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(54) Dispositif de glantage d’une lentille ophtalmique

(57) L’invention concerne un dispositif de glantage
(1) comportant :

- un chassis (10),

- un bras de manipulation (30) monté mobile sur le chas-
sis entre deux positions extrémes et qui comporte des
moyens de préhension (33) d’'un accessoire de glantage
a poser sur une lentille ophtalmique,

- des moyens de guidage (50) du bras de manipulation
entre ses deux positions extrémes, suivant un trajet qui
présente une portion courbe et une portion rectiligne ad-

jacentes, et

- des moyens de commande (70) de la position du bras
de manipulation comportant un pignon qui est engrené
avec une crémaillére (40).

Selon linvention, la crémaillere appartient au bras
de manipulation et présente une portion en arc-de-cercle
(41) a la faveur de laquelle le bras de manipulation est
commandeé sur la portion courbe de son trajet et une por-
tion rectiligne (42) a la faveur de laquelle le bras de ma-
nipulation est commandé sur la portion rectiligne de son
trajet.
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Description

[0001] La présenteinvention concerne de maniéere gé-
nérale I'appareillage nécessaire a la préparation d’'une
lentille ophtalmique en vue de son détourage.

[0002] Elle concerne plus particulierement un disposi-
tif de glantage tel que défini dans le préambule de la
revendication 1.

[0003] Elle concerne également un appareil centreur-
bloqueur comportant un support pour supporter une len-
tille ophtalmique, des moyens de centrage de ladite len-
tille ophtalmique, et un dispositif de glantage tel que pré-
cité.

ARRIERE-PLAN TECHNOLOGIQUE

[0004] La partie technique du métier de I'opticien, qui
consiste a monter une paire de lentilles ophtalmiques sur
une monture de lunettes sélectionnée par un client, se
décompose en quatre opérations principales :

- l'acquisition des formes des contours des entoura-
ges de la monture de lunettes sélectionnée par le
client,

- le centrage de chaque lentille ophtalmique dans un
appareil centreur-bloqueur, qui consiste a repérer le
référentiel de la lentille a 'aide de marques de cen-
trage prévues sur celles-ci, puis a positionner con-
venablement la lentille ophtalmique dans I'appareil,

- leglantage de chaque lentille, qui consiste a fixer un
accessoire de glantage sur la lentille, de maniére
que la lentille puisse ensuite étre saisie et déplacée
sans perte de référentiel, puis

- le détourage de chaque lentille qui consiste a usiner
cette lentille suivant le contour acquis, dans un ré-
férentiel repéré par rapport a I'accessoire de glanta-
ge, de telle maniére qu’une fois montée dans sa
monture, la lentille soit correctement positionnée par
rapport a 'oeil correspondant du client afin qu’elle
exerce au mieux la fonction optique pour laquelle
elle a été congue.

[0005] La présente invention concerne plus précisé-
ment I'opération de glantage, qui consiste en pratique a
poser I'accessoire de glantage sur la lentille ophtalmique
de telle sorte que celui-ci puisse adhérer a la face avant
de la lentille de maniére débrayable.

[0006] La pose d’'un tel accessoire de glantage peut
se faire manuellement. Elle s’avére toutefois alors peu
précise, si bien qu’en pratique, elle se fait plutét a I'aide
d’un dispositif de glantage.

[0007] Un dispositif de glantage tel que défini en intro-
duction est bien connu du document FR 2 608 492.
[0008] Danscedocument, le bras de manipulation pré-
sente une forme allongée, avec une premiére extrémité
qui porte les moyens de préhension de I'accessoire de
glantage, et une seconde extrémité qui porte une came
dont une portion est rectiligne et dont une autre est ar-
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rondie.

[0009] Ce brasde manipulation estalors monté mobile
entre deux positions extrémes dites de repos et d’acti-
vation.

[0010] En position de repos, le bras de manipulation
s’étend horizontalement et a distance du support de len-
tille, de maniére que l'opticien peut facilement accéder
aux moyens de préhension poury installer un accessoire
de glantage.

