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La presente invencidén se refiere a unos perfeccio-
namientos en los sistemas de accionamiento y automatizacién
de mesas de operaciones quirfrgicas, gracias a los cuales se
simplifica extraordinariamente 1a manipulacion de las mismas
con el fin de conseguir la posicidén mis adecuada al tipo de
operacidn a realizar.

Hasta la fecha las mesas de operaciones quirtrgicas
carecen de medios automidticos de mecanizacién y accionamiento
siendo manuales la mayoria de movimientos de las mismas, con
las consiguientes imperfecciones ¥ esfuerzos que ello supone
por parte del personal que actiia sobre ellos, o en el mejor de
los casos existen sutomatizaciones parciales y a todas luces
insuficientes.

Los perfeccionamientos objeto de la invencidn van
dirigidos a simplificar ellaccionamiento de tales mesas, su-
primiendo todo accionamiento que requiera un esfuerzo manual,
v ampliando al méximo el nimero de movimientos automiticos N
mecanizados, con el fin de aumentar la versatilidad de la me—
sa y por tanto sus servicios, haciendo mis cémoda y eficaz la
accidn del personal médico vy mejorando, en definitiva, la ca-
lidad del servicio quirfrgico prestado.

Todas las mejoras conseguidas parten basicamente de
dotar a la mesa de uné serie de motores eléctricos y transmi-
siones apropiadas, con mandos centralizados, y con todos aque-
llos complementos eléctricos y electrdnicos necesarios, para
determinar la funcionalidad y movimientos de las diversas
partes articuladas de la mesa.

Los perfeccionamientos objeto de la invencién con-



10

15

20

25

sisten esencialmente en dotar a la mesa de una peana con una
columna telescdépica extensible en altura y de posicidn gra-
duable, cuyo accionamiento se lleva a cabo por medio de un
motor eléctrico oculto en la propia columna que, a través

de las transmisiones apropiadas comunica el desplazamiento en
altura deseado, sobre cuya columna se halla montada una doble
articulacién general de la mesa, segln un eje transversal y
otro longitudinal, ambas accionadas por mandos independientes
v con sendos motores eléctricos que acthan con las transmi-
siones apropiadas, sobre cuya doble articulacién estid montada
la mesa propiamente dicha, en posicidén intercambiable y que
comprende diversos tramos articulados entre si, todos ellos
gobernados con mandos independientes y por mediacién de moto-
res eléctricos y transmisiones convencionales, instaléndose
los dispositivos de seguridad y limitacidén de recorrido para
todas las articulaciones.

En una realizacidén posible la elevacidén de la colum-
na telescdpica se consigue mediante un motor en cuyo &rhol
estéd montado un pifibn que ataca simultaneamente a dos ruedas
dentadas diametralmente opuestas las cuales acclonan a sendas
barras roscadas, a través de Jjuegos convencionales de engra-
najes, cuyas barras se desplazan axialmente pero no girato-
riamente y estan unidas al tramo superior de la columna teles-
codpica.

En este tramo superior estd montado un motor eléc-
trico que, a través de la correspondiente transmisibn, accio-
na a un arbol giratorio dispuesto longitudinalmente respecto

a la mesa, unido a un soporte giratorio, el cual comprende a
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su vez un motor eléctrico que acciona a un Arbol transversal
solidario de unas bases laterales oscilantes, las cuales pre-
sentan unos manguitos verticales receptores de unas columnas
que parten inferiormente de un armazén solidario de uno de
los tramos intermedios de que consta la mesa.

En una realizacidn preferida el soporte giratorio
segin el eje longitudinal descrito, lleva incorporado otro mo-
tor con un tornillo sinfin engranado a un pifién anular soli-
dario de un casquillo giratorio libremente alrededor del eje
transversal de giro de las bases laterales, cuyo casquillo
tubular comunica su giro, a través de los gpgranajes apropia-
dos, a uno de los manguitos receptores de una de las columnas
del armazdén de la mesa, que esti dotado de una transmisidr a—
propiada receptora del giro del manguito en cuestidn ¥ que,
por mediacidén de un embrague convencional, transmite su giro
a uno u otro de los tramos de la mesa articulados al tramo al
que esti montado el bastidor de la mesa.

Mas concretamente, el embrague descrito transmite
el movimiento cirecular por mediacidn de Jjuegos de pifiones y
tornillos sin fin, a uno de los tramos de 1la mesa, y por me-
dio de una transmisidén flexible al tramo situado en el extre-
mo correspondiente al cabezal.

