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(57) Zusammenfassung: Justierbare Linsenfassung mit ei-
nem Fassungsaullenring (1), einem lateral verstellbaren
Fassungsinnenring (2) und wenigstens zwei Verbindungs-
strukturen (3), wobei die wenigstens zwei Verbindungsstruk-
turen (3) jeweils mit einem Manipulator (4) mit einer radia-
len Wirkungsachse (4.1) in Verbindung stehen. Die Verbin-
dungsstrukturen (3) umfassen jeweils ein Koppelglied (6)
und ein mit diesem verbundenen Hebel (7), wobei das Kop-
pelglied (6) mit dem Fassungsinnenring (2) radial weiter au-
Ren liegend verbunden ist, als der Hebel (7) mit dem Fas-
sungsaufienring (1) verbunden ist.




DE 10 2015 116 584 B3 2016.06.16

Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine justierbare monoli-
thische Linsenfassung, die durch Materialschnitte in
einem Ringkérper in einen feststehenden Fassungs-
aulRenring, einen lateral verstellbaren Fassungsin-
nenring und wenigstens zwei den Fassungsinnen-
ring und den Fassungsauf3enring verbindende Ver-
bindungsstrukturen unterteilt ist, wobei die Verbin-
dungsstrukturen jeweils mit einem Manipulator mani-
pulierbar sind. Eine gattungsgemafie Fassung ist aus
der DE 10 2008 029 161 B3 bekannt.

[0002] Aus der DE 199 01 295 A1 ist eine optische
Abbildungsvorrichtung bekannt, bei der eine AulRen-
fassung und ein hierzu verstellbarer Innenring vor-
zugsweise aus einem Stick monolithisch gefertigt
sind. Eine zur weggesteuerten Verschiebung des im
Innenring gefassten optischen Elementes in einer
Richtung senkrecht zur optischen Achse dienende
Manipulatoreinrichtung besteht zwischen dem Innen-
ring und der Aullenfassung aus einem System von
Umfangsschlitzen mit dazwischen liegenden Verbin-
dungsgliedern, einem Drehgelenk und wenigstens ei-
nem Verstellgelenk mit einem Verstellglied.

[0003] Der Nachteil dieser Lé6sung bestehtinsbeson-
dere darin, dass diese durch die Vielzahl unterschied-
lich ausgebildeter Manipulatoreinheiten, hier Manipu-
latorelemente genannt, einen komplizierten und un-
symmetrischen Aufbau besitzt, der fir symmetrische
Systeme ungeeignet ist oder zu Systeminstabilitaten
fUhrt.

[0004] Auch aus der EP 1577 693 A2 ist eine aus ei-
nem Stick und damit monolithisch gefertigte Linsen-
fassung bekannt. In einer bevorzugten Ausfuhrung
ist ein Innenring Uber drei Manipulatoreinheiten, hier
Verstellgelenke genannt, mit jeweils zwei Gelenkar-
men und einem dazwischen liegenden Verstellteil mit
einer AuRenfassung verbunden. Zur lateralen Ver-
stellung des Innenringes und damit des optischen
Elementes greifen Aktoren an den Verstellgelenken
an. Man kann die beiden Gelenkarme und das dazwi-
schen liegende Verstellteil auch als zwei parallel ge-
schaltete Kniehebel verstehen, jeweils aus zwei tUber
ein Gelenk verbundene Hebel (Glieder) gebildet, wo-
bei jeweils eines der freien Hebelenden Uber ein Ge-
lenk mit der Linsenfassung verbunden ist und die je-
weils anderen freien Enden Uber das Verstellteil starr
miteinander verbunden sind. Die beiden die Linsen-
fassung mit den Manipulatoreinheiten verbindenden
Gelenke sind radial hintereinander angeordnet.