[0011] En position d’activation, qui marque le terme
d’une portion de trajet rectiligne du bras de manipulation,
I'accessoire de glantage vient au contact de la lentille
ophtalmique a équiper.

[0012] Latrajectoire du bras de manipulation entre ces
deux positions extrémes est ici guidée par la came.
[0013] Son mouvement est quant a lui imprimé par
deux blocs respectivement équipés de deux crémailleres
rectiligne en vis-a-vis, qui, sous le contréle d’'un méme
pignon, sont I'un et I'autre mobiles en translation, paral-
lelement 'un a l'autre, mais en sens opposés l'un par
rapport a l'autre.

[0014] L’inconvénient de ce dispositif est qu'il est en-
combrant, qu’il présente une architecture complexe et
qu'il est donc onéreux a fabriquer.

OBJET DE L'INVENTION

[0015] Afin de remédier aux inconvénients précités de
I'état de la technique, la présente invention propose un
dispositif de glantage avec une architecture simplifiée.
[0016] Plus particulierement, on propose selonl'inven-
tion un dispositif de glantage tel que défini dans la reven-
dication 1.

[0017] Ainsi, grace a I'invention, la roue et la surface
d’entrainement permettent a eux seuls d’imprimer au
bras de manipulation un mouvement courbe suivi d’un
mouvement rectiligne.

[0018] L’assemblage du dispositif de glantage néces-
site donc un nombre de piéces réduit, au bénéfice de
son encombrement et de son co(t.

[0019] D’autres caractéristiques avantageuses et non
limitatives du dispositif de glantage conforme a I'inven-
tion sont définies dans les revendications 2 a 9.

[0020] L’invention concerne aussi un appareil cen-
treur-bloqueur tel que défini dans la revendication 10.

DESCRIPTION DETAILLEE D’UN EXEMPLE DE REA-
LISATION

[0021] La description qui va suivre en regard des des-
sins annexés, donnés a titre d’exemples non limitatifs,
fera bien comprendre en quoi consiste I'invention et com-
ment elle peut étre réalisée.

[0022] Sur les dessins annexés:

- lafigure 1 est une vue schématique en perspective
du dispositif de glantage selon l'invention, surlaquel-
le le bras de manipulation du dispositif de glantage
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est en position de chargement ;

- lafigure 2 est une vue analogue a celle de la figure
1, sur laquelle le socle du bras de manipulation a été
dissimulé ;

- lafigure 3 est une vue schématique en perspective
du dispositif de glantage de la figure 1, sur laquelle
le bras de manipulation du dispositif de glantage est
en position de dépose ;

- lafigure 4 est une vue analogue a celle de la figure
3, surlaquelle le socle du bras de manipulation a été
dissimulé ;

- lafigure 5 est une vue schématique en perspective
du socle du bras de manipulation du dispositif de
glantage de la figure 1 ; et

- lafigure 6 est une vue schématique en perspective
des moyens de commande du bras de manipulation
du dispositif de glantage de la figure 1.

[0023] Un appareil centreur-bloqueur est générale-
ment employé par un opticien aprés qu'il a acquis les
formes des contours des entourages d’'une monture de
lunettes sélectionnée par un client, pour opérer des opé-
rations de centrage et de glantage des lentilles ophtal-
miques a monter sur cette monture de lunettes.

[0024] L’objectif de 'opération de centrage est de re-
pérer le référentiel de la lentille ophtalmique puis de dé-
terminer la position que devra occuper le contour de I'en-
tourage dans ce référentiel afin que la lentille, une fois
détourée suivant ce contour puis montée sur la monture
de lunettes, se retrouve convenablement centrée en re-
gard de l'oeil correspondant de l'individu.

