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APARATO PARA EL TRANSPORTE DE ENFERMOS.

|

 Fobbcitonte Pierre Joseph Jean Michel BRACQ., de
nacionalidad francesa, residente en:
7, route de Fougdres, VITRE, (Ille et
Vilaine), Franmcia.

Ya se conoce un aparafo para el transporte de
enfermos que comprende un chasis giratorio, equipado
de_bfazos de.carga desplazeble verticalmente, para ser
llevados a diferentes niveles, tales como los de una

5. cama o de una mesa de operaciones, y medioS que coope-
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ran con ;os'braéos de carga para tensar o destensar una
tela que comstituye camilla, lo que permite cérgar a un
paciente sobre una cama, sin que sea necesario tener
que levantarle mamualmente, y después transportarle al
lugar de la operacion y depositarle sobre una mesa,
igualmente sin que sea necesario levantarle manualmen-
te, pudiendo ser efectuadas las operaciones de transpor
te de un enfermo por una sola persona.,
| Segin una caracter{stica del aparato, éste

comprende al menos una armadura deformeble, lo que per-
mite oriemtar en todas las direcciones deseadas, la rue
da montada sobre esta armadura, y en especial utilizar
el sparato con los diferentes tipos de camas, sopbrtes
u otros, empleados en los establecimientos hospitalaﬁbs.

La_presante Memoria tiene especialmente por ob
jeto unos perfeccionamientos en el aparato ya conocido,
anteriormente citado ¥ se refiere a un aparato especial
para el transporte de enfermos, caracteiizéndose este
aparato porgue el dispositivo de elevacion asociado &
los brazos de carga estéd constitufdo de, al menos dos
conjuntos de'brazos unidos de una forma articulada, por
una parte a la armadﬁra ¥y por otra ailos brazos de car~
ga, ¥y medios motores, tales como gatos, que estan ade~
més unidos a estos brazos pargmodificar la posicidn re-
lativa de los bfazos_de carga de la camilla, con respec
to al chagis de la armadura, lo que permite aumentar la
capacidad de trabajo del aparafo. ‘

La invencidn se extiende iguslmemte a las ca-
,raqteristicas'siguientes Yy a sué diversas cbmbihaciones

fosibles.
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Un aparato de las caracter{sticas descritas

esté representado & t{tulo de ejemplo en 1os dibujos
adjuntos, en los §u¢:

| | La figura 1, es una vista en perspectiva que
muestra un aparato para el transporte'de los enfermos,

equipado del dispositivo de elevacidén conforme al pre-

- La figura 2, es uma vista esquemdtica que mues
tra el aparato en p051cion media horlzonxal.

Ia figura 3, es una vista del aparato en posi-
cién horizontal inferior, .

La figura 4, es una vista del aparato en posi
cidn horizontal con desviacidn de los brazos de carga &
derecha o a izquierda con respeeto'al eje longitudinal
de la armadura. | |

La figura 5, es una vista del aparato en p031
cion.horlzontal superior.‘

La figura 6, es una vista del aparato en bosi—
eion inclihada recta o izquiérda.

De acuerdo a la invencidén y tal y como se re-

presenta en la figura 1, el aparato para el transporte

de enfermos, comprende, un chasis 1 que forma armadura

Yy brazos de carga 2 asociados a un mecanismo o a un ge-

‘to 47 para tensar o destensar una tela 12 que forma ca-

milla, segun su eje longitudinal.

. Segtn 1la invencion, el conjunto brazo soporte

2 y la tela que forman la camilla 12 es susceptible de

ocupar diferentes posiciones con respecto al chasis 1
de la armadura. - | |

Estas posiciones son en especial:
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a) Una posicidén eleveda horizontal de la ca-
milla con respecto él chasis de la armedura, '
b) Una posicion baja horizontal proxima al

ehasis de la armadurasa.

¢) Ia camilla puede ocupar, ademas, todas las
‘posiciones intermedias entre la posicidn baja y la posi-

.eion elevada, as{ como posiciones complementarias en las

que la camilla puede ger inclineda con respecto a la ho-

rizontal, as{ como posiciones de almacenaje con respecto

al chasis de la armadura, ,

| Para llegar a este resuitado, los brazos de
carga 2'estén unidos al chasis de la armadura 1 por me-
diecidn de, 8l menos, dos conjdntds 48-49 de brazos ar-
tlculados, a fin de formar, segun un plano vertiecal, un

exégono deformeble,

El conjunto de brazos articulados 48 esté coms

~

titufdo de un brazo sﬁperior 481 y de otro inferior 482.

