniére générale le montage de
lentilles ophtalmiques d’une paire de lunettes correctrices sur une monture et vise
plus particulierement une méthode et un dispositif de réglage d’orientation d’'un
outil de percage d’'une lentille ophtalmique.

ARRIERE-PLAN TECHNOLOGIQUE

La partie technique du métier de l'opticien consiste a monter une paire
de lentilles ophtalmiques dans ou sur la monture sélectionnée par le porteur, de
telle sorte que chaque lentille soit convenablement positionnée en regard de I'ceil
correspondant du porteur pour exercer au mieux la fonction optique pour laquelle
elle a été congue. Pour ce faire, il est nécessaire de réaliser un certain nombre
d'opérations.

Aprées le choix de la monture, 'opticien doit tout d’abord situer la position
de la pupille de chaque ceil dans le repére de la monture. |l détermine ainsi,
principalement, deux paramétres liés a la morphologie du porteur, a savoir I'écart
inter-pupillaire ainsi que la hauteur de la pupille par rapport a la monture.

En ce qui concerne la monture elle-méme, plusieurs types de montages
alternatifs sont couramment proposés, parmi lesquels on distingue le montage a
drageoir qui est le plus répandu, le montage rainé a demi cercles (du type Nylor
®), le montage percé sans cercle. C’'est a ce dernier type de montage que se
rapporte la présente invention. Ce type de montage est en effet en fort
développement du fait de I'apport en termes de confort et d’esthétisme qu'il
procure.

Il convient aussi d'identifier la forme de lentille convenant & la monture
choisie, ce qui est réalisé généralement a I'aide d'un gabarit ou d'un appareil
spécialement congu pour lire le contour interne du "cercle" (c'est-a-dire le cadre de
la lentille) de la monture, ou encore d'un fichier électronique préenregistré ou
fourni par le fabriquant.

A partir de ces données d’entrée géométriques, il faut procéder au
détourage de chaque lentille. Le détourage d’une lentille en vue de son montage
dans ou sur la monture choisie par le futur porteur consiste a modifier le contour

de la lentille pour I'adapter a cette monture et/ou a la forme de lentille voulue. Le
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détourage comporte le débordage pour la mise en forme de la périphérie de la
lentille et, selon que la monture est de type a cercles ou sans cercles avec
pincement ponctuel au travers d’un pergage de fixation ménagé dans la lentille, le
biseautage et/ou le pergage approprié de la lentille. Le débordage, (ou détourage
proprement dit) consiste a éliminer la partie périphérique superflue de la lentille
ophtalmique concernée, pour en ramener le contour, qui est le plus souvent
initialement circulaire, a celui quelconque du cercle ou entourage de la monture de
lunettes concerné ou tout simplement a la forme esthétique souhaitée lorsque la
monture est du type sans cercles. Cette opération de débordage est usuellement
suivie d'une opération de chanfreinage qui consiste a abattre ou chanfreiner les
deux arétes vives du bord de la lentille débordée. Le plus souvent, ces opérations
de débordage, chanfreinage et biseautage sont successivement conduites sur un
méme dispositif de détourage qui est en général constitué par une machine a
meuler, appelée meuleuse, équipée d'un train de meules appropriées.

Lorsque la monture est du type sans cercle, a lentilles percées, le
détourage de la lentille et, éventuellement, I'abattement des arrétes vives
(chanfreinage) sont suivis du percage approprié des lentilles pour permetire la
fixation des branches et du pontet nasal de la monture sans cercle. Le percage
peut étre effectué sur la meuleuse qui est alors équipée de loutillage
correspondant ou sur une machine de percage distincte. Dans le cadre de la
présente invention, on s’intéresse de maniere générale a la précision et au colt
des différents degrés de mobilité mis en ceuvre pour ce pergage. Outre cette
problématique générale, on s’intéresse plus spécifiquement encore au cas ou le
percage est réalisé sur la meuleuse ou, plus généralement, sur la machine
intégrant les moyens de détourage. Cette machine est alors pourvue, en plus des
moyens de détourage, de moyens spécifiques au pergage.

Les percages des lentilles sont actuellement, le plus souvent, réalisés
par des opérations manuelles de reprises. Leur précision de réalisation est donc
directement liéé a la dextérité de I'opérateur qui réalise les opérations de percage.

Récemment, sont apparus sur le marché des dispositifs partiellement
automatisés de pergage intégrés aux machines de détourage. L'apport de
I'intégration d’une telle fonction au sein de la machine qui a réalisé le détourage
de la lentille est évident, tant du point de vue de la commodité pour I'opérateur a

réaliser cette opération que du point de vue du gain de précision qu’elle engendre.
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Parmi les difficultés techniques et économiques que provoque cet ajout
de fonction, la principale est due au fait qu'un pergage de qualité, selon les
habitudes de la profession, doit étre réalisé de telle sorte que I'axe du trou
résultant du pergage soit normal a la tangente au point de pergage. La mise en
place de cette fonction d’orientation conduit & concevoir une nouvelle architecture
de machine compte-tenu de 'encombrement des actionneurs et codeurs a mettre
en place. Cette difficulté a amené certains fabricants a supprimer purement et
simplement cette fonction d'orientation de I'axe de percage qui dans ce cas est
fixe et parallele a I'axe de rotation de la lentille. Il en résulte alors une fonction qui
présente rapidement des limites d'utilisations sur les verres présentant une
cambrure de la face avant.

Concrétement, on sait qu'une meuleuse de détourage de lentilles
comporte principalement, sur un chassis, d’'une part un poste d'usinage, qui est
équipé d'une ou plusieurs meule(s) de débordage et d'une ou plusieurs meule(s)
biseautage, et éventuellement de chanfreinage, montées rotatives autour d’'un axe
sous la commande d'un moteur d'entrainement, et d’autre part un chariot, qui est
équipé, parallelement a I'axe desdites meules, de deux arbres coaxiaux de
blocage et d’entralnement en rotation de la lentille. Ces deux arbres sont montés
pour tourner autour de leur axe commun (qui est aussi 'axe de blocage) sous la
commande d'un ou deux moteur(s) d'entrainement et pour coulisser axialement
'un par rapport a I'autre sous la commande d'une autre motorisation. Les deux
arbres possédent chacun une extrémité libre en regard de I'autre et les extrémités
libres des deux arbres, qui se font face, sont ainsi propres a bloquer par un
serrage axial la lentille a traiter.

Le chariot est monté mobile sur le chéssis, d'une part transversalement
par rapport a I'axe des meules, sous le contréle de moyens d'appui le sollicitant en
direction dudit axe (suivant un mouvement appelé « restitution »), et, d'autre part,
axialement, parallélement a l'axe de ces meules, sous le contréle de moyens de
commande apbropriés (suivant un mouvement appelé « transfert »).

Pour son déplacement transversal par rapport a I'axe des meules
(restitution), qui est nécessaire pour I'application de la lentille ophtalmique a traiter
contre celles-ci de fagon a reproduire les différents rayons décrivant le contour de

lentille souhaitée, ce chariot peut par exemple étre monté pivotant parallélement a
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cet axe (le chariot est alors usuellement appelé "bascule"), ou étre monté mobile
en translation perpendiculairement a celui-ci.

Des modules de pergage et/ou de rainurage et/ou de chanfreinage
peuvent, éventuellement, étre embarqués sur un support mobile pour permettre, le
cas échéant, le pergage ou le rainurage de la lentille aprés son détourage.

OBJET DE L'INVENTION

Un but de la présente invention est de proposer une solution au
probléme de précision et de colit précité.

A cet effet, on propose selon linvention un dispositif de réglage de
I'orientation de I'axe de pergage d'un outil de percage d’une lentille ophtalmique
autour d’au moins un axe d'orientation sensiblement transversal audit axe de
percage, la lentille étant fixée sur un support rotatif autour d’'un axe de rotation de
la lentille, le dispositif comportant des moyens de pivotement pour permettre le
pivotement de I'axe de percage de 'outil de pergage autour dudit axe d’orientation
par rapport audit axe de rotation du support de la lentille, et des moyens de
réglage pour régler la position angulaire de I'outil de pergage autour dudit axe
d’orientation, dispositif comportant des premiers moyens de mobilité pour
permettre une mobilité relative de I'outil de pergage par rapport a la lentille a
percer, ou inversement, suivant un premier degré de mobilité distinct du
pivotement de I'axe de pergage de I'outil de pergage autour dudit axe d’orientation,
lesdits moyens de réglage étant agencés pour commander le pivotement de I'axe
de percage de l'outil de pergage autour dudit axe d’orientation, a la faveur dudit
premier degré de mobilité relative de I'outil de pergage par rapport a la lentille a
percer.