[0025] L’objectif de [l'opération de glantage (ou
« blocage ») est de déposer un accessoire de glantage
sur la lentille ophtalmique, en un point de centrage donné
et suivant une orientation déterminée, pour permettre,
d’une part, de faciliter la saisie de la lentille afin de la
transporter depuis I'appareil centreur-bloqueur jusqu’a
un appareil de détourage, et, d’autre part, de fournir un
repere stable permettant de mémoriser la position du ré-
férentiel de la lentille durant son transport.

[0026] Un tel appareil centreur-bloqueur comporte a
cet effet :

- un support pour supporter la lentille ophtalmique,

- undispositif de glantage pour mettre en oeuvre 'opé-
ration de glantage de la lentille ophtalmique, et

- des moyens de centrage pour mettre en oeuvre
I'opération de centrage de la lentille ophtalmique,
permettant notamment de placer cette lentille en une
position donnée sous le dispositif de glantage, et
avec une orientation déterminée.

[0027] Lesupportetles moyens de centrage étantbien
connus de ’'homme du métier et ne faisant pas en propre
I'objet de la présente invention, ils ne seront pas ici décrits
plus en détail.

[0028] L'’invention porte en effet plus particulierement
sur le dispositif de glantage.
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[0029] Tel que représenté sur la figure 1, ce dispositif
de glantage 1 comporte un chassis 10 agencé pour étre
fixé au chassis de I'appareil centreur-bloqueur, etun bras
de manipulation 30 qui comporte des moyens de pré-
hension 33 d’un accessoire de glantage et qui est monté
mobile sur le chassis 10.

[0030] L’accessoire de glantage, non représenté sur
les figures, est de type usuel et ne reléve pas, en soi, de
la présente invention.

[0031] IIs’agitinglobod'un bloc comportantun support
adapté a coopérer de maniére débrayable avec les
moyens de préhension 33 du bras de manipulation 30,
et une face d’accroche susceptible d’adhérer a la lentille
ophtalmique, par exemple par collage ou ventouse.
[0032] Pour déposer I'accessoire de glantage sur la
lentille ophtalmique, le bras de manipulation 30 est monté
mobile sur le chassis 10 suivant un trajet prédéterming,
entre deux positions extréme. Ces deux positions extré-
me sont respectivement appelées position de charge-
ment et position de dépose.

[0033] En position de chargement, le bras de manipu-
lation 30 est orienté de telle maniére que ses moyens de
préhension 33 sont accessibles en fagade pour que 'op-
ticien puisse y monter un accessoire de glantage. En
position de dépose, le bras de manipulation 30 est situé
de telle sorte que la face d’accroche de I'accessoire de
glantage qu'’il porte repose sur la face avant de la lentille
ophtalmique a équiper.

[0034] En pratique, en position de chargement (figures
1et2),lesmoyens de préhension 33 doivent étre orientés
horizontalement pour faciliter le montage de I'accessoire
de glantage. En revanche, lors de la dépose de I'acces-
soire de glantage sur la lentille ophtalmique (figures 3 et
4), les moyens de préhension 33 doivent étre orientés
verticalement, pour que I'accessoire de glantage se pose
sur la face avant de la lentille en suivant un axe de cen-
trage vertical qui passe par le point de centrage de la
lentille.

[0035] Pour se déplacer depuis la position de charge-
ment jusqu’a la position de dépose, le bras de manipu-
lation 30 doit donc opérer deux mouvements distincts de
rotation puis de translation.

[0036] Le dispositif de glantage 1 comporte alors des
moyens de guidage 50 du bras de manipulation 30 entre
ses deux positions extrémes, suivant un trajet qui pré-
sente une portion courbe et une portion rectiligne adja-
centes.