[0005] Durch die beiden in radialer Richtung in einer
Ebene hintereinander angeordneten Kniehebel wird
fur die Manipulatoreinheiten relativ viel Platz bean-
sprucht.
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[0006] Gegenlber der vorgenannten
DE 199 01 295 A1 zeichnet sich die hier aufgezeigte
Lésung durch eine hdhere Temperaturstabilitat aus.

[0007] Eine Linsenfassung gemal der vorgenann-
ten EP 1 577 693 A2 soll den Vorteil haben, dass
durch eine Verkirzung der Gelenkarme eine héhere
Lateralsteifigkeit der Innenringanbindung erreichbar
ist und damit die Linsenfassung mit der gefassten Lin-
se gegen Eigenschwingungen steifer ist. Eine hdhere
Lateralsteifigkeit durch Verklrzung der Gelenkarme
geht jedoch zu Lasten der Feinfihligkeit der Verstel-
lung, in die nicht nur die Gliedlange, sondern auch die
Durchbiegung der Gelenkarme eingeht.

[0008] Die Lange der Gelenkarme wird hierbei je-
doch weiterhin durch die zuldssige Werkstoffbelas-
tung vorgegeben. Das heil}t, ist bei vorgegebenem
Stellweg und vorgegebener Feinfihligkeit die zulas-
sige Werkstoffbelastung erreicht, so ist eine weitere
Verklrzung der Gelenke zur Erhdhung der Steifigkeit
bzw. Eigenfrequenz nicht mdéglich. Folglich sind im-
mer zwei relativ dinne und im Verhéltnis zum Quer-
schnitt lange Gelenkarme erforderlich, um die Funk-
tion als Verstelleinheit bzw. Gelenk zu bewerkstelli-
gen, was die erreichbare laterale und axiale Steifig-
keit grundsatzlich begrenzt.

[0009] In der DE 10 2007 030 579 A1 ist eine ers-
te Ausfihrung fur eine lateral verstellbare Linsenfas-
sung beschrieben, wie sie im Wesentlichen einer sol-
chen gemaR der vorgenannten EP 1 577 693 A2
entspricht, das heil3t drei um 120° zueinander ver-
setzt angeordnete Manipulatoreinheiten sind jeweils
als ein Glied ausgebildet, das an seinem festen En-
de in zwei tangential ausgerichtete Gelenkarme, hier
Stege genannt, Ubergeht, die mit dem inneren Fas-
sungsteil bzw. dem &ufieren Fassungsteil verbunden
sind.

[0010] In einer zweiten Ausflhrungsform sind die
das Glied mit dem inneren bzw. duReren Fassungs-
teil verbindenden Stege radial ausgerichtet, wodurch
eine hoéhere Lateralsteifigkeit erzielt wird.

[0011] Ein Auslenken des Hebels, indem (ber einen
Manipulator am freien Hebelende eine radial wirken-
de Kraft eingeleitet wird, fuihrt jedoch bei den radialen
Stegen im Vergleich zu den tangentialen Stegen zu
weitaus héheren Zugkréften in den Stegen. Das Ent-
stehen von unerwilnschten Spannungen im Innen-
ring ist hierbei unvermeidbar.

[0012] In beiden Ausflihrungen sind die Manipula-
toreinheiten einfache Hebelgetriebe, deren Uberset-
zung Uber die Lange des Gliedes und die Durchbie-
gung der Stege in radialer Richtung bestimmt ist. Um
eine hohe Feinfiihligkeit bei entsprechenden Stellwe-
gen zu erhalten, werden die Stege bzw. Gelenkarme
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lang ausgebildet, was zur Verwindung in axialer Rich-
tung fuhren kann.