On propose également, de maniére analogue, un procédé de réglage de
I'orientation de I'axe de pergage d’un outil de pergage d’une lentille ophtalmique,
autour d’au moins un axe d’orientation sensiblement transversal audit axe de
pergage, comportant un pivotement de lI'axe de percage autour dudit axe
d’orientation, caractérisé en ce que, pour le réglage de l'orientation de I'axe de
percage, le ;Sivotement de l'axe de percage autour dudit axe d’orientation est
commandé a la faveur d'un premier déplacement relatif, en translation ou
basculement, de I'outil de pergage par rapport a la lentille a percer, distinct du

pivotement de I'axe de percage de 'outil de pergage autour dudit axe d’orientation.
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On obtient ainsi un régalage simple et précis de I'orientation de I'axe de
percage de I'outil de percage, susceptible d'utiliser des mobilités d’autres organes
de la machine de pergage et, éventuellement, de détourage sur laquelle le
dispositif de réglage est implanté. On observe en effet que le pivotement de l'outil
de percage autour de I'axe d’orientation est réalisé avec les moyens de mobilité
transversale et non pas avec des moyens spécifiques servant seulement au
pivotement de I'outil de pergage. Or, ces moyens de mobilité transversale de I'outil
de pergcage sont en tout état de causes nécessaires au réglage de la position
relative de l'outil de percage par rapport a la lentille pour positionner
convenablement 'outil de pergage en regard de I'emplacement ot la lentille doit
étre percée. De plus, pour effectuer ce réglage de position, ces moyens de
mobilité transversale doivent étre précis. On réalise donc grace a l'invention un
économie de moyen en conférant aux moyens de mobilités transversale, outre
leur premiéere fonction de réglage de position de I'outil de pergage dans le plan de
la lentille, une seconde fonction de réglage de 'orientation de I'axe de cet outil de
percage par rapport a la lentille pour percer suivant 'orientation voulue.

Il en découle donc les avantages suivants :

intégration possible dans une architecture existante,
- précision de réglage d’orientation élevée, '
- utilisation des axes présents sur la machine pour réaliser la fonction
d'orientation,
- absence d'ajout d’actionneurs ni de codeurs supplémentaires,
- gain en volume global de la machine ainsi équipée,
- gain en prix.
DESCRIPTION DETAILLEE D'UN EXEMPLE DE REALISATION
La description qui va suivre en regard des dessins annexés d'un mode
de réalisation, donné 2 titre d’exemple non limitatif, fera bien comprendre en quoi
consiste l'invention et comment elle peut étre réalisée.
Dans les dessins annexeés :
- la figure 1 est une vue schématique générale en perspective d’'une meuleuse
de détourage ;
- lafigure 2 est une vue en perspective d’'une meuleuse de détourage équipée
d’un foret de pergage et d’'un dispositif de réglage de l'orientation de ce foret

conformément a l'invention ;
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la figure 3 est une vue partielle en perspective de la meuleuse de la figure 2
montrant, sous un autre angle et a plus grande échelle, le dispositif de réglage
d’'orientation du foret, avant engagement du doigt dans la rampe d’orientation ;
la figure 4 est une vue de détail en perspective montrant, sous un autre angle
encore, le module de percage seul ;

la figure 5 est une vue en coupe du module de pergage dans le plan V de la
figure 4 passant par I'axe du foret de pergage ;

la figure 6 est une vue en coupe selon le plan VI-VI de la figure 5, montrant en
particulier les moyens de freinage du pivotement d’orientation de I'outil de
percage ; :

la figure 7 est une vue en coupe selon le plan VII-VII de la figure 6 ;

la figure 8 est une vue de détail de face de la partie formant came des moyens
de réglage ;

la figure 9 est une vue en perspective analogue a la figure 3, illustrant
engagement du doigt de réglage de I'outil de percage dans une zone
d’accostage de la came des moyens de réglage ;

la figure 10 est une vue en perspective analogue a la figure 9, illustrant
l'action, sur le doigt de réglage de l'outil de pergage, de la rampe de
réinitialisation ; |

la figure 11 est une vue en perspective analogue a la figure 10, illustrant
I’action, sur le doigt de réglage de l'outil de pergage, de la rampe de réglage ;
la figure 12 est une vue en perspective analogue a la figure 3, illustrant le
desengagement, aprés réglage d'orientation, du doigt de réglage de I'outil de
pergage d'avec la came des moyens de réglage ;

la figure 13 est un schéma illustrant le déplacement parasite suivant I'axe
d’orientation de l'outil de percage ;

la figure 14 est une vue analogue a la figure 4, illustrant un autre mode de
réalisation dans lequel le pivotement de I'axe de percage autour de son axe
d’orientation est commandé a la faveur d’un déplacement suivant une
direction éensiblement parallele a I'axe de la lentille a percer ;

la figure 15 est une vue en perspective du mode de réalisation de la figure 14,
montrant la coopération d’'un levier-rampe associé au corps de perceuse avec

une butée fixe de basculement associée au bati du dispositif.
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Le dispositif de détourage selon l'invention peut étre réalisé sous la
forme de toute machine de découpage ou d’enlévement de matiére adaptée a
modifier le contour de la lentille ophtalmique pour I'adapter a celui du cadre ou
"cercle” d'une monture sélectionnée. Une telle machine peut consister par
exemple en une meuleuse, comme dans I'exemple décrit ci-dessous, mais
egalement en une machine de fraisage ou de découpage au laser ou par jet d'eau,
etc.

Dans I'exemple schématisé sur la figure 1, le dispositif de détourage
comporte, de maniére connue en soi, une meuleuse 10 automatique,
communément dite numérique. Cette meuleuse comporte, en 'espéce, une
bascule 11, qui est montée librement pivotante autour d'un premier axe A1, en
pratique un axe horizontal, sur un chéassis 1. Ce pivotement est commandé,
comme nous le verrons plus en détail par la suite.

Pour I'immobilisation et I'entrainement en rotation d'une lentille
ophtalmique telle que L a usiner, la meuleuse est équipée de deux arbres de
serrage et d'entrainement en rotation 12, 13. Ces deux arbres 12, 13 sont alignés
I'un avec l'autre suivant un deuxiéme axe A2, appelé axe de blocage, paralléle au
premier axe A1. Les deux arbres 12, 13 sont entrainés en rotation de fagon
synchrone par un moteur (non représenté), via un mécanisme d’entrainement
commun (non représenté) embarqué sur la bascule 11. Ce mécanisme commun
d’entrainement synchrone en rotation est de type courant, connu en lui-méme.

En variante, on pourra aussi prévoir d’entrainer les deux arbres par deux
moteurs distincts synchronisés mécaniquement ou électroniquement.

La rotation ROT des arbres 12, 13 est pilotée par un systéme
électronique et informatique central (non représenté) tel qu’un microordinateur
intégré ou un ensemble de circuits intégrés dédiés (ASIC).

Chacun des arbres 12, 13 posséde une extrémité libre qui fait face a
l'autre et qui est-équipée d’'un nez de blocage 62, 63. Les deux nez de blocage 62,
63 sont globalément de révolution autour de I'axe A2 et présentent chacun une
face d’applicétion 64, 65 globalement transversale, agencée pour prendre appui
contre la face correspondante de la lentille ophtalmique L.

Dans I'exemple illustré, le nez 62 est monobloc et est fixé sans aucun
degré de mobilité, ni en coulissement ni en rotation, sur I'extrémité libre de I'arbre

12. Le nez 63 comporte quant a lui deux parties : une pastille d’application 66
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destinée a coopérer avec la lentille L et portant a cet effet la face utile 65 et une
queue 67 agencee pour coopérer avec I'extrémité libre de I'arbre 13, comme nous
le verrons plus en détail par la suite. La pastille 66 se rattache a la queue 67 par
une liaison cardan 68 transmettant la rotation autour de I'axe A2 mais autorisant
I'orientation de la pastille 66 autour de tout axe perpendiculaire a 'axe A2. Les
faces utiles 64, 65 des nez sont de préférence recouvertes d'une garniture mince
en matiére plastique ou matériau élastomére. L'épaisseur de cette garniture est de
l'ordre de 1 & 2 mm. Il s'agit par exemple d'un P.V.C. souple ou d'un néopréne.