[0037] |l comporte également des moyens de com-
mande 70 de la position du bras de manipulation 30 vers
'une ou l'autre des ces deux positions extréme, et des
moyens de pilotage de ses moyens de commande.
[0038] Selon une caractéristique particulierement
avantageuse de l'invention, les moyens de commande
70 comportent un pignon 73 engrenant avec une cré-
maillere 40 qui est prévue sur le bras de manipulation 30
et qui présente une partie en arc-de-cercle 41 ala faveur
de laquelle le bras de manipulation 30 est commandé
sur la portion courbe de son trajet et une partie rectiligne
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42 ala faveur de laquelle le bras de manipulation 30 est
commandé sur la portion rectiligne de son trajet.
[0039] Pour permettre au bras de manipulation 30 de
pivoter depuis une position dans laquelle ses moyens de
préhension 33 sont orientés horizontalementjusqu’a une
position dans laquelle ses moyens de préhension 33 sont
orientés verticalement, la partie en arc-de-cercle 41 de
la crémaillére 40 s’étend sur au moins un quart-de-cercle.
[0040] Pour permettre au bras de manipulation 30 de
se déplacer suivant 'axe de centrage avec un débatte-
ment suffisant pour pouvoir déposer'accessoire de glan-
tage sur la face avant de la lentille ophtalmique quelle
que soit la hauteur du point de centrage suivant cet axe
(cette hauteur varie en fonction de I'épaisseur et de la
courbure de la lentille), la partie rectiligne 42 de la cré-
maillere 40 s’étend sur au moins 20 millimétres.

[0041] Dans le mode de réalisation de I'invention re-
présenté sur les différentes figures, le chassis 10 com-
porte une platine 12 dont une face arriére (celle non vi-
sible sur les figures) est plane et dont une face avant
(celle visible sur les figures) porte des nervures de rigi-
dification.

[0042] Le bras de manipulation 30 est ici réalisé en
deux parties en L fixées I'une sur l'autre, dont un socle
31 (figure 5) et un capot 32 (figure 2) qui recouvre esthé-
tiquement le socle 31.

[0043] Ce bras de manipulation 30 présente ainsi une
forme globale de L, avec une premiére branche 34 a
I'extrémité de laquelle sont situés les moyens de préhen-
sion 33, etune seconde branche 35 qui porte la crémaillé-
re 40.

[0044] Comme le montre la figure 5, la seconde bran-
che 35dusocle 31 comporte une paroiplane 36 qui porte,
en face arriére, la crémaillére 40, et, en face avant, des
nervures de rigidification.

[0045] Cette paroi plane 36 présente ici un contour
dont une partie est rectiligne et dont une partie est ar-
quée, de telle sorte qu’elle est bordée sur une partie de
son contour par la crémaillére 40.

[0046] Comme le montre la figure 6, les moyens de
guidage 50 de ce bras de manipulation 30 comportent
un rail 52 qui est vissé sur la face avant de la platine 12
du chassis 10, suivant un axe vertical appelé axe de
translation A1. Il comporte également une bague 51 qui
est montée mobile en translation sur ce rail 52 et sur
laquelle le bras de manipulation 30 est monté mobile en
rotation, autour d’'un axe horizontal appelé axe de rota-
tion A2 (voir figures 1 et 3).

[0047] Lerail 52 présente a cet effet une section trans-
versale en H, pour délimiter deux rainures longitudinales
54 en creux dans ses deux tranches, d’axes paralléles
a l'axe de translation A1.

[0048] Labague 51 présente quant a elle deux parties,
dont un coulisseau 55 qui est monté libre en translation
sur le rail 52 suivant I'axe de translation A1, et un plateau
58 surlequel le bras de manipulation 30 est monté mobile
en rotation autour de I'axe de rotation A2.

[0049] Le coulisseau 55 présente une section en U,
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avec une paroi plane 56 bordée de deux ailes planes 57.
[0050] Il est monté sur le rail 52 de telle sorte que ses
deux ailes planes 57 s’appliquent contre les deux tran-
ches du rail 52.

[0051] Pour assurer le maintien du coulisseau 55 sur
le rail 52, les faces internes de ses deux ailes planes 57
présentent des nervures longitudinales (non visibles sur
les figures) qui sont engagées dans les deux rainures
longitudinales 54 du rail 52.