Lqé brazos.481, 482 estén articuladbs entre s{ por un

El eje 483

es libre y puede ser desplazado en

" el plano del exdgono deformable.

El brazo soporte 48, es inmovilizado sobre el
chasis mévil 50 de los brazos de carga, por mediacidn
de un eje de inotamientov484. El brazo inferior 482 es
fijado al chasis de la armadura 1, por mediacién de un
eje de pivotamiento 485.

“El conjunto 49 estd constitufdo idénticamente

ial conjunto 48 y comprende un brazo superior 494, un

brazo inferior 49,, un eje de pivotamiento 49, sobre el

- chasis. 50 y un eje de inotamiento‘495 sobre el chasis
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de la armadura 1; estanio los brazos 494, 49, articula
dos entre si por un eje 49,

El exégono deformable asi reslizado es contro:
lado en sus deformaciones para los desplazamientos rela '
tivos de la camille 12 con respecto al chasis de la ar-
madura 1, por mediecidén de un grupo de gatos.

El. movimiento de elevacion del chasis 50 de
los brazos de carga 2, con resbecto a 1a armadura 1, se
obtiene por dos gatos idénticos 51 que tiene cada uno |
dna poreidn extreme fijada respectivamente en las imme-
diaciones de los puntos de pivotamiento 485, 495, de los
conjuntos de brazos 48-49, estando la otra porcion extre

ma de los gatos fijada en las irmediaciones de la parte

media de los brazos superiores 481, 49 de los conjuntos

por mediacidn de un eje 52.

' Un tercer gato 53 estd previsto y destinado a
mantener el chasis- 50 de los brazos de carga 2 en el PO~
1{gono de sustentacidn de la armadura del chasis 1.
| | A este efecto, el gato 53 se extiende sensible
mente en diagonal al interior del exdgono definido por

los conjuntos de brazos 48, 49, al chasis 50 de log bra-

~ z0s de carga 2 y el chasis 1 de la armadura.

El gato 53 tiene un punto de fijacidn consti-
tufdo por un eje de pivotamiento 54 dispuesto en las in

‘mediaciones del punto de oscilacidn 48, del brazo 48,

del conjunto 48; el otro punto de fijacion del gato 53
esté'constitu{do pof el e;)e'sz del gato 51, estando si-
tuado este eje 52 sensiblemente en la parte central del
brazo superior 491 del conjunto 49.

Los dos. gatos 51 y el gato 53 son accionados
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por una bomba 55 dispuesta en el ihterior de la armadu-

ra 1 del chasis y cuyo detalle no ha sido representado.

La bomba 55 estd en relacidn con un distribui_

“dor 56 de vias miltiples que permite distribuir el flui -

do simultanea o selectivamente a los diferentes gatos
que a2seguran la deformecidn del exdgono, soporte del cha
sis 50 de los brazos de carga 2.

En las figufas 2 a 6, se han mostrado las tres

| posiciones relativas que puede tomar el chasis 50 de los

brazos de carga 2 con respecto al chasis 1 de la armadua. '

Lo combinscidn comstructiva del exdgono defor-

mable y de los gatos permite evitar los montajes de bra-

-zos paralelos utilizados hasta ahora, lo gue hace la ejg

cucidn mucho mas facil del dispositivo de accionamiento
del movimiento del chasis So'qﬁe no tiene ya necesidad
de ser realizado con une precision rigurosa.