L'arbre13 est mobile en translation suivant 'axe de blocage A2, en
regard de l'autre arbre 12, pour réaliser le serrage en compression axiale de la
lentille L entre les deux nez de blocage 62, 63. L'arbre 13 est commandé pour
cette translation axiale par un moteur d’entrainement via un mécanisme
d’actionnement (non représentés) piloté par le systéme électronique et
informatique central. L'autre arbre 12 est fixe en translation suivant 'axe de
blocage A2.

Le dispositif de détourage comporte, d'autre part, un train d’au moins une
meule 14, qui est calée en rotation sur un troisieme axe A3 paralléle au premier
axe A1, et qui est elle aussi diment entrainée en rotation par un moteur non
représenté. Par mesure de simplicité, les axes A1, A2 et A3 n'ont été que
schématisés en traits interrompus sur la figure 1 qui illustre le principe général de
constitution d’'une meuleuse, au demeurant connu en lui-méme. Un mode de
réalisation plus détaillé et propre a I'invention est illustré par la figure 2 et les
figures suivantes.

En pratique, comme représenté sur la figure 2, la meuleuse 10 comporte
un train de plusieurs meules 14 montées coaxialement sur le troisiéme axe A3,
pour un ébauchage et une finition du débordage de la lentille ophtalmique 12 a
usiner. Ces différentes meules sont adaptées chacune au matériau de la lentille
détourée et au type d’opération effectuée (ébauche, finition, matériau minéral ou
synthétique, efcé.).

Le train de meule est rapporté sur un arbre commun d’axe A3 assurant
leur entrainement en rotation lors de I'opération de débordage. Cet arbre commun,
qui n'est pas visible sur les figures, est commandé en rotation par un moteur

électrique 20 pilote par le systéme électronique et informatique.
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Le train de meules 14 est en outre mobile en translation suivant 'axe A3
et est commandé dans cette translation par une motorisation pilotée.
Concretement, I'ensemble du train de meules 14, de son arbre et de son moteur
est porté par un chariot 21 qui est lui-méme monté sur des glissiéres 22 solidaires
du bati 1 pour coulisser suivant le troisieme axe A3. Le mouvement de translation
du chariot porte-meules 21 est appelé « transfert » et est noté TRA sur les
figures 2. Ce transfert est commandé par un mécanisme d’entrainement motorisé
(non représenté), tel qu'un systéme a vis et écrou ou crémaillére, piloté par le
systeme électronique et informatique central.

Pour permettre un réglage dynamique de I'entraxe entre I'axe A3 des
meules 14 et 'axe A2 de la lentille lors du débordage, on utilise la capacité de
pivotement de la bascule 11 autour de I'axe A1. Ce pivotement provoque en effet
un déplacement, ici sensiblement vertical, de la lentille L enserrée entre les arbres
12, 13 qui rapproche ou éloigne la lentille des meules 14. Cette mobilité, qui
permet de restituer la forme de débordage voulue et programmée dans de
systeme électronique et informatique, est appelée restitution et est notée RES sur
les figures. Cette mobilité de restitution RES est pilotée par le systeme
electronique et informatique central.

Dans I'exemple schématiquement illustré par la figure 1, la meuleuse 10
comporte, pour cette restitution, une biellette 16, qui, articulée au chassis 1 autour
du méme premier axe A1 que la bascule 11 a l'une de ses exirémités, est
articulée, a l'autre de ses extrémités, suivant un quatriéme axe A4 paralléle au
premier axe A1, a une noix 17 montée mobile suivant un cinquieéme axe A5,
communément dit axe de restitution, perpendiculaire au premier axe A1, avec,
intervenant entre cette biellette 16 et la bascule 11, un capteur de contact 18.
également. Ce capteur de contact 18 est, par exemple, constitué par une cellule a
effet Hall ou un simple contact électrique.

Tel que schématisé sur la figure 1, la noix 17 est une noix taraudée en
prise & vissage avec une tige filetée 15 qui, alignée suivant le cinquiéme axe A5,
est entraTnéé.en rotation par un moteur de restitution 19. Ce moteur 19 est piloté
par le systéme électronique et informatique central. On a noté T l'angle de
pivotement de la bascule 11 autour de I'axe A1 par rapport & I'horizontale. Cet
angle T est associé a la translation verticale, notée R, de la noix 17 suivant 'axe

A5. Lorsque, diment enserrée entre les deux arbres 12, 13, la lentille ophtalmique
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L a usiner est amenée au contact de la meule 14, elle est I'objet d'un enlévement
effectif de matiére jusqu'a ce que la bascule 11 vienne buter contre la biellette 16
suivant un apbui qui, se faisant au niveau du capteur de contact 18, est diiment
détecté par celui-ci.

En variante, comme illustré par la figure 2, on prévoit que la bascule 11
est directement articulée a la noix 17 montée mobile suivant 'axe de restitution
A3. Une jauge de contrainte est associée a la bascule pour mesurer I'effort
d'avance d’usinage appliqué a la lentille. On mesure ainsi en permanence,
pendant l'usinage, I'effort d’avance de meulage appliqué a la lentille et on pilote la
progression de la noix 17, et donc de la bascule 11, pour que cet effort reste en
dega d’'une valeur de consigne maximum. Cette valeur de consigne est, pour
chaque lentille, adapté au matériau et a la forme de cette lentille.

Quoi qu'il en soit, pour l'usinage de la lentille ophtalmique L suivant un
contour donné, il suffit, donc, d'une part, de déplacer en conséquence la noix 17 le
long du cinquiéme axe A5, sous le contréle du moteur 19, pour commander le
mouvement de restitution et, d'autre part, de faire pivoter conjointement les arbres
de support 12, 13 autour du deuxiéme axe A2, en pratique sous le contréle du
moteur qui les commande. Le mouvement de restitution transversale RES de la
bascule 11 et le mouvement de rotation ROT des arbres 12, 13 de la lentille sont
pilotés en coordination par un systéme électronique et informatique (non
représenté), diment programmée a cet effet, pour que tous les points du contour
de la lentille ophtalmique L soient successivement ramenés au bon diamétre.

La meuleuse illustrée par la figure 2 comporte de plus un module de
finition 25 qui embarque des meulettes de chanfreinage et rainage 30, 31 montées
sur un axe commun 32 et qui est mobile selon un degré de mobilité, suivant une
direction sensiblement transversale a I'axe A2 des arbres 12, 13 de maintien de la
lentille ainsi qu'a I'axe A5 de la restitution RES. Ce degré de mobilité est appelé
escamotage et est noté ESC sur les figures.

En I’_éspéce, cet escamotage consiste en un pivotement du module de
finition 25 autour de I'axe A3. Concrétement, le module 25 est porté par un bras
26 solidaire d’'un manchon tubulaire 27 monté sur le chariot 21 pour pivoter autour
de I'axe A3. Pour la commande de son pivotement, le manchon 27 est pourvu, a
son extrémité opposée au bras 26, d’une roue dentée 28 qui engréne avec un
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pignon (non visible aux figures) équipant I'arbre d’'un moteur électrique 29 solidaire

du chariot 21.

On observe, en résumé, que les degrés de mobilité disponibles sur une
telle meuleuse de détourage sont :

- larotation de la lentille permettant de faire tourner la lentille autour de son axe
de maintient, qui est globalement normal au plan général de la lentille,

- la restitution, consistant en une mobilité relative transversale de la lentille
(c’est-a-dire dans le plan général de la lentille) par rapport aux meules,
permettant de reproduire les différents rayons décrivant le contour de la forme
souhaitée de la lentille,

- le transfert, consistant en une mobilité relative axiale de la lentille (c’est-a-dire
perpendiculairement au plan général de la lentille) par rapport aux meules,
permettant de positionner en vis-a-vis la lentille et la meule de détourage
choisie.