[0013] Aus der vorgenannten
DE 10 2008 029 161 B3 ist eine Linsenfassung be-
kannt, die durch Materialschlitze in einem Ringkdrper
in einen feststehenden FassungsaulRenring, einen la-
teral verstellbaren Fassungsinnenring und wenigs-
tens zwei Verbindungsstrukturen, die Gber jeweils ei-
nen Manipulator manipulierbar sind, unterteilt ist. Die
Verbindungsstrukturen sind durch zwei als Koppel
wirkende Glieder gebildet, die untereinander und je-
weils mit einem Ende am Fassungsinnenring bzw. am
FassungsaufRenring Uber Festkérpergelenke verbun-
den sind. Die beiden Glieder schlieRen miteinander
einen Winkel von grofler 90° und kleiner 180° ein,
sodass das die beiden Glieder verbindende Festkor-
pergelenk tangential betrachtet zwischen den beiden
Gliedern angeordnet ist. In einer bevorzugten Aus-
fuhrungsform ist an dem mit dem Fassungsaufenring
verbundenen Glied ein Hebel fest angeordnet, des-
sen freies Ende dem am Fassungsinnenring ausge-
bildeten Festkdrpergelenk zugewandt ist.

[0014] Um eine Justierung des Fassungsinnenrin-
ges gegenlber dem Fassungsaulenring vorzuneh-
men, wird Uber einen temporér in den Fassungsau-
Renring eingeflihrten oder einen dauerhaft dort an-
geordneten Manipulator eine radiale Kraft auf das
freie Ende des Hebels gerichtet. Eine damit ein-
geleitete Auslenkung des Hebels wird in eine late-
rale Verschiebung des die Verbindungsstruktur mit
dem Fassungsinnenring verbindenden Festkérper-
gelenkes umgesetzt. Um hierbei eine hohe Feinfiih-
ligkeit zu erreichen sollte der Hebel mdglichst lang
sein. Gleichzeitig ist es winschenswert, den Fas-
sungsinnenring gegen radial eingeleitete Krafte mog-
lichst steif auszuflihren, was hauptsachlich mit ei-
nem moglichst groRen radialen Abstand des die Ver-
bindungsstruktur mit dem Fassungsinnenring verbin-
denden Festkdrpergelenks von der Symmetrieachse
des Ringkérpers erreicht werden kann.

[0015] Ublicherweise werden derartige Linsenfas-
sungen, nachdem die Materialschlitze z. B. durch ein
Elektroerosionsverfahren oder Wasserstrahlschnei-
den eingebracht wurden und eine Linse in den Fas-
sungsinnenring montiert wurde, final justiergedreht.
Da hierbei Flachen am FassungsauRenring bearbei-
tet werden, muissen Freiflachen fir hierfir notwen-
dige Aufnahmen, Uber die die Linsenfassungen von
einem Werkstickhalter aufgenommen werden kon-
nen, im Fassungsauflenring vorgesehen sein. Auch
kénnen derartige Freiflachen zur Montage von an
der Linsenfassung verbleibenden Bauteilen, wie ei-
ner Blende, erforderlich sein. Der dafiir notwendi-
ge Platzbedarf wird bei der Dimensionierung der Di-
cke des Fassungsaufienringes (radiale Ausdehnung
des Fassungsauf3enringes) beachtet. Die Anordnung
solcher Freiflachen ist weder in der vorbenannten
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DE 10 2008 029 161 B3 noch in anderen Publikatio-
nen des aufgezeigten Standes der Technik Gegen-
stand von Betrachtungen.

[0016] Es kann als permanente Aufgabe angesehen
werden, dass eine Linsenfassung in ihrer radialen
Ausdehnung mdglichst klein, gleichzeitig jedoch zu
einer Erreichung einer hohen radialen Steifigkeit des
Fassungsinnenringes dieser in seiner radialen Aus-
dehnung moglichst groR ausgefihrt wird.

[0017] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrun-
de, eine Linsenfassung gemafy der vorgenannten
DE 10 2008 029 161 B3 so zu verbessern, dass sie
eine hohere laterale Steifigkeit und eine geringere Ei-
genfrequenz aufweist.