Se ha previsto que ios tramos de la mesa correspon-
dientes al apoyo de las extremidades inferiores del paciente,
estén dotadas de doble giro independiente, uno alrededor de
un eje transversal u horizontal, y otro segln un eje vertical,
cuyo giro es transmitido para cada uno de los tramos, median-

te un motor independiente con mandos diferenciados.
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Para la mejor comprensidn de cuanto queda descrito
en la presente memoria, se acompafian unos dibujos en los que,
tan solo a titulo de ejemplo, se representa un caso practico
de realizacibén del objeto de la invencidn.

En dichos dibujos, la figura 1 es una vista en alza-
do lateral de la mesa de operaciones con los perfeccionamien-—
tos objeto de la patente; la figura 2 es una vista en alzado

frontal; la figura % es una vista en planta superior de la

. propia mesa; la figura 4 es un detalle a mayor escala en sec-

cibén longitudinal de la columna telescdpica y su mecanismo de
elevacidn yv descenso; la figura 5 es una vista en planta de
la trensmisién que act@a sobre la columna telescdpical lé fi-
gura 6 muestra en perspectiva la parte superior de la columna
y la mesa propiamente dicha separada; la figura 7 es una vis-
ta en seccidn longitudinal de la mesa y columna que musstra
los principales motores y transmisiones que accionan los tra-
mos de que consta la mesa; la figura 8 es una seccidén por .un
plano transversal respecto a la figura anterior; la figura 9
es una seccidén por un plano paralelo al de la figura anterior;
la figura 10 muestra en detalle uno de los motores y trans-
misién que acciona a uno de los tramos de la mesa correspon-
diente a las extremidades inferiores; la figura 11 es una
vista similar a la figura 4, si bien se ha substituido el mo-
tor giratorio y-los pifiones de transmisidn, por un motor eléc-
trico lineal y un émbolo deslizable, y la figura 12 es un de-
talle en seccidn longitudinal que muesbra un motor lineal pa-
ra accionamiento de la articulacidn ilustrada en la figura 10.

Los perfeccionamientos en los sistemas de acciona-
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miento y automatizacidén de mesas de operaciones quirirgicas
descritos comprenden en los dibujos una columna ~l- sobre una
base o peana -2- provista de rodamientos -%= para su despla~
zamiento. La columna esti dotada de tramos telescopicos =L,
de los que el extremo estd unido a una plataforma -5- a la
que estin fijadas dos barras roscadas -6- guiadas a través de
unos cuellos ~7- practicados en un bastidor -8- fijo a la co-
lumna ~-1=-, cuyas barras pueden desplazarse longitudinalmente,
Pero no girabtoriamente alrededor de su eje.

En el bastidor -8- estd montado un electromotor -9-
que, mediante un engranaje -10- fijo a su Arbol -11-, comuni-
ca simulténeamente su giro a unas ruedas dentadas =12-, las
cuales transmiten el giro a unos pifiones =13~ y de éstus el
movimiento se transforma en lineal de las columnas o barras
-6~ roscadas, cuyo desplazamiento permite graduar la altura
de los tramos telescédpicos -4- de la columna -1-. .

Sobre la plataforma -5- de la columna ~l- est mon-—
tado un cabezal -14-, en cuyo interior se encuentra un motor
eléctrico -15-, que mediante un pifidn -16-, un tornillo sin-
fin -17- y una corona -18-, transmite su movimiento a un &r-
bol giratorio en disposicidén longitudinal -19- (figuras 7y 8)
soportado por un cojinete -20- y solidario de un plato -21-
giratorio y que esti fijado a su vez a un soporte -22-.

' En el soporte -22- estd montado un motor eléctripo
-23- que mediante un tornillo sinfin Y una corona dentada -24-
comunisa su giro a un Arbol -25~, situado transversalmente, y
a cuyos extremos estin montados unos soportes oscilantes -26-

portadores de unos manguitos -27- ¥y ~28-, de los cuales el
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segundo es giratorio, y recibe su movimiento procedente de un
motor -29~ situado en el soporte -22-, que mediante un sinfin
ataca a una corona -30- solidaria de un casquillo -31- que
gira libremente alrededor del &rbol. Este casquillo estad ros-
cado exteriormente y engrana con un pifibn -32- que engrana a
su vez con la columna giratoria -28-.

Los manguitos -27- y -28- reciben en su interior a
sendas columnas -%%- y -34-, montadas en un armazén ~3%5- uni-
do a uno de los tramos centrales -%6- de la mesa de operacio-
nes propiamente dicha.

La columnaa-34- es giratoria y recibe el movimiento
del manguito correspondiente -28-, mediante un enchavetado
~-37- u otro sistema apropiado. Esta columna ~34- estd dobada
de un pifidn cbénico -38~ que engrana com otro semejante -3%0-
solidario de un arbol -40- sobre el que estd montado un ewbra-
gue -41- acclonado manualmente mediante una palanca -42- u o-
tro sistema apropiado. El embrague -42- es solicario también
de una corona dentada -43-.