[0052] Pourlimiter 'amplitude de déplacement du cou-
lisseau 55 sur le rail 52, des butées 11 portées par le
chassis 10 sont prévues a chaque extrémité du rail 52.
[0053] Le plateau 58 est quant a lui vissé sur le cou-
lisseau. Il comporte a cet effet un disque centré sur I'axe
de rotation A2, percé d’ouvertures de passage de vis de
fixation, et une tige qui s’éléve a partir du centre du dis-
que, a 'opposé du coulisseau, et qui porte deux roule-
ments a billes 59.

[0054] En correspondance, la paroi plane 36 du bras
de manipulation 30 présente une ouverture circulaire 37
bordée en face avant par une couronne 38. Cette cou-
ronne 38 est cylindrique de révolution autour de I'axe de
la partie en arc-de-cercle 41 de la crémaillere 40 et est
montée en force sur les deux roulements a billes de la
bague 51, pour permettre au bras de manipulation 30 de
pivoter librement sur la tige du plateau 58, autour de I'axe
de rotation A2.

[0055] Silabague 51 précitée permet de guider le bras
de manipulation 30 en translation suivant I'axe de trans-
lation A1 et en rotation autour de I'axe de rotation A2,
elle ne permet pas a elle seule de forcer le bras de ma-
nipulation 30 a suivre un trajet comportant une portion
courbe et une portion rectiligne adjacentes.

[0056] Comme le montrent les figures 1 a 4, les
moyens de guidage 50 du bras de manipulation 30 com-
portent une came 53 dans laquelle est engagé un galet
39 prévu sur la seconde branche 35 du bras de manipu-
lation 30.

[0057] La came 53 est alors formée par une rainure
présentant deux portions distinctes.

[0058] Elle présente tout d’abord une portion en arc-
de-cercle 54, qui est définie entre deux nervures de rigi-
dification du chéassis 10 et qui est centrée autour de I'axe
de rotation A2 de la bague 51 lorsque celle-ci est en
position haute sur le rail 52.

[0059] Elle présente également une portion rectiligne
55 qui est définie entre les deux ailes d’une poutrelle 55A
de section transversale en U. Cette poutrelle 55A est a
cet effet vissée sur le chassis 10 suivant un axe paralléle
al'axe de translation A1, de telle maniére que son extré-
mité haute communique avec la portion en arc-de-cercle
54 de la came 53.

[0060] Le galet 39 présente quant a lui une forme cy-
lindrique de révolution autour d’'un axe A3 paralléle a
I'axe de rotation A2. Il présente un diamétre égal a la
largeur de la came 53 et est monté mobile en rotation
sur un arbre 39A prévu a I'extrémité de la seconde bran-
che 35 du bras de manipulation 30, de maniére a pouvoir
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tourner librement autour de I'axe A3.

[0061] Le bras de manipulation 30 peut ainsi pivoter
autour de I'axe de rotation A2 seulement lorsque le galet
39 est engagé dans la portion en arc-de-cercle 54 de la
came 53. |l peut se translater suivant I'axe de translation
A1 seulement lorsque le galet 39 est engagé dans la
portion rectiligne 55 de la came 53.

[0062] Comme cela a été exposé supra, le bras de
manipulation 30 est commandé en position sur ce trajet
par le pignon 73 (figure 6) qui engrene la crémaillére 40
(figure 5).

[0063] Lacommande de ce pignon 73 pourraitéétre ma-
nuelle. Il suffirait, pour ce faire, de le caler en rotation sur
une poignée de manoeuvre accessible a I'opticien.
[0064] Toutefois, dans la forme de réalisation repré-
sentée, la commande de ce pignon 73 est automatique.
Le pignon 73 est alors monté libre en rotation sur un arbre
fixé alaplatine 12 du chassis 10, autour d’'un axe paralléle
al'axe de rotation A2. Il est en outre engrené par un autre
pignon 72 qui est calé en rotation sur I'arbre d’'un moteur
a courant continu 71 fixé a la platine 12 du chéassis10.
[0065] En pratique, dans la forme de réalisation repré-
sentée, ce moteur a courant continu 71 est fixé par vis
sur la face arriere de la platine 12 du chassis 10, et son
arbre débouche sur la face avant de la platine 12 du
chassis 10 a la faveur d’une fenétre ménagée en corres-
pondance dans la platine 12.