[0018] Diese Aufgabe wird fiir eine justierbare Lin-
senfassung, die durch Materialschnitte in einem
Ringkérper mit einer Symmetrieachse in einen Fas-
sungsaufenring, einen lateral verstellbaren Fas-
sungsinnenring und wenigstens zwei Verbindungs-
strukturen unterteilt ist, geldst. Die wenigstens zwei
Verbindungsstrukturen stehen jeweils mit einem Ma-
nipulator mit einer radialen Wirkungsachse in Verbin-
dung. Sie weisen jeweils ein mit dem Fassungsin-
nenring Uber ein erstes Festkdrpergelenk an einem
ersten Koppelende verbundenes Koppelglied und ei-
nen Hebel mit einem freien ersten Hebelende, an
dem einer der Manipulatoren anliegt, auf. Der Hebel
steht mit einem zweiten Hebelende Uber ein zwei-
tes Festkérpergelenk mit einem zweiten Koppelende
des Koppelgliedes in Verbindung und ist zwischen
seinem freien ersten Hebelende und seinem zwei-
ten Hebelende Uber ein drittes Festkdrpergelenk mit
dem FassungsaulRenring verbunden. Das erste Fest-
korpergelenk ist radial weiter aul’en als das dritte
Festkérpergelenk angeordnet. Dabei sind das Kop-
pelglied, auf eine erste Verbindungsgerade abstra-
hiert, und der Hebel, auf eine zweite Verbindungsge-
rade abstrahiert, bezogen auf eine durch das zweite
Festkdérpergelenk verlaufende gedachte radiale Ge-
rade zueinander gegenuberliegend angeordnet, wo-
bei das Koppelglied mit der gedachten radialen Ge-
raden einen ersten Winkel kleiner 90° und der Hebel
mit der gedachten radialen Geraden einen zweiten
Winkel kleiner 90° einschlief3en.

[0019] Vorteilhaft ist der erste Winkel, den das Kop-
pelglied mit der gedachten radialen Gerade ein-
schlief3t, kleiner 45°, insbesondere kleiner 30°, so-
dass das erste Festkdérpergelenk radial weit aul3en
liegt und das Koppelglied kurz gehalten ist.

[0020] Es ergibt sich als glnstig, wenn der zweite
Winkel, den der Hebel mit der gedachten radialen Ge-
raden einschliel’t, gréRer 45° ist, so dass eine Lénge
des Hebels einer der Verbindungsstrukturen bis an-
nahernd an eine benachbarte der Verbindungsstruk-
turen ausgedehnt sein kann, womit sich die Feinfiih-
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ligkeit der Justierung Uber die Wahl der Léange des
Hebels grof3zligig variieren lasst.

[0021] Durch die genannten Merkmale der Verbin-
dungsstrukturen ergeben sich Auskargungen radial
aulerhalb der zweiten Festkdrpergelenke, die vorteil-
haft so ausgefihrt sind, dass sie in Gré3e und Geo-
metrie ausreichend sind, dass sie als Freiflachen z.
B. fur eine Aufnahme in einem Werkstlckhalter ge-
nutzt werden kdénnen.

[0022] Anhand von Zeichnungen wird die Erfindung
im Folgenden beispielhaft ndher erlautert. Es zeigen:

[0023] Fig. 1a Draufsicht auf eine Linsenfassung ge-
maf einem ersten Ausfiihrungsbeispiel,

[0024] Fig. 1b Detailansicht einer Verbindungsstruk-
tur gemall dem ersten Ausflhrungsbeispiel nach
Fig. 1a,

[0025] Fig. 2a Draufsicht auf eine Linsenfassung ge-
mal einem zweiten Ausfihrungsbeispiel,

[0026] Fig. 2b Detailansicht einer Verbindungsstruk-
tur gemal dem zweiten Ausflihrungsbeispiel nach
Fig. 2a und

[0027] Fig. 3 Getriebeschema fiir die Verbindungs-
strukturen nach Fig. 1b und Fig. 2b.

