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(§4)  Module  autonome  de  soins  intensifs  et  de  réanimation. 

(g)  La  présente  invention  a  pour  objet  un  module  autonome  de 
soins  intensifs  et  de  réanimation. 

Le  module  autonome  de  soins  intensifs  et  de  réanimation 
comporte  un  plateau  (2)  amovible  de  réception  des  malades  et 
blessés,  des  équipements  d'assistance  médicale  et  de  réani- 
mation  et  un  piètement  (3)  pourvu  d'organes  d'appui  au  sol.  Le 
module  est  remarquable  en  ce  qu'il  comprend  une  poutre  (1) 
qui  supporte  les  différents  équipements  et  le  plateau  et  qui  est 
supportée  au-dessus  du  sol  de  manière  réglable  en  hauteur 
et/ou  en  inclinaison  par  le  piètement  qui  est  constitué  par  au 
moins  deux  jambages  (7)  associés  à  des  moyens  d'actionne- 
ment  et  guidage  (10,  19,  26)  qui  leur  impriment  simul-  tanément 
ou  indépendamment  l'un  de  l'autre  un  mouvement  de  replie- 
ment  et  de  déploiement  sous  la  poutre. 
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Description 

MODULE  AUTONOME  DE  SOINS  INTENSIFS  ET  DE  REANIMATION. 

La  présente  invention  a  pour  objet  un  module 
autonome  de  soins  intensifs  et  de  réanimation 
utilisable  principalement  lors  du  transport  des  5 
malades  et  blessés  vers  un  centre  de  soins. 

Le  transport  des  malades  et  blessés  vers  le  centre 
de  soins  exige  l'utilisation  de  véhicules  spécialement 
aménagés  possédant  tous  les  équipements  néces- 
saires  à  la  réanimation  et  à  l'assistance  médicale.  Le  10 
coût  d'exploitation  de  ces  véhicules,  cas  notamment 
des  véhicules  de  transport  aérien,  est  très  élevé, 
ceci  en  raison  de  leur  emploi  spécifique  d'une  part, 
et  d'autre  part  du  fort  degré  de  technicité  du  matériel 
médical  dont  ils  sont  équipés.  15 

Afin  de  réduire  le  coût  d'exploitation  de  ce  type  de 
véhicule,  la  solution  consisterait  à  les  utiliser 
ponctuellement  à  d'autres  fins  que  celles  initiale- 
ment  prévues.  Cependant,  une  telle  solution  est  très 
difficile  à  mettre  en  oeuvre  puisqu'elle  exige  le  20 
démontage  complet  des  équipements  médicaux. 

L'importance  du  parc  de  ces  véhicules  est  très 
faible  et  ceux-ci,  cas  notamment  des  véhicules  de 
transport  aérien,  ne  sont  pas  toujours  disponibles 
au  moment  voulu.  Les  secouristes  ne  pouvant  pas  25 
utiliser  les  véhicules  courants,  devront  donc  atten- 
dre  l'arrivée  de  ces  véhicules  sanitaires  pour 
l'évacuation  des  malades  ou  accidentés. 

En  outre,  en  l'absence  des  véhicules  sanitaires,  le 
blessé  sur  les  lieux  de  l'accideent  ne  peut  actuelle-  30 
ment  bénéficier  d'un  environnement  technique  opti- 
mal  comprenant  des  différents  appareillages  d'as- 
sistance  respiratoire  et  cardiaque  et  autres  appareil- 
lages. 

La  présente  invention  a  pour  objet  de  pallier  aux  35 
inconvénients  précédemment  énoncé  en  mettant  en 
oeuvre  un  module  autonome  de  soins  intensifs  et  de 
réanimation  qui  soit  : 
-  amovible, 
-  d'un  volume  réduit  pour  être  introduit  dans  la  40 
plupart  des  véhicules  de  transport  terrestres  et 
aériens, 
-  et  d'un  faible  poids  pour  notamment  être  trans- 
porté  par  des  véhicules  aériens  avec  le  blessé. 