- Il'escamotage, consistant en une mobilité relative transversale; suivant une
direction distincte de celle de la restitution, du module de finition par rapport &
la lentille, permettant de mettre en position d’utilisation et de ranger le module
de finition.

Dans ce contexte, le but général de I'invention est d’intégrer une fonction
de percage a cette meuleuse. A cet effet, le module 25 est pourvu d’une perceuse
35 dont la broche est équipée d’'un mandrin 36 de fixation d’un foret 37 selon un
axe de pergage AB.

La perceuse 35 est montée sur le module 25 pour pivoter autour d’un
axe d'orientation A7 sensiblement transversal a 'axe A3 des meules 14 ainsi qu'a
'axe A5 de restitution et, partant, sensiblement paralléle & la direction
d’escamotage ESC du module 25. L'axe de pergage A6 est ainsi orientable autour
de l'axe d'orientation A7, c’est-a-dire dans un plan proche de la verticale. Ce
pivotement d’orientation de la perceuse 35 est noté PIV sur les figures. Il s’agit du
seul degré de mobilité dédié au percage.

L’infégration de la fonction de pergage au sein d’une machine de
débordage implique pourtant que l'outil de percage soit convenablement
positionné en regard de la position du trou & percer sur la lentille . On souhaite

selon l'invention réaliser ce positionnement en optimisant I'utilisation des degrés
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de mobilité d’'usinage déja existants et surtout en évitant de créer des degrés de
mobilité et/ou mécanismes de commande supplémentaires dédiés au percage.

Conformément a l'invention, ce positionnement est réalisé au moyen de
deux degrés de mobilité préexistants, indépendamment de la fonction de pergage,
qui sont 'escamotage ESC d'une part et le transfert TRA d’'autre part. Ces deux
degrés de mobilité, d’escamotage et de transfert sont de surcroft utilisés pour
réaliser une orientation de I'axe de pergage A6 de la perceuse 35.

C'est ainsi que, pour la mise en ceuvre de sa fonction de percage, le
module 25 est commandé en pivotement autour de I'axe A3 (escamotage ESC)
pour adopter plusieurs positions angulaires principales, dont
- une position de rangement (non illustrée) dans laquelle il est le plus éloigné

des arbres 12,13 de maintien de la lentille et dans laquelle il est rangé sous un
capotage de protection (non représenté) lorsqu'il n’est pas utilisé, libérant
alors Pespace nécessaire a l'usinage de la lentille sur les meules 14 sans
risque de conflit,

- une plage de positions de réglage d'orientation de la perceuse 35, dans
lesquelles il est procédé au réglage de l'orientation de I'axe de percage A6 du
foret 37 autour de I'axe A7, comme cela sera exposé en détail par la suite,

- une position de pergage identique d'une lentille a l'autre, dans laquelle le foret
37 de la perceuse 35 se trouve positionnée entre les arbres 12, 13 de
maintien de la lentille et les meules 14, sensiblement & la verticale de I'axe A2
ou, plus généralement, sur ou & proximité de la trajectoire (en I'espéce
cylindrique) de 'axe A2 de la lentille dans sa course utile de restitution RES
lors du pergage, comme cela sera décrit en détail ultérieurement.

La position de rangement ne fait en elle-méme l'objet de la présente
invention et ne sera donc pas décrite plus en détail.

Le réglage de l'orientation de 'axe de pergage A6 de la perceuse 35
autour de I'axe A7 s'effectue avec les moyens et de la fagon décrits ci-dessous en
référence plus particuliérement aux figures 4 et suivantes.

Pou'f son montage pivotant sur le module 25, le corps 34 de la perceuse
35 posséde un manche cylindrique 40 d’axe A7 qui est regu a pivotement dans un
alésage correspondant 41 de méme axe A7 ménagé dans le corps 42 du module
25. La perceuse 35 peut ainsi pivoter autour de I'axe d'orientation A7 sur une

plage de positions angulaires correspondant a autant d’inclinaison de l'axe de
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pergage A6 par rapport a la lentille a percer lorsque le module 25 viendra en
position de pergage. Cette plage de positions angulaires est délimitée
physiquement par deux butées angulaires solidaires du corps 42 du module 25,
visibles sur la figure 4.

Le pivotement du manchon 40 autour de I'axe A7 est freiné de fagon
permanente par des moyens de freinage par friction. Ces moyens de freinage sont
ici réalises sous la forme d’un frein du type a tambour, comportant de piston 50
d’axe A8 perpendiculaire a I'axe A7. Ce piston est regu dans un alésage 43 d’axe
A8 qui débouche a l'intérieur de l'alésage 41 du manche 40. Le piston 50 peut
ainsi coulisser suivant 'axe A8. [l posséde une extrémité 51 qui est située en
regard du manche 40 de la perceuse 35 et qui est pourvue d’une protubérance 52
de section trapézoidale formant un segment de frein en croissant apte a coopérer
avec une saignée 53 de section trapézoidale correspondante ménagée sur la face
extérieure du manche 40 qui forme alors tambour de frein. Un ressort de rappel 47
est partiellement recu a l'intérieur du piston 50, qui est évidé. Ce ressort est
comprimé entre d'une part le fond de I'évidement du piston 50 et d’autre part un
bouchon 55 rapporté dans 'alésage 43 du corps 42 du module 25. Le segment 52
du piston 50 est ainsi rappelé en permanence contre le manche 40 de la perceuse
35 pour exercer par friction un freinage du pivotement du manche 40 de la
perceuse 35 autour de I'axe d’orientation A7. Pour exercer au mieux cette fonction
de freinage, le segment 52 et/ou la saignée 53 peuvent étre pourvue d’une
garniture de friction appropriée.

Dans I'exemple illustré, le piston de freinage 50 n’est pas débrayable et
exerce donc son freinage en permanence. Il serait toutefois envisageable de
prévoir des moyens de débrayage du blocage du pivotement de la perceuse
autour de son axe d’orientation. De tels moyens de débrayage pourraient alors
étre activé lors de I'engagement des moyens de réglage de l'orientation de la
perceuse.

Le freinage obtenu doit étre suffisant pour résister au couple engendré,
lors du pergag'je, par les efforts de pergage et de contournage.

Les moyens de réglage de l'orientation de 'axe de percage A6 de la
perceuse 35 autour de l'axe d’orientation A7 se composent de deux parties
mobiles I'une par rapport a I'autre suivant deux degré de mobilité : un degré de

mobilité d’'engagement permettant 'engagement et le désengagement mutuel des
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deux parties et un degré de mobilité de réglage permettant, aprés engagement

des deux parties des moyens de réglage, leur coopération dynamique pour faire

pivoter la perceuse 35 autour de 'axe d'orientation A7 pour régler l'inclinaison de

I'axe de percage A6 autour de I'axe A7.

Dans 'exemple illustré, les moyens de réglage comportent, d’une part,
un doigt 38 solidaire du corps 34 de la perceuse 35 et pourvu d’une extrémité
spherique 39 et, d’autre part, une platine 50 portant un chemin de came 51 et
solidaire du bati 1 de la meuleuse.

La platine 50 présente une face utile plane 58 qui est sensiblement
perpendiculaire a la direction de transfert TRA, ou autrement dit, dans I'exemple
illustre, aux axes A2 et A3. Comme les axes A2 et A3 sont ici horizontaux, la face
utile 58 de la platine 50 est verticale. Lorsque le module 25 se trouve dans sa
plage angulaire de réglage, comme illustré par les figures 2, 3, 9, 10, 11, 12, la
face utile 58 de la platine 50 est située en regard de I'extrémité 39 du doigt 38 de
la perceuse 35.

Le chemin de came de la platine 50 est constitué par une tranchée 51
ménagée en renfoncement de la face utile 58 de la platine 50. Cette tranchée,
mieux visible sur la figure 8, présente une forme générale de V renversé dont les
branches constituent deux parties de fonctions distinctes :

- une zone d'accostage ou d’engagement 53 servant a l'accostage et a
engagement de P'extrémité 39 du doigt 38, ainsi qu'a l'initialisation de
Finclinaison de la perceuse 35 autour de I'axe d’orientation A7,

- une portion de réglage 52 servant a régler l'inclinaison de la perceuse 35
autour de I'axe d’orientation A7.