[0028] Eine erfindungsgemalie justierbare Linsen-
fassung enthalt grundsatzlich, wie in Fig. 1a und
Fig. 2a dargestellt, einen Fassungsaufienring 1, ei-
nen Fassungsinnenring 2 und wenigstens zwei Ver-
bindungsstrukturen 3, die durch Materialschlitze bil-
dende Schnitte in einen Ringkérper mit einer Symme-
trieachse 0 hergestellt sind, sodass die Verbindungs-
strukturen 3 den FassungsaufRenring 1 und den Fas-
sungsinnenring 2 monolithisch verbinden. Die we-
nigstens zwei Verbindungsstrukturen 3 stehen mit
jeweils einem Manipulator 4 in Verbindung, der ei-
ne radiale Wirkungsachse 4.1 aufweist. Als Mani-
pulatoren 4 kommen mechanische Elemente, wie
Stellschrauben, oder auch elektrische Elemente, wie
Piezoelemente, infrage, Uber die kleine Stellwege
und Stellkrafte in einen Hebel 7 eingeleitet werden
kénnen. Zusatzlich zu den wenigstens zwei Verbin-
dungsstrukturen 3 kann die Linsenfassung weitere
zu den Verbindungsstrukturen 3 unterschiedlich ge-
staltete Verbindungsstrukturen aufweisen. Die Ver-
bindungsstrukturen 3 umfassen jeweils ein Koppel-
glied 6, das an einem ersten Koppelende 6.1 mit dem
Fassungsinnenring 2 Uber ein erstes Festkdrperge-
lenk 5.1 verbunden ist, und einen Hebel 7, an dessen
freiem ersten Hebelende 7.1 einer der Manipulatoren
4 anliegt und dessen zweites Hebelende 7.2 (iber ein
zweites Festkodrpergelenk 5.2 mit einem zweiten Kop-
pelende 6.2 des Koppelgliedes 6 verbunden ist. Der
Hebel 7 ist zwischen seinem freien ersten Hebelende
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7.1 und seinem zweiten Hebelende 7.2 iber ein drit-
tes Festkdrpergelenk 5.3 mit dem Fassungsaulen-
ring 1 verbunden. Es ist erfindungswesentlich, dass
das erste Festkérpergelenk 5.1 radial weiter aul3en
als das dritte Festkérpergelenk 5.3 angeordnet ist.
Das heilt der radiale Abstand r; 4 des ersten Festkor-
pergelenkes 5.1 von der Symmetrieachse 0 ist gro-
Rer als der radiale Abstand r; , des zweiten Festkor-
pergelenkes 5.2 von der Symmetrieachse 0.

[0029] Damit wird die Breite bs 1 des Fassungsinnen-
ringes 2 durch das erste Festkorpergelenk 5.1, tber
welches gegebenenfalls Krafte in den Fassungsin-
nenring 2 eingetragen werden, vergréf3ert und unter
Beachtung einer Mindestbreite fir den Fassungsau-
Renring 1 maximiert.

[0030] In der speziellen Gestaltung der Verbin-
dungsstrukturen 3 unterscheidet sich eine erfin-
dungsgemalie Linsenfassung von gattungsgleichen
aus dem Stand der Technik bekannten Linsenfassun-
gen.

[0031] Ein erstes Ausflhrungsbeispiel ist in den
Fig. 1a und Fig. 1b gezeigt. Hier wird davon ausge-
gangen, dass am Fassungsaufienring 1 nur eine, an
den dulleren Umfang angrenzende ringformige Stirn-
flache 9 justiergedreht werden muss, weshalb gege-
benenfalls hierzu notwendige Justierdrehaufnahmen
innerhalb der Freiflache 8, z. B. in Form einer Plan-
flache mit einer Gewindebohrung, in dem Fassungs-
aullenring 1, flr den eine minimale radiale Ausdeh-
nung fir seine mechanische Stabilitat erforderlich ist,
Platz finden, selbst wenn, wie spater in dem zweiten
Ausfiihrungsbeispiel gezeigt, fir eine Montage der
Linsenfassung mit anderen Linsenfassungen Bohrl6-
cher vorhanden sind. Das Koppelglied 6 und der He-
bel 7 sind so dick ausgeflhrt, dass sie als steif ange-
nommen werden kénnen. Die Festkérpergelenke 5.1,
5.2 und 5.3 sind vergleichsweise sehr diinn und bie-
geelastisch.