As{ se evitan los atascos que pueden producir
se_cuando-se utilizan piezas de desplazamiento paralelo-
que pueden presentar siempre falloé de paralelismo, a
pesar del cuidado aportado en su ejecucién.y en su,-
montaje. .

| El dispositivo permite mejorar considerable~
mente las posiciones extremas que puede adoptar_el‘§ha—
sis 50 con respecto al chasis de la armaduravi. A esta

serie de posibilidades, se afiade un accionamiento de

‘translacion del chasis 50 segin su eje longitudinal,

con respecto a la superficie cubierta por el chasis dé
la armadura 1. ’
La accidn de traslado del chasis 50 puede ser

combinada ademds con una posicidn de perdiente o declive
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lo que hace al aparato particularmehte apto para todas
les operaciones de carga y de colocacion del enfermo,
las operaciones de :adiblog{a y transporfe en un plano
horizontal en pendiente o declive, en funeidn de los ca °
so8 de que se trate.

‘ -NOTA~-

Descrita suficientemente la naturaleza del in

' vento, asi como la manera de realizarlo en la practica,

debe hacerse constar que las disposiciones anteriormen-
te indicadas, son susceptibles de modificaciones de de-
talle en cuanto no alteren su principio fundamental,
Pambidn se hace constar que el invento corresponie a
una'solicitud de adicidén presentada en Francia,_oon fe-
cha 20 de diciembre de 1968, bajo el Ne 179.678; aco-
giéndose por lo tanto, a los beneficios que conceden
los Convenios Internacionales en vigor, siendo lo que

comtituye la esencia del referido invento y por lo que

se solicita Modelo de Utilidad, por 20 afios en Espafia:

APARATO PARA EL TRANSPORTE DE ENFERMOS; caracterizando-
se por lo siguiente:

18,~ Aparato para el transporte de enfermos,
caracferizado porque el dispositivo de elevacidn asocia
do a los brazos de carga estd constituldo de, &l menos,
dos conjuntos de brézos unidos de forma.artiéulada, por
una parte a la armadura, y pbr'otra a los brazos de cqg'
ga, y medios motores mecanicos o a fluido, tales como
gﬁtds que estan adeﬁés unidos a estos brazos para modi-
fiéar‘lé posicidn relativa de los brazos de carga de la
caﬁiila con reépecto al chesis de la armadura.

28 .~ Aparato segun la reivindicacion 12, ca-
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racterizado porque cada conjunto de brazos se compune
de dos brazos articulados entre si, estando constitui-
dos los puntos de fijacién de los dos conjuntos de bra
Z08, pbr ejes de piQotamiento dispuestos sobré el cha-
sis de pivotamiento, & una y otra parte sobre el cha-
sis de loa brazos de carga, estando dispuestos estos
puntos de fijacidn con respecto a la armadura del cha-
8is y el chasis de los brézos de carga, para formar un
exégono deformable, bajo la accién de medios motores
que actuan sobre cada conjunfo de braZOS..‘

38.- Aparato segun las reivindicaciones ante

riores, caracterizado porque los desplazamientos angu-

- lares de cada uno de los conjuntos de brazos en torno

a su punto de oscilacién sobre el chasis del pivotamien
to estép controlados por un gato una-de éuyas porciones
extremas esta arficulada de forma pivotante sobre el cha -
sis de pivotamiento, en las inmediaciones del brazo in-
ferior de articulacidén del primer conjunto de dos biazos,
estando fijada la otra porciéﬁ extrena de este gato, en
las immediaciones de la parte central de la rema supe;

rior del segundo conjunto de dos brazos,

48 ,~ Aparato segin las reivindicaciones ante-

‘riores, caracterizado porque cada brazo superior de los

dos conjuntos estd asociado a la accidn de un gato hidrén
lico, una de cuyas porciones extremas estd unida por una
articulacidn a las inmediacionss de dicha parte central
de los dos brazos, estando fijada la otra porcidén extre-
me de estos gatos é las inmediaciones del punto de pivo-
tamiento de los conjuntos sobre la armadura:del chasis,

recibiendo los gatos su fluido motor por mediacidn de una




boﬁba de presion y de un distribuidor de control selec-

tivo para regular los movimientos de accionamiento de
céda uno de los gatos, ya sea de una forma simulténea
o bieﬂ de forma indépendiente.

58,~ Aparato para el transporte de enfermos;
tal y comq q&eda éustaﬁcialmente descrito en la presen-
te Memoria e ilustrado en los dibujos que se acompefian.

Esta Memoria consta de mieve hojas, escritas
a maquina por una sola cara. '

Maaria, 20 01C. 1989

ro R el
o E. Romirda Rl
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