Dicho embrague se complementa con un acoplamiento
~44~ que, por medio de una transmisibébn de sinfin y corona -45-
encerrados en una caja -46-, transmite un movimiento de arti-
culacidén alrededor de un eje transversal, a un tramo -47- de
la mesa, articulado al -%6-.

Por su parte, la corona -43- puede engranar con un
pifibn -48~ que aéciona a una transmisidn flexible -49-, que
lleva su giro al sinfin y corona ~-50- que, comunican un movi-
miento de articulacidén a un tramo -51- de la mesa, que corres-

ponde al apoyo de la cabeza del paciente.-
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Al tramo -47- de la mesa estédn articulados otros
dos adyacentes -52-, que corresponden al apoyo de las extre--
midades inferiores del paciénte, cada uno de los cuales posee
dos movimientos, uno alrededor de un eje transversal, y otro
alrededor de un eje vertical, comunicadoé'por sendos motores
independientes -53- y ~54-, con las correspondientes transmi-~
siones y engranajes ~55-.

Hay que seflalar la posibilidad de substituir los
motores giratorios que actfian sobre los diferentes tramos de
la mesa e incluso sobre la columna telescopica de sustenta-
cidén de la misma, por medio de motores lineales de tipo cono-
cido, en cuyo daso los pifiones pueden substituirse por émbolos
cremalleras u otro tipo de transmisidn apropiadsa. a

Como ejemplo de lo anterior, la figura 11 de los
dibujos ilustra una realizacidén de columna con un motor:li-
neal -9a-, que comunica su movimiento a un émbolo -56~"501i-

dario de la plataforma -5-, cuyas barras de. guia ~6a- 10. s0n
roscadas. aa 0

En la figura 12 se representa un motor lineal =57-,
destinado a accionar cualquiera de los tramos de 1la mesa, con
un émbolo -58- y una cremallera -59~ que engrana con un en-
granaje -60-.

Todos los pulsadores de mando y control de los mo-
Tores que intervienen en los movimientos de la mesa pueden
estar centralizados en una caja portitil -61- de tipo conoci-
do, de la gue parten los conductores eléctricos enfundados en

un tubo flexible -62-. Se ha previsto 1la posibilidad de situar

los mandos incorporados en la estructura de la mesa, y atn la
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segln aconseje la préctica y las necesidades de cada realiza-
cidn.

Como ya se ha dicho, los Erfeccionamientos descri-
tos incluyeﬁ los sensores correspondientes para 1imitér los
desplazamientos de los componentes mbéviles, los inversores de
movimiento, y todos aquellos dispositivos mecénicos, eléctri-
cos y electrdénicos necesarios para obtener un perfecto sincro-
nismo de movimientos.

Gmcias a los perfeccionamientos objeto de la paten-
te es posible acclonar cdmodamente todos los tramos articula-
dos de la mesa, en forma independiente, sin necesidad de es-
fuerzo manual alguno, con movimientos suaves y perfectamente
controlables, lo cual facilita notablemente la labor del equi-
po médico y en definitiva la eficacia de la misma en benefi-
cio del propic paciente. e

Seran independientes del objeto de la invencidbn-
los materiales empleados en la comstruccidn de los distintos
componentes que intervienen en la realizacidén de los componen-
tes, caracteristicas particulares de los mismos, formas y di-
mensiones, y todos aquellos detalles accesorios que no alte-

rén su esencialidad.



10

15

20

25

10

REIVINDICACIONES

1. Perfeccionamientos en los sistemas de acciona-
miento y automatizacién de mesas de operaciones quirfrgicas,
caracterizados esencialmente en el hecho de que, a partir de
una columna telescdpica montada sobre uns peana, preferible-
mente rodante, se monta en el interior de la columna un motor
eléctrico que a través de las transmisiones y engranajes a-
propiados acciona los tramos telescédpicos con el fin de gra-
duar su altura, sobre cuya columna se halla montada una doble
articulacidén general de la mesa, segin un eje transversal'y
otro longitudinal, ambas accionadas mediante motores eléctri-
Cos que operan con las consiguientes transmisiones, sobie cu-
ya doble articulacidén estd montada la mesa propiamente dicha,
en posicidn intercambiable ¥ que comprende diversos tranos
articulados entre si, todos ellos accionados mediante matores
eléctricos y con la cooperacidn de las transmisiones necesa-
rias, comprendiendo el conjunto de perfeccionamientos 1los® dis-
positivos de paro, seguridad y limitacidén de recorrido para
todas las articulaciones.