[0032] Die Verbindungsstruktur 3 gemal dem ers-
ten, aber auch dem spater beschriebenen zweiten
Ausfiihrungsbeispiel 1asst sich durch ein Getriebe-
schema, darstellt in Fig. 3, erklaren.

[0033] Es ist erfindungswesentlich, dass das Kop-
pelglied 6, auf eine erste Verbindungsgerade Gy zwi-
schen dem ersten und zweiten Festkdrpergelenk 5.1,
5.2 abstrahiert, und der Hebel 7, auf eine zweite Ver-
bindungsgerade G, zwischen dem zweiten Festkor-
pergelenk 5.2 und dem freien ersten Hebelende 7.1
abstrahiert, bezogen auf eine durch das zweite Fest-
korpergelenk 5.2 gedachte radiale Gerade R zuein-
ander gegenliberliegend angeordnet sind und mit der
gedachten radialen Geraden R einen ersten Winkel
ax bzw. einen zweiten Winkel ay einschlieen. Damit
kann die Verbindungsstruktur 3 so dimensioniert wer-
den, dass das erste Festkérpergelenk 5.1 unabhan-
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gig von der Lange |; des Hebels 7 radial weit nach
aullen gelegt wird, wozu der erste Winkel ay, den das
Koppelglied 6 mit der gedachten radialen Gerade R
einschlief3t, kleiner 90°, bevorzugt kleiner 45° ist, da-
mit auch das Koppelglied 6 kurz gehalten wird. Durch
diese Anordnung des Koppelgliedes 6 und des He-
bels 7 sind im Vergleich zum Stand der Technik das
Koppelglied 6, das mdglichst kurz, und der Hebel 7,
der mdglichst lang sein soll, voneinander unabhangig
dimensionierbar. Die Breite b ; des Fassungsinnen-
ringes 2 durch das erste Festkoérpergelenk 5.1 ist be-
stimmend fir die radiale Steifigkeit des Fassungsin-
nenringes 2 gegenuber in einer radialen Ebene wir-
kenden Kraften, die tber das erste Festkérpergelenk
5.1 in den Fassungsinnenring 2 eingetragen werden.
Indem diese Breite b { gréRer als die sonstige Breite
des Fassungsinnenringes 2 ausgefiihrt wird, wird die
Steifigkeit des Fassungsinnenringes 2 effizient genau
dort erhéht, wo sie gebraucht wird.

[0034] Das Koppelglied 6 kann, obwohl das erste
Festkorpergelenk 5.1 vergleichsweise radial weit au-
Ren angeordnet ist, kurz gehalten werden, was zu
einer erwiinschten hohen Eigenfrequenz des Fas-
sungsinnenringes 2 fiihrt, die ein wesentlicher Vorteil
der Linsenfassung ist.

[0035] Die Lénge |; des Hebels 7 kann bis anna-
hernd an die benachbarte Verbindungsstruktur 3 aus-
gedehnt sein, sodass der zweite Winkel a,, den der
Hebel 7 mit der gedachten radialen Geraden R ein-
schlielt, moglichtst grof3, gréRRer 45°, bevorzugt gro-
Rer 60°, allerdings immer kleiner 90° gewahlt wird.
Die Feinfuhligkeit der Justierung lasst sich so tber die
Wabhl der Lange I, des Hebels 7 gro3ziigig variieren.