La zone d’engagement 53 de la tranchée 51 est de forme évasée en
direction de la position de rangement du module 25, pour permettre 'engagement
de I'extrémité 39 du doigt 38 dans la tranchée 51 quelle que soit I'inclinaison de la
perceuse 35 autour de I'axe d’orientation A7 sur la plage angulaire délimitée par
les butées angulaires du module 25. La zone d’engagement 53 de la tranchée
posséde une'vparoi supérieure 56 et une paroi inférieure 57, planes ou légerement
incurvées, qui forment un diedre d'angle supérieur a 20 degrés, par exemple de
35 degrés. La paroi inférieure 57 présente une pente ascendante par référence au

sens du mouvement d’escamotage ESC du module 25 vers position de pergage.
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La portion de réglage 52 posséde une paroi supérieure 54 et une paroi
inférieure 55 qui sont paralleles, avec, par rapport a la direction du mouvement
d’escamotage ESC du module 25 qui est sensiblement horizontale, une pente de
signe opposé a celle de la rampe de réinitialisation 57. Cette pente est donc ici
descendante par référence au sens du mouvement d’escamotage ESC du module
25 vers position de pergage.

Ce mode de réalisation des moyens de réglage, mettant en ceuvre une
came, n'est pas limitatif. En variante, on peut prévoir des solutions alternatives
pour realiser le réglage de l'orientation de la perceuse 35, comme par exemple :

- remplacement de la came par un secteur denté.

- remplacement du doigt d'orientation de la perceuse par un pignon qui
entrainerait une vis sans fin, elle-méme engrenant sur un pignon solidaire de 'axe
d'orientation A7 de la perceuse ; le maintien en position serait alors assuré par
Iirréversibilité du couple roue et vis sans fin.

Quoi qu'il en soit, en service, le réglage de I'inclinaison de I'axe de
pergage A6 autour de I'axe d’orientation A7 s’effectue de fagon automatique, sous
le pilotage du systéme électronique et informatique, en exploitant les mobilités de
transfert TRA et d’escamotage ESC du module pour faire coopérer le doigt 38 de
la perceuse avec la platine a came 50 et plus précisément avec, d’abord, la face
inférieure ascendante 57 de la zone d'accostage et d’'engagement 53, puis la face
supérieure 54 de la portion de réglage 52. L'opération de réglage se décompose
en cinq étapes mettant en ceuvre un degré de mobilité du module 25.

Au cours d’une premiére étape le systéme électronique et informatique
pilote la mobilité d’escamotage pour amener le module 25 dans une position
d'accostage prédéterminée, toujours identique, dans laquelle I'extrémité 39 du
doigt 38 de la perceuse 35 se trouve en regard de la zone d’accostage 53 de la
platine. ’

Au cours d’une seconde étape, qui peut étre appelée étape d’accostage,
le systéme électronique et informatique pilote la mobilité de transfert TRA pour
amener l’extfémité 39 du doigt 38 de la perceuse 35 a l'intérieur de la zone
d'accostage 53 de la tranchée 51, comme illustré par la figure 9.

On observe que la paroi supérieure 56 n’exerce pas de fonction
mecanique. Elle s’écarte suffisamment de la paroi inférieure 57 pour permettre

I'accostage de I'extrémité 39 du doigt 38, méme en position angulaire extréme de
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la perceuse. L'extrémité 39 du doigt 38 n’entre donc & aucun moment en contact
avec cette paroi supérieure 56.

Au cours d'une troisiéme étape, dite de réinitialisation, le systeme
électronique et informatique pilote la mobilité d’escamotage ESC du module 25
pour rapprocher celui-ci de sa position de percage.

La fonction de réinitialisation de la zone 53 de la tranchée 51 est exercée
par la paroi inférieure 57 qui forme pour I'extrémité 39 du doigt 38 une rampe de
reinitialisation. Cette rampe de réinitialisation 57 est en effet agencée obliquement
sur la trajectoire de I'extrémité 39 du doigt 38 de la perceuse 35 lors du
pivotement d’escamotage ESC du module 25, de telle sorte que, lors de ce
pivotement d’escamotage du module 25 vers sa position de pergage, en direction
de la lentille, I'extrémité 39 du doigt 38 s’engage contre la rampe de réinitialisation
57 et glisse sur celle-ci en étant forcé par elle a faire pivoter la perceuse 35 autour
de l'axe d'orientation A7 vers une position angulaire initiale correspondant a un
parallelisme de I'axe de pergage A6 avec I'axe A2 de maintien et de rotation de la
lentille. Cette position angulaire initiale est atteinte, comme illustré par la figure 10,
lorsque I'extrémité sphérique 39 du doigt 38 parvient au sommet de la rampe de
réinitialisation 57.

Au cours d'une quatriéme étape, le systéme électronique et informatique
continue, comme a I'étape précédente de réinitialisation, de piloter la mobilité
d'escamotage ESC du module 25 pour rapprocher celui-ci de sa position de
pergcage. Passé le sommet de la rampe de réinitialisation 57, 'extrémité 39 du
doigt 38, poursuivant sa course résultant du pivotement ESC du module 25 en
direction de sa position de pergage, est prise en charge par la portion de réglage
52 de la tranchée 51.

La paroi inférieure 55 n’exerce pas de fonction mécanique et n’entre a
aucun moment en contact avec I'extrémité 39 du doigt 38. La fonction de réglage
d'inclinaison de la portion de réglage 52 est assurée par la paroi supérieure 54 qui
forme pour I'extrémité 39 du doigt 38 une rampe de réglage d'inclinaison. Cette
rampe de réblage 54 est en effet agencée obliquement sur la trajectoire de
Fextrémité 39 du doigt 38 de la perceuse 35 lors du pivotement d’escamotage
ESC du module 25. L'oblicité de la rampe de réglage 54 est inverse de celle de la
rampe de réinitialisation 57, de telle sorte que, lors de ce pivotement

d’escamotage du module 25 vers sa position de percage, en direction de la lentille
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au-dela du sommet de la rampe de réinitialisation 57, I'extrémité 39 du doigt 38
s’engage contre la rampe de réglage 54 et glisse sur celle-ci en étant forcé par
elle a faire pivoter la perceuse 35 autour de I'axe d’orientation A7, depuis sa
position angulaire initiale jusqu’a une position angulaire correspondant a
Forientation souhaitée de I'axe de pergage A6, comme illustré par la figure11.

Lorsque linclinaison voulue de la perceuse est atteinte, le pivotement
d'escamotage ESC du module 25 est stoppé par le systéme électronique et
informatique. Le dispositif est alors dans la configuration de la figure 11.

Enfin, au cours d'une cinquiéme et derniére étape, dite de
désengagement, le systéme électronique et informatique pilote la translation de
transfert TRA des meules pour désengager le doigt 38 d'avec la platine @ came
50, comme illustré par la figure 12.

La perceuse 35 est ensuite maintenue bloquée, orientée selon le réglage
venant d'étre effectué, par I'action de freinage exercée par le piston 50 sur le
manche 40.

Un autre mode de réalisation du dispositif et du procédé de réglage de
lorientation de I'axe A8 du foret 37 de la perceuse est représenté aux figures 14 et
15. Dans ce mode de réalisation, les éléments de la meuleuse identiques a ceux
du mode de reéalisation précédemment décrits et illustrés par les figures 1 a 13 ont
été désignés par les mémes numéros de références.

Seuls les moyens de réglage de l'orientation de la perceuse 35 ont été ici
modifiés. Ces derniers comportent un levier 60 qui est solidaire du corps 34 de la
perceuse 35 et qui s’étend longitudinalement suivant une direction transversale a
I'axe d’orientation A7 et formant un angle compris entre 30 et 50 degrés avec I'axe
de percage A6 du foret 37. Ce levier 60 est apte a venir en regard d’'une butée
fixe de basculement 61 associée au bati 1 de la meuleuse, aprés que le module
25 a été amené dans la position appropriée a la faveur de son mouvement
d’escamotage ESC.

Pour placer le levier 60 et la butée 61 en position relative d’engagement
mutuel, le syéféme électronique et informatique pilote le pivotement d’escamotage
ESC du module 25 a cet effet. Le levier 60 s’étend alors obliquement par rapport a
la direction de transfert TRA.