[0066] Ainsi, lorsque I'arbre du moteur a courant con-
tinu 71 tourne dans un sens, le pignon 73 permet, dans
un premier temps, de faire pivoter le bras de manipulation
30 autour de 'axe de rotation A2, puis, dans un second
temps, de faire translater le bras de manipulation 30 sui-
vant 'axe de translation A1, de maniére a le déplacer
depuis sa position de chargement jusqu’a sa position de
dépose.

[0067] Au contraire, lorsqu’il tourne dans le sens in-
verse, le pignon 73 permet de déplacer le bras de mani-
pulation depuis sa position de dépose jusqu’a sa position
de chargement.

[0068] Les moyens de pilotage du moteur a courant
continu 71 comportent ici une unité électronique (non
représentée) comportant deux entrées, dont une premie-
re entrée est connectée a un interrupteur monostable
(non visible sur les figures) accessible a l'opticien, et dont
une seconde entrée est connectée a un capteur de po-
sition 90.

[0069] Lorsque I'interrupteur monostable est enfonce,
I'unité électronique est programmée pour commander la
rotation de I'arbre du moteur a courant continu 71 dans
un premier sens, de maniére a déplacer le bras de ma-
nipulation 30 vers sa position de dépose.

[0070] Lorsque linterrupteur monostable est ensuite
relaché, I'unité électronique est programmée pour com-
mander la rotation de I'arbre du moteur a courant continu
71 dans le sens opposé, de maniére a déplacer le bras
de manipulation 30 vers sa position de chargement.
[0071] Le capteur de position 90 est alors adapté a
détecter la présence du bras de manipulation 30 lorsque

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ce dernier arrive en position de chargement, de maniéere
que 'unité électronique puisse commander l'arrétde I'ar-
bre du moteur a courant continu 71.

[0072] Le capteur de position 90 comporte a cet effet
ici une cellule a effet Hall qui est fixée a la platine 12 du
chéssis 10, a proximité de I'extrémité courbée de la came
53, et qui est adaptée a détecter une variation du champ
électromagnétique générée par une plaquette aimantée
91 fixée a proximité de I'extrémité de la seconde branche
35 du bras de manipulation 30.

[0073] Grace a cette unité électronique, I'opération de
glantage est mise en oeuvre de la maniére suivante.
[0074] Au repos, le bras de manipulation 30 est situé
en position de chargement, si bien que l'opticien peut
installer un accessoire de glantage sur ses moyens de
préhension 33.

[0075] Une fois installé, I'opticien manoeuvre l'inter-
rupteur monostable de maniére que le moteur a courant
continu 71 tourne dans un premier sens, provoquant ainsi
le basculement puis la descente du bras de manipulation
30 vers sa position de dépose.

[0076] Dans cette position, I'accessoire de glantage
vient se fixer a la face avant de la lentille ophtalmique.
[0077] Lorsqu’il estime que I'accessoire de glantage a
correctement adhéré a la lentille ophtalmique, I'opticien
relache l'interrupteur monostable de maniére que le mo-
teur a courant continu 71 tourne dans le sens opposé,
provoquant ainsi la remontée puis le basculement du
bras de manipulation 30 vers sa position de chargement.
[0078] Le capteur de position 90 permet alors a I'unité
électronique de commander I'arrét du moteur a courant
continu 71 dés que le bras de manipulation atteint sa
position de chargement.

[0079] La présente invention n’est nullement limitée
au mode de réalisation décrit et représenté, mais 'hom-
me du métier saura y apporter toute variante conforme
a son esprit.