[0036] In den Fig. 2a und Fig. 2b ist ein zweites Aus-
fihrungsbeispiel gezeigt. Hier wird davon ausgegan-
gen, dass am Fassungsauf3enring 1 zwei ringférmi-
ge Stirnflachen 9 fir die Anlage an andere Linsenfas-
sungen vorgesehen sind, zwischen denen sich z. B.
Bohrlécher fir die Montage befinden. Damit die bei-
den Stirnflachen 9 zeitgleich oder zeitlich nacheinan-
der ohne umzuspannen justiergedreht werden kon-
nen, mussen die daflir erforderlichen Aufnahmen auf
Freiflachen 8 radial innerhalb der inneren Stirnflache
9 liegen, weshalb der Fassungsauf3enring 1 entspre-
chend dem Platzbedarf der Freiflachen 8 breiter ge-
staltet werden muss.

[0037] Dem zweiten Ausflhrungsbeispiel liegt nun
die Idee zugrunde, den Platz fir die Freiflachen 8
nicht zu schaffen, indem der Fassungsauf3enring 1
insgesamt entsprechend breiter dimensioniert wird,
sondern diese Freiflachen 8 jeweils in eine der Ver-
bindungsstrukturen 3 zu integrieren. Damit muss der
Fassungsauf3enring 1 in seiner radialen Ausdehnung
bedingt durch die Freiflachen 8 nicht vergréRert wer-
den. Stattdessen werden fir die Freiflachen 8 je-
weils die ohnehin durch die Verbindungsstrukturen
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3 geschaffenen Auskargungen des Fassungsaulen-
ringes 1 radial aul3erhalb der zweiten Festkérperge-
lenke 5.2 genutzt.

[0038] Um jeweils diese Auskargung ausreichend
grold zu gestalten, ist das zweite Festkdrpergelenk
5.2 durch eine ausgedehnte Verjingung, das heil3t
einen schmalen und damit im Vergleich zum Koppel-
glied 6 biegeweichen Steg gebildet. Auch die an den
Fassungsinnenring 2 bzw. an den Fassungsauf3en-
ring 1 angrenzenden Festkdrpergelenke 5.1, 5.3 sind
hier als diinne biegeweiche Stege ausgefiihrt, wobei
die Ausfiihrung der Festkorpergelenke 5.1, 5.2, 5.3
nicht an das eine oder andere Ausfiihrungsbeispiel
gebunden sind.

Bezugszeichenliste

0 Symmetrieachse

1 Fassungsaulenring

2 Fassungsinnenring

3 Verbindungsstruktur

4 Manipulator

4.1 radiale Wirkungsachse

5.1 erstes Festkdrpergelenk

5.2 zweites Festkdrpergelenk

5.3 drittes Festkorpergelenk

6 Koppelglied

6.1 erstes Koppelende

6.2 zweites Koppelende

7 Hebel

71 freies erstes Hebelende

7.2 zweites Hebelende

8 Freiflache

9 Stirnflache

Gy erste Verbindungsgerade (zwischen dem
ersten und zweiten Festkdrpergelenk 5.1
und 5.2; abstrahiert Koppelglied 6)

Gy zweite Verbindungsgerade (zwischen
dem zweiten Festkorpergelenk 5.2 und
dem freien ersten Hebelende 7.1; ab-
strahiert Hebel 7)

oy erster Winkel (des Koppelgliedes 6 mit
der gedachten radialen Geraden R)

oy zweiter Winkel (des Hebels 7 mit der ge-
dachten radialen Geraden R)

R gedachte radiale Gerade (durch das
zweite Festkorpergelenk 5.2)

I; Lénge des Hebels 7

Is54 radialer Abstand (des ersten Festkorper-
gelenkes 5.1 von der Symmetrieachse 0)

rs52 radialer Abstand (des zweiten Festkor-
pergelenkes 5.2 von der Symmetrieach-
se 0)

bs 4 Breite des Fassungsinnenringes 2 (am

ersten Festkérpergelenk 5.1)
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Patentanspriiche