2. Perfeccionamientos en los sistemas de acciona-
miento y automatizacién de mesas de operaciones quirfrgicas,
segin la revindicacidén anterior, caracterizados por el hecho
de qué en una realizacién mis concreta la transmisién que ac-
tha para conseguir la elevacién de la columna telescbpica
comprende un pifidn unido al &rbol del motor que ataca simul-
taneamente a sendos juegos de pifiones, los cuales engranan

con respectivas barras roscadas, deslizables axialmente, pero
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no giratoriamente, y convenientemente guizdas, unidas al tra-

mo superior de la columna telescdpica.

3.

Perfeccionamientos en los sistemas de acciona-

miento y automatizacién de mesas de operaciones quirirgicas,

segin las reivindicaciones 1 y 2, caracterizado por el hecho

de que en el tramo superior de la columna telescdpica esti

montado un cabezal en el que se encuentra instalado un motor

eléctrico que, a través de la transmisién adecuada, acciona a

un arbol dispuesto longitudinalmente respecto a la mesa al

que estd unido un soporte giratorio portador a su vez de un

motor eléctrico que acciona a un arbol transversal respect a

la mesa, a través de la correspondiente transmisibén, a cuyo

arbol transversal estd unido un segundo soporte giratolio por-

tador de unos manguitos verticales, receptores de sendas co-

lumnas que parten inferiormente de un armazdén solidaric de u-

no de los tramecs intermedios de la mesa.

4,

. s

Perfeccionamientos en los sistemas de accionas

miento y automatizacidén de mesas de operaciones quirtrgicas,

segin las reivindicaciones 1 a 3, caracterizados por el hecho

de que, en una realizacidén preferida, en el soporte giratorio

unido al &rbol longitudinal estd montado un segundo motor e-

léctrico que, por medio de una transmisidén apropiada acciona

a uno de los manguitos receptores de una de las columnas del

armazon en el que estid montada la mesa, siendo a su vez la co-

lumna en cuestién giratoria, cuyo giro es transmitido opcio-

nalmente a través de un embrague, a unos mecanismos de giro

due accionan a otros tantos tramos articulados de la mesa.

2.

Perfeccionamientos en los sistemas de acciona~
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miento y automatizacidén de mesas de operaciones quirtrgicas,
segin las reivindicaciones 1 a 4, caracterizados por el hecho
de que, venbajosamente, el segundo motor situado en el sopor-
te giratorio segin el &rbol transversal, ataca por medic de
un pifidn a una corona solidaria de un casquillo montado gira-
torio alrededor del &rbol citado, cuyo casquillo presenta un
fileteado para el engrane con un fileteado del manguito gira-
torio que, por medio de un juego de pifiones cénicos acciona
al embrague citado.

6. DPerfeccionamientos en los sistemas de acciona-
miento y automatizacién de mesas de operaciones quirirgicas,
segin las reivindicaciones 1 s 5, caracterizados por el hecho
de que el embrague actfia directamente sobre un juego dé @iﬁo—
nes y sinfin que acciona a uno de los tramos de la mesa, y so-
bre un cable de transmisién que a su vez acciona a un -Juego
de pifiones y sinfin que comunica su movimiento de articnlacidn
a otro tramo de la mesa.

7. Perfeccionamientos en los sistemas de apcipna—
miento y automatizacidédn de mesas de operaciones quirﬁrgiéas,
segln las reivindicaciones 1 a 6, caracterizados por el hecho
de que cada uno de los tramos de la mesa que sirve de apoyo a
las extremidades inferiores del paciente, esté dotada de dos
movimientos de articulacién, uno seglin un ep transversal y o-
tro segln un eje vertical, todos ellos accionados por medio
de sendos motores eléctricos y las correspondientes transmi-
siones.

8. Perfeccionamientos en los sistemas de acciona=

miento y automatizacidén de mesas de operaciones quirGrgicas,
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segln la reivindicacidén 1, caracterizados por el hecho de que
los movimientos pueden llevarse a cabo mediante motores elée—
tricos giratorios.

9. Perfeccionamientos en los sistemas de acciona-
miento y autmmatizacidén de mesas de operaciones quirirgicas,
segln la reivindicacidén 1, caracterizados por el hecho de que
los movimientos pueden llevarse a cabo mediante motores eléc-
tricos lineales.

10. Perfeccionamientos en los sistemas de acciona-
miento y automatizacién de mesas de operaciones quirtrgicas.

La presente memoria descriptiva consta de trece ho-
Jas foliadas, escritas a maquina por una sola cara.

Barcelona, 16 de mayo de 1979
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