Puis, le systéme électronique et informatique pilote la translation de

transfert TRA des meules 14 et du module 25, de sorte que le levier 60 s'engage
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avec la butée 61 et, glissant sur cette butée, provoque par un jeu de rampe le
pivotement du levier 60 et, partant, du corps 34 de la perceuse 35 dont il est
solidaire. Le mouverhent de transfert TRA est stoppé lorsque l'orientation
souhaitée de I'axe de percage A6 est obtenue et le levier 60 est alors désengage
de la butée 61 par un pivotement d’escamotage ESC inverse de celui ayant
permis 'engagement. Il est & noter que ce mode de réglage de [orientation du
foret, par 'action de basculement-glissemment du levier-rampe 60 contre la butée
61, permet d’obtenir un réglage d’orientation sur un large débattement angulaire et
permet en particulier, non seulement de régler avec précision I'orientation précise
du percage suivant la normale a la face avant de la lentille, mais également de
faire pivoter la perceuse jusqu'a 110 degrés de sa position initiale paralléle a I'axe
A2 pour percer la lentille sur sa tranche, avec un réglage d’orientation précis
suivant une direction de percage sensiblement paralléle au plan médian de la
lentille (entre les plans tangents aux faces avant et arriére de la lentille) dans la
zone de pergage.

L 'orientation de 'axe A6 de la perceuse étant ainsi effectuée, il est
ensuite procédé au pergage de la lentille.

A cet effet, le systéme électronique et informatique pilote le pivotement
d'escamotage ESC du module 25 pour amener le module 25 en regard de la
lentille & percer L. Plus précisément, ce pilotage de 'escamotage ESC positionne
le foret 37 de l'outil de percage 35 par rapport a la lentille & percer L de telle sorte
que I'axe de percage A6 du foret 37 se confonde avec 'axe du percage souhaité,
convenablement positionné et orienté par rapport a la lentille L.

Il s’agit alors de réaliser une translation relative, ou avance, de l'outil de
percage 35 par rapport a la lentille & percer L sensiblement suivant 'axe de
percage 35 du foret 37, sur une course d'avance utile C permettant de percer la
lentille L. A cet effet, on combine exclusivement deux mouvements relatifs de
I'outil de pergage 35 par rapport a la lentille & percer L : le transfert TRA et la
restitution RES.

La bremiére composante de 'avance de pergage est donc obtenue en
utilisant le transfert TRA qui constitue une translation axiale des meules 14 suivant
Paxe A3 qui est d’ailleurs sensiblement paralléle a I'axe A2 de la lentille a percer L.
On observe que cet axe A3 de transfert est fixe et ne peut étre modifié en fonction

de l'orientation de I'axe de pergage A6. Autrement dit, la direction du transfert TRA
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est distincte et indépendante de I'orientation de I'axe de percage A6. Par
conséquent, dans I’hypothése la plus courante ol 'axe de pergage A6 n’est pas
parallele a I'axe A3 (ce qui est a priori le cas pour percer suivant la normale a la
surface de la lentille au point de pergage), la mise en ceuvre de cette seule
translation de transfert TRA ne saurait suffire pour réaliser une avance convenable
suivant 'axe de pergage. Il est nécessaire de « compenser » I'angle formé entre la
direction de I'axe A3 de ce transfert TRA et la direction de I'axe de percage AB. A
défaut d'une telle compensation, le pergage réalisé serait oblong, de forme non
maitrisée, et I'angle d’attaque de la surface de la lentille serait de nature a
provoquer des arrachements de matiére en surface.

Cette différence d’orientation de I'axe de percage A6 vis-a-vis de I'axe A3
de transfert est compensée par un déplacement transversal relatif conjoint de la
lentille L par rapport a l'outil de pergage 35, en translation ou basculement, suivant
une direction sensiblement perpendiculaire & I'axe d’orientation A7 de I'axe de
percage A6. Pour obtenir ce déplacement transversal relatif, le systéme
électronique et informatique pilote en I'espéce le pivotement de restitution RES de
la bascule 11.

Dans le mode réalisation illustré, le déplacement transversal de
restitution RES s’accompagne d'un déplacement parasite E suivant Paxe
d'orientation A7 de l'outil de pergage 35. On prévoit toutefois que ce déplacement
parasite garde un débattement inférieur a 0,2 mm, et de préférence inférieur 4 0,1
mm, sur la course utile d’'avance C.

Sur la figure 13, on a représenté schématiquement la dynamique de
pergage. Le plan de la figure 13 est perpendiculaire a 'axe A2 de la lentille. On
distingue sur cette figure, vus de bout dans le plan de la figure, les traces :

- de la surface S(A2), ici cylindrique, décrite par 'axe A2 de la lentille L lors du
déplacement transversal RES de la lentille L par rapport a I'outil de percage
35, ‘

- du plan P(A8), dit de pergage, décrit par I'axe de percage (A6) de l'outil de
percage lbrsqu’il pivote autour de I'axe d’orientation A7.

Le déplacement transversal parasite E suivant 'axe d’orientation A7 est
constitué par la distance entre le plan P(A6) et la surface S(A2). Ce déplacement
parasite est ici maximum en fin de course C ol il a été repéré par la référence

Emax.
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Lors du pergage, c'est-a-dire lorsque le module 25 est en position de
percage sur son mouvement d'escamotage ESC, 'axe d’orientation A7 de I'axe de
percage A6 de l'outil de percage 35 est agencé de telle maniére que le plan de
pergage P(A6) soit, sur la course utile de percage C, voisin de la surface S(A2)
décrite par I'axe A2 de la lentille.

On comprend en effet aisément qu’en minimisant la distance entre le
plan de percage P(AB) et la surface S(A2), on minimise aussi le déplacement
parasite maximum Emax

Concrétement, on a prévu ici d'agencer I'axe d’orientation A7 de I'outil de
pergage 35 pour que le plan de percage P(AB) :

- soit tangent & la surface S(A2) décrite par I'axe A2 de la lentille L, et/ou

- présente par rapport & la surface S(A2) décrite par I'axe A2 de la lentille L un
écart maximum de 0,2 mm et de préférence inférieur a 0,1 mm, sur la course
utile d'avance C.

En variante, on pourra prévoir que le déplacement transversal de
restitution RES ne s’accompagne d'aucun déplacement parasite suivant I'axe
d'orientation A7 de l'outil de pergage 35. Il suffit par exemple pour cela de modifier
la cinématique du mouvement de restitution RES des arbres 12,13 portant la
lentille pour que ce mouvement consiste en une translation pure, sans
basculement.

Il est important d’observer que le systéme électronique et informatique
s'abstient de déclencher toute rotation ROT de Ia lentille L autour de 'axe A2. Les
arbres 12, 13 restent donc immobiles en rotation au cours du percage. En
variante, on pourrait prévoir que le systéme électronique et informatique pilote une
rotation ROT des arbres 12, 13 autour de I'axe A2 selon une fonction dynamique
indépendante de I'orientation de I'axe de pergage, par exemple selon une rotation
ROT a vitesse constante ou dépendant uniquement de la vitesse de pivotement
de restitution RES de la bascule 11 et/ou de la vitesse de translation du transfert
TRA des meules 14 et du module 25.

Enfi’h, le systéme électronique et informatique pilote le mouvement

d'escamotage ESC pour ranger le module 25 sous son capotage.



10

15

20

25

30

WO 2006/042917 PCT/FR2005/002028
21

REVENDICATIONS

1. Dispositif de réglage de l'orientation de 'axe de percage (AB) d'un outil
de pergage (35) d’'une lentille ophtalmique autour d’au moins un axe d’orientation
(A7) sensiblement transversal audit axe de pergage, la lentille étant fixée sur un
support rotatif autour d’un axe de rotation de Ia lentille, comportant :

- des moyens de pivotement pour permettre le pivotement (PIV) de l'axe de
pergage (A6) de l'outil de pergage (35) autour dudit axe d’orientation par
rapport audit axe de rotation du support de la lentille, et

- des moyens de réglage pour régler la position angulaire de I'outil de percage
(35) autour dudit axe d’orientation,

caracterise en ce qu'il comporte des premiers moyens de mobilité pour permettre

une mobilité relative de I'outil de pergage (35) par rapport a la lentille a percer (L),

ou inversement, suivant un premier degré de mobilité (ESC : TRA) distinct du

pivotement (PIV) de I'axe de pergage (A6) de I'outil de pergage (35) autour dudit
axe d'orientation, et en ce que lesdits moyens de réglage sont agencés pour

commander le pivotement (PIV) de I'axe de pergage (A8) de I'outil de percage (35)

autour dudit axe d’orientation, a la faveur dudit premier degré de mobilité relative

de l'outil de pergage (35) par rapport a la lentille & percer (L).