1. Justierbare Linsenfassung, die durch Materi-
alschnitte in einem Ringkdrper mit einer Symmetrie-
achse (0) in einen Fassungsaul3enring (1), einen late-
ral verstellbaren Fassungsinnenring (2) und wenigs-
tens zwei Verbindungsstrukturen (3) unterteilt ist, wo-
bei die wenigstens zwei Verbindungsstrukturen (3)
jeweils mit einem Manipulator (4) mit einer radialen
Wirkungsachse (4.1) in Verbindung stehen und die
Verbindungsstrukturen (3) jeweils ein mit dem Fas-
sungsinnenring (2) Uber ein erstes Festkdrpergelenk
(5.1) an einem ersten Koppelende (6.1) verbundenes
Koppelglied (6) und einen Hebel (7) mit einem freien
ersten Hebelende (7.1), an dem einer der Manipula-
toren (4) anliegt, aufweisen, dadurch gekennzeich-
net, dass der Hebel (7) mit einem zweiten Hebelen-
de (7.2) Uber ein zweites Festkorpergelenk (5.2) mit
einem zweiten Koppelende (6.2) des Koppelgliedes
(6) in Verbindung steht, der Hebel (7) zwischen sei-
nem freien ersten Hebelende (7.1) und seinem zwei-
ten Hebelende (7.2) Uber ein drittes Festkdrperge-
lenk (5.3) mit dem Fassungsauf3enring (1) verbunden
ist und das erste Festkdrpergelenk (5.1) radial weiter
aulen als das dritte Festkodrpergelenk (5.3) angeord-
net ist, wobei das Koppelglied (6), auf eine erste Ver-
bindungsgerade (Gx) zwischen dem ersten und zwei-
ten Festkorpergelenk (5.1, 5.2) abstrahiert, und der
Hebel (7), auf eine zweite Verbindungsgerade (G,)
zwischen dem zweiten Festkérpergelenk (5.2) und
dem freien ersten Hebelende (7.1) abstrahiert, bezo-
gen auf eine durch das zweite Festkdrpergelenk (5.2)
verlaufende gedachte radiale Gerade (R) zueinander
gegeniberliegend angeordnet sind und das Koppel-
glied (6) mit der gedachten radialen Geraden (R) ei-
nen ersten Winkel (ay) kleiner 90° und der Hebel (7)
mit der gedachten radialen Geraden (R) einen zwei-
ten Winkel (ay) kleiner 90° einschlieft.

2. Justierbare Linsenfassung nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass der erste Winkel
(ak), den das Koppelglied (6) mit der gedachten ra-
dialen Geraden (R) einschlief3t, kleiner 45° ist, sodass
das erste Festkdrpergelenk (5.1) radial weit au3en
liegt und das Koppelglied (6) kurz gehalten ist.

3. Justierbare Linsenfassung nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet, dass der erste Winkel
(ak), den das Koppelglied (6) mit der gedachten ra-
dialen Geraden (R) einschlief3t, kleiner 30° ist.

4. Justierbare Linsenfassung nach Anspruch 1,
2 oder 3, dadurch gekennzeichnet, dass der zwei-
te Winkel (ay), den der Hebel (7) mit der gedachten
radialen Geraden (R) einschliel3t, groRer 45° ist, so
dass eine Lange (l;) des Hebels (7) einer der Verbin-
dungsstrukturen (3) bis an eine benachbarte der Ver-
bindungsstrukturen (3) ausgedehnt ist, womit sich die
Feinflhligkeit der Justierung tber die Wahl der Lan-
ge (l;) des Hebels (7) variieren lasst.
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5. Justierbare Linsenfassung nach Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet, dass der zweite Winkel
(ay), den der Hebel (7) mit der gedachten radialen
Geraden (R) einschliel3t, grofer 60° ist.

6. Justierbare Linsenfassung nach einem der An-
spriche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass ra-
dial aulRerhalb der zweiten Festkdrpergelenke (5.2)
am FassungsaulBenring jeweils eine Auskargung
ausgebildet ist, an der jeweils eine Freiflache (8) vor-
handen ist.

Es folgen 3 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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Fig. 1b
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Fig. 3
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