[0080] On pourra notamment prévoir de remplacer le
pignon 73 par un simple galet dont la face externe serait
recouverte d'un matériau adhérent (tel que du caout-
chouc), et de remplacer la crémaillere 40 par une rampe
présentant une partie rectiligne et une partie en arc-de-
cercle.

[0081] Selonuneautre variante de l'invention, on pour-
rait prévoir que la premiére branche du bras de manipu-
lation fasse elle-méme office de poignée de manoeuvre,
auquel cas le pignon et la crémaillére permettraient de
participer au guidage du bras de manipulation.

Revendications
1. Dispositif de glantage (1) comportant:
- un chassis (10),
- un bras de manipulation (30) monté mobile sur

le chéssis (10) entre deux positions extrémes et
qui comporte des moyens de préhension (33)
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d’un accessoire de glantage a poser sur une len-
tille ophtalmique,

- des moyens de guidage (50) du bras de ma-
nipulation (30) entre ses deux positions extré-
mes, suivant un trajet qui présente une portion
courbe et une portion rectiligne adjacentes, et
- des moyens de commande (70) de la position
du bras de manipulation (30) comportant une
roue (73) en prise avec une surface d’entraine-
ment (40),

caractérisé en ce que la surface d’entraine-
ment (40) appartient au bras de manipulation
(30) et présente une partie en arc-de-cercle (41)
a la faveur de laquelle le bras de manipulation
(30) estcommandé parlaroue (73) surla portion
courbe de son trajet et une partie rectiligne (42)
a la faveur de laquelle le bras de manipulation
(30) estcommandé parlaroue (73) surla portion
rectiligne de son trajet.

Dispositif de glantage selon la revendication préce-
dente, dans lequel ladite roue est constituée par un
pignon (73) et ladite surface d’entrainement est
constituée par une crémaillére (40).

Dispositif de glantage selon I'une des revendications
précédentes, dans lequel ladite partie en arc-de-cer-
cle (41) s’étend sur au moins un quart-de-cercle.

Dispositif de glantage selon 'une des revendications
précédentes, dans lequel lesdits moyens de guidage
(50) comportent une bague (51) qui est montée mo-
bile en translation sur le chassis (10) et sur laquelle
le bras de manipulation (30) est monté mobile en
rotation.

Dispositif de glantage selon la revendication précé-
dente, dans lequel lesdits moyens de guidage (50)
comportent un rail (52) fixé au chassis (10), sur le-
quel ladite bague (51) est montée mobile en trans-
lation.

Dispositif de glantage selon 'une des revendications
précédentes, dans lequel lesdits moyens de guidage
(50) comportent une came (53).

Dispositif de glantage selon la revendication précé-
dente, dans lequel ladite came (53) est formée par
une rainure qui est prévue sur le chassis (10), qui
comporte une portion en arc-de-cercle (54) et une
portion rectiligne (55), et dans laquelle est engagé
un galet (39) du bras de manipulation (30).

Dispositif de glantage selon I'une des revendications
précédentes, dans lequel lesdits moyens de com-
mande (70) comportent un moteur (71) d’entraine-
ment en rotation de ladite roue (73) et dans lequel il
est prévu des moyens de pilotage électronique et/ou
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informatique dudit moteur (71), qui sont reliés a au
moins un capteur de position (90) adapté a détecter
le bras de manipulation (30).

Dispositif de glantage selon I'une des revendications
1 & 7, dans lequel lesdits moyens de commande
comportent une poignée de manoeuvre pour entrai-
ner manuellement ladite roue en rotation.

10. Appareil centreur-bloqueur comportant :

- un support pour supporter une lentille ophtal-
mique,

- des moyens de centrage de ladite lentille oph-
talmique, et

- un dispositif de glantage (1) adapté a déposer
un accessoire de glantage sur ladite lentille oph-
talmique,

caractérisé en ce que le dispositif de glantage
(1) est conforme a I'une des revendications pré-
cédentes.
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