2. Dispositif selon la revendication précédente, comportant des seconds
moyens de mobilité pour permettre une mobilité relative de I'outil de percage par
rapport a la lentille, ou inversement, suivant un second degré de mobilité (TRA;
ESC) distinct du pivotement de I'axe de pergage (A6) de F'outil de percage (35)
autour dudit axe d'orientation et dudit premier degré de mobilité (ESC : TRA), et
dans lequel les moyens de réglage sont engageables et désengageables a la
faveur dudit second degré de mobilité relative (TRA ; ESC) de l'outil de pergage
(37) par rapport a la lentille & percer. (L).

3. Dispo/sitif selon la revendication précédente, dans lequel les moyens de
réeglage comportent une premiére partie (38) associé a I'outil de percage (35) et
une seconde partie (50) indépendante de I'outil de pergage (35), ces deux parties
étant engageables et désengageables 'une avec l'autre a la faveur dudit second
degre de mobilité relative d’engagement (TRA ; ESC).
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4. Dispositif selon 'une des revendications précédentes, dans lequel ledit
premier degré de mobilité (ESC) est sensiblement transversal a la direction de
percage.

5. Dispositif selon la revendication précédente, prise en dépendance de la
revendication 2, dans lequel ledit second degré de mobilité (TRA) est
sensiblement axial, suivant une direction sensiblement paralléle a un axe de la
lentille.

6. Dispositif selon 'une des revendications 1 & 3, dans lequel ledit premier
degré de mobilité (TRA) est sensiblement axial, suivant une direction
sensiblement paralléle a un axe de la lentille. '

7. Dispositif selon la revendication précédente, prise en dépendance de la
revendication 2, dans lequel ledit second degré de mobilité (ESC) est
sensiblement transversal a la direction de pergage.

8. Dispositif selon la revendication 2, dans lequel 'outil de percage (35)
est porté par un corps (34) qui est monté pour pivoter autour de I'axe d’orientation
(A7) sur un module (25) qui est lui-méme mobile par rapport a la lentille, ou
inversement, d’une part suivant ledit premier degré de mobilité et d’autre part
suivant ledit second degré de mobilité.

9. Dispositif selon 'une des revendications précédentes, dans lequel le
corps (34) de l'outil de pergcage (35) est pourvu d’un doigt ou levier de réglage
(38 ; 60) sensiblement transversal a 'axe d’orientation (A7).

10. Dispositif selon 'une des revendications précédentes, dans lequel
lesdits moyens de réglage comportent une came ou rampe (51 ; 60).

11. Dispositif selon I'une des revendications précédentes, dans lequel les
moyens de réglage comportent des moyens d'arrét (50) pour immobiliser le
pivotement de 'outil de pergage autour dudit axe d’orientation.

12. Dispositif selon la revendication précédente, dans lequel les moyens
d'arrét (50) du pivotement de I'outil de pergage opérent un freinage par friction du
pivotement de 'outil de pergage.

13. Diépositif selon la revendication précédente, dans lequel les moyens de
freinage de l'outil de pergage interdisent le pivotement de cet outil pour un couple

inférieur ou égal a 30 N.cm.
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14. Dispositif de détourage et de percage d’une lentille ophtalmique
comportant un dispositif de réglage de la direction de pergage selon I'une des
revendications précédentes.

15. Dispositif selon la revendication précédente, consistant en une
meuleuse comportant :

- une ou plusieurs meules montées rotatives sur un arbre sensiblement
paralléle a un axe de la lentille,

- des moyens de translation relative de la ou des meules suivant leur axe par
rapport a la lentille, ces moyens de translation constituant lesdits moyens de
mobilité axiale relative de I'outil de pergage par rapport a la lentille.

16. Dispositif selon la revendication précédente prise en dépendance de la
revendication 8, dans lequel ledit second support de Foutil de percage est monté
sur l'arbre de meule pour pivoter autour de I'axe de cet arbre, ce pivotement
constituant ledit degré de mobilité transversale.

17. Procédé de réglage de I'orientation de I'axe de pergage (AB) d’un outil
de percage (35) d'une lentille ophtalmique (L), autour d’au moins un axe
d'orientation (A7) sensiblement transversal audit axe de pergage, la lentille étant
fixée sur un support rotatif autour d’'un axe de rotation de Ia lentille, comportant un
pivotement (PIV) de I'axe de pergage (A8) autour dudit axe d’orientation par
rapport audit axe de rotation du support de la lentille, caractérisé en ce que, pour
le réglage de l'orientation de I'axe de pergage (A6), le pivotement (PIV) de I'axe de
percage (A6) autour dudit axe d’orientation est commandé a la faveur d’un premier
déplacement relatif (ESC ; TRA), en translation ou basculement, de I'outil de
per¢age (35) par rapport a la lentille & percer (L), distinct du pivotement (PIV) de
I'axe de pergage (AB) de I'outil de percage (35) autour dudit axe d’orientation.

18. Procédé selon la revendication précédente, dans lequel le pivotement
(PIV) de laxe de percage (A6) est commandé par des moyens de réglage qui sont
engagés et desengagés a la faveur d’un second déplacement relatif (TRA) de
l'outil de pergage (37) par rapport & la lentille & percer (L), distinct du pivotement
(PIV) de laxe de percage (A6) de l'outil de percage (35) autour dudit axe
d'orientation et dudit premier déplacement (ESC).

19. Procédé selon I'une des revendications 17 et 18, dans lequel ledit

premier deplacement (ESC) est sensiblement transversal a I'axe de percage (A8).
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20. Procédé selon la revendication précédente, dans lequel ledit second

déplacement (TRA) est sensiblement axial, suivant une direction (A3)

sensiblement paralléleté I'axe (A2) de la lentille a percer (L). ,

21. Procédé selon I'une des revendications 17 et 18, dans lequel ledit
premier déplacement (TRA) est sensiblement axial, suivant une direction (A3)
sensiblement parallele a I'axe (A2) de la lentille a percer (L).

22. Procédé selon la revendication précédente, dans lequel ledit second
déplacement (ESC) est sensiblement transversal a 'axe de percage (AB).

23. Procédé selon f'une des revendications 17 a 22, dans lequel on
commande le pivotement (PIV) de I'axe de percage (A6) de 'outil de pergage (35)
autour dudit axe d’orientation, pour régler sa position angulaire, au moyen d’une
came ou rampe (51 ; 60).

24. Procédé selon I'une des revendications 17 a 23, dans lequel on arréte
ou immobilise le pivotement (P1V) de I'axe de pergage (A6) de I'outil de pergage
(35) autour dudit axe d’orientation. |

25. Procédé selon la revendication précédente, dans lequel l'arrét ou
immobilisation du pivotement (PIV) de I'axe de pergage (A6) de I'outil de pergage
(35) est opéré par freinage a friction permanent de ce pivotement, le réglage de
l'orientation de I'axe de pergage (A6) étant opéré en force a I'encontre du couple
de résistance au glissement exercé par le freinage.
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REVENDICATIONS MODIFIEES
recues par le Bureau international le 15 février 2006 (15.02.2006)

'REVENDICATIONS

1. Dispositif de réglage de I'orientation de I'axe de travail (A6) d’un outil de
travail (35) en rotation autour dudit axe de travail d'une lentille ophtalmique autour
d’au moins un axe d’orientation (A7) sensiblement transversal audit axe de travail,
la lentille étant fixée sur un support rotatif autour d’'un axe de rotation de la lentille,
comportant :

- des moyens de pivotement pour permettre le pivotement (PIV) de 'axe de
travail (A6) de l'outil de travail (35) autour dudit axe d’orientation par rapport
audit axe de rotation du support de la lentille, et

- des moyens de réglage pour régler la position angulaire de I'outil de travail
(35) autour dudit axe d’orientation,

caractérisé en ce qu'il comporte des premiers moyens de mobilité pour permettre

Llne mobilité relative de I'outil de travail (35) par rapport a la lentille a percer (L),‘ ou

inversement, suivant un premier degré de mobilit¢ (ESC ; TRA) distinct du

pivotement'(PIV) de I'axe de travail (A6) de I'outil de travail (35) autour dudit axe
d’orientation, et en ce que lesdits moyens de réglage sont agencés pour:

commander le pivotefnent (PIV) de l'axe de travail (A6) de I'outil dex travail (35)

autour dudit axe d’orientation, a la faveur dudit premier degré de mobilité relative

de l'outil de travail (35) par rapport a la lentille & percer (L). |

2. Dispositif selon la revendication précédente; comportant des seconds
moyens de mobilité pour permettre une mobilité relative de Foutil de travail par
rapport a la lentille, ou inversement, suivant un second degré de mobilité (TRA ;
ESC) distinct du pivotement de I'axe de travail (A6) de I'outil de travail (35) autour
dudit axe d’orientation et dudit premier degré de mobilité (ESC ; TRA), et dans
lequel les moyens de réglage sont engageables et désengageables a la faveur
dudit second degré de mobilité relative (TRA ; ESC) de l'outil de travail (37) par
rapport a la lentille & percer (L)'.

3. Dispositif selon la revendication précédente, dans lequel les moyens de

’réglage comportent une premiére partie (38) associé a I'outil de travail (35) et une

seconde partie (50) indépendante de ['outil de travail (35), ces deux parties étant

engageables et désengageables I'une avec l'autre a la faveur dudit second degré

- de mobilité relative d’engagement (TRA ; ESC).

FEUILLE MODIFIEE (ARTICLE 19)
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4. Dispositif selon I'une des revendications précédentes, dans lequel ledit
premier degré de mobilité (ESC) est sensiblement transversal a la direction de
travail.

5. Dispositif selon la revendication précédente, prise en dépendance de la
revendication 2, dans lequel ledit second degré de mobilité (TRA) est
sensiblement axial, suivant une direction sensiblement paralléle & un axe de la

“lentille.

6. Dispositif selon I'une des revendications 1 & 3, dans lequel ledit premier
degré de mobilité (TRA) est sensiblement axial, suivant une direction
sensiblement paralléle a-un axe de la lentille.

7. Dispositif selon la revendication précédente, prise en dépendance de la
revendication 2, dans lequel ledit second degré de mobilit¢é (ESC) est
sensiblement transversal a la direction de travail.

8. Dispositif selon la revendication 2, dans lequel l'outil de travail (35) est
porté par un corps (34) qui est monté pour pivoter autour de I'axe d’orientation
(A7) sur un module (25) qui est lui-méme mobile par rapport a la lentille, ou
inversement, d’une- part suivart ledit premier degré de mobiiité et d*autre part
suivant ledit second degré de mobilité.

9. Dispositif selon I'une des revendications précédentes, dans lequel le
corps (34) de Foutil de travail (35) est pourvu d’un doigt ou levier de réglage (38 ;
60) sensiblement transversal a I'axe d’orientation (A7).

10. Dispositif selon l'une des revendications précédentes, dans lequel

lesdits moyens de réglage comportent une came ou rampe (51 ; 60).

11. Dispositif selon I'une des revendications précédentes, dans lequel les
moyens de réglage comportent des moyens d’arrét (50) pour immobiliser le
pivotement de I'outil de travail autour dudit axe d’orientation.

12. Dispositif selon la revendication précédente, dans lequel les moyens
d’arrét (50) du pivotement de I'outil de travail opérent un freinage par friction du
pivotement de I'outil de travail.

13. Dispositif selon la revendication précédente, dans lequel les moyens de
freinage de I'outil de travail interdisent le pivotement de cet outil pour un couple

inférieur ou égal a 30 N.cm.

FEUILLE MODIFIEE (ARTICLE 19)
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14. Dispositif de détourage et de travail d’'une lentille ophtalmique
comportant un dispositif de réglage de la direction de travail selon 'une des
revendications précedentes. .

15. Dispositif selon la revendication précédente, consistant en une

. meuleuse comportant :

- une ou plusieurs meules montées rotatives sur un arbre sensiblement
paralléle a un axe de la lentille,

- des moyens de translation relative de la ou des meules suivant leur axe par
rapport a la lentille, ces moyens de translation constituant lesdits moyens de
mobilité axiale relative de I'outil de travail par rapport a la lentille.

16. Dispositif selon la revendication précédente prise en dépendance de Ia
_revendication 8, dans lequel ledit second support de I'outil de travail est monté sur
I'arbre de meule pour pivoter autour de I'axe de cet arbre, ce pivotement
constituant ledit degré de mobilité transversale.

17. Dispositif selon 'une des revendications précédentes, dans lequel le
travail de la lentille consiste en un percage.

18. Procédé de réglage de I'orientation de I'axe de travaii (A6) d'untoutil de -
travail (35) d’une lentille ophtalmique (L), autour d’au moins un axe d’orientation
(A7) sensiblement transversal audit axe de travail, la lentille étant fixée sur un
support rotatif autour d’'un axe de rotation de la lentille, comportant un pivotement

- (PIV) de I'axe de travail (A6) autour dudit axe d’orientation par rapport audit axe de
rotation du support de la lentille, caractérisé en ce que, pour le réglage de

I'orientation de 'axe de travail (AB), le pivotement (PIV) de I'axe de travail (A6)

autour dudit axe d’orientation est commandé 4 la faveur d’un premier déplacement

relatif (ESC ; TRA), en translation ou basculement, de l'outil de travail (35) par
“rapport & la lentille & percer (L), distinct du pivotement (PIV) de l'axe de travail

(AB) de P'outil de travail (35) autour dudit axe d’orientation.

19. Procédé selon la revendication précédente, dans lequel le pivotement
(PIV) de l'axe de travail (A6) est commandé par des moyens de réglage qui sont
engagés et désengagés a la faveur d’'un second déplacement relatif (TRA) de
Poutil de travail (37) par rapport a la lentille & percer (L), distinct du pivotement

| (PIV) de I'axe de travail (A6) dé I'outil de travail (35) autour dudit axe d’orientation

et dudit premier déplacement (ESC).

FEUILLE MODIFIEE (ARTICLE 19)
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20. Procédé selon P'une des revendications 18 et 19, dans lequel ledit
premier déplacement (ESC) est sensiblement transversal a I'axe de travail (A6).

21. Procédé selon la revendication précédente, dans lequel ledit second
déplacement (TRA) est sensiblement axial, suivant une direction (A3)
sensiblement paralléle & I'axe (A2) de la lentille a percer (L).

22. Procédé selon I'une des revendications 18 et 19, dans lequel ledit
premier déplacement (TRA) est sensiblement axial, suivant une direction (A3)
sensiblement paralléle a 'axe (A2) de la lentille a percer (L).

23. Procédé selon la revendication précédente, dans lequel ledit second
déplacement (ESC) est sensiblement transversal a 'axe de travail (A6).

24. Procédé selon l'une des revendications 18 a 23, dans lequel on
commande le pivotement (PIV) de I'axe de travail (A6) de l'outil de travail (35)
autour dudit axe d'orientation, pour régler sa position angulaire, au moyen d'une

~came ou rampe (51 ; 60).

25. Procédé selon I'une des revendications 18 a 24, dans lequel on arréte
ou immobilise le pivotement (PIV) de I'axe de travail (A8) de l'outil de travail (35)
autour dugit axe d'orientation. -

26. Procédé selon la revendication précédente, dans lequel l'arrét ou
immobilisation du pivotement (PIV) de l'axe de travail (A6) de l'outil de travail (35)
est opéré par freinage a friction permanent de ce pivotement, le réglage: de
I'orientation de I'axe de travail (AB) étant opéré en force a 'encontre du couple de
résistance au glissement exercé par le freinage.

27. Procédé selon P'une des revendications 18 a 26, dans lequel le travail

de la lentille consiste en un pergage.

FEUILLE MODIFIEE (ARTICLE 19)
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