Un  autre  but  de  la  présente  invention  est  la  mise  45 
en  oeuvre  d'un  module  spécialement  agencé  pour 
porter  le  blessé  ou  malade. 

A  cet  effet,  le  module  autonome  de  soins  intensifs 
et  de  réanimation  comportant  un  plateau  amovible 
de  réception  des  malades  et  blessés,  des  équipe-  50 
ments  d'assistance  médicale  et  de  réanimation  et  un 
piètement  pourvu  d'organes  d'appui  au  sol  se 
caractérise  essentiellement  en  ce  que  le  dit  module 
comprend  une  poutre  1  qui  supporte  les  différents 
équipements  et  le  plateau,  et  qui  est  supportée  55 
au-dessus  du  sol  de  manière  réglable  en  hauteur 
et/ou  en  inclinaison  par  le  piètement  qui  est 
constitué  par  au  moins  deux  jambages  7  associés  à 
des  moyens  d'actionnement  et  guidage  qui  leur 
impriment  simultanément  ou  indépendamment  l'un  60 
de  l'autre  un  mouvement  de  repliement  et  de 
déploiement  sous  la  poutre. 

Un  tel  module  autonome  en  raison  de  son  faible 

poids  et  de  son  faible  encombrement  peut  être  très 
facilement  transporté  sur  les  lieux  de  l'accident  et 
être  immédiatement  opérationnel. 

D'autres  avantages  et  caractéristiques  de  l'inven- 
tion  apparaîtront  à  la  lecture  de  la  description  d'une 
forme  préférée  de  réalisation  donnée  à  titre  d'exem- 
ple  non  limitatif  en  se  référant  aux  dessins  annexés 
en  lesquels  : 

-  la  figure  1  est  une  vue  de  face  du  module 
selon  l'invention, 

-  les  figures  2  à  4  illustrent  de  manière 
schématique  le  repliement  des  organes  de 
piètement  sous  la  poutre  horizontale, 

-  la  figure  5  est  une  vue  en  coupe  montrant 
les  organes  de  roulement  avant  et  la  structure 
qui  les  porte, 

-  la  figure  6  est  une  vue  en  coupe  transver- 
sale  selon  la  ligne  I.I  de  la  figure  5, 

-  la  figure  7  est  une  vue  de  face  de  la  partie 
supérieure  d'un  piètement, 

-  la  figure  8  est  une  vue  en  coupe  selon  la 
ligne  II.  Il  de  la  figure  7, 

-  la  figure  9  est  une  vue  en  coupe  de  la  partie 
inférieure  d'un  piètement, 

-  la  figure  10  montre  de  manière  schématique 
une  autre  forme  de  réalisation  du  moyen 
d'actionnement  en  basculement  de  chaque 
organe  d'appui  au  sol  par  rapport  à  son 
jambage. 

Tel  que  représenté,  le  module  autonome  de  soins 
intensifs  et  de  réanimation  comprend  une  poutre  1 
centrale  creuse,  en  alliage  léger  sur  laquelle  est 
disposé  de  manière  amovible  un  plateau  2  de 
réception  du  blessé  ou  malade,  ce  plateau  pouvant 
être  un  plan  dur.  La  poutre  est  dotée  latéralement 
des  équipements  nécessaires  à  l'assistance  médi- 
cale  et  à  la  réanimation  et  est  supportée  au-dessus 
du  sol  de  ma  nière  réglable  en  hauteur  et/ou  en 
inclinaison  par  un  piètement  3  repliable  et  déploya- 
ble  sous  elle  de  façon  à  pouvoir  l'amener  à  hauteur 
du  plancher  du  véhicule  de  transport,  à  poser 
l'extrémité  correspondante  sur  ce  plancher  puis  à 
procéder  à  l'introduction  complète  du  module  et  ce 
conjointement  au  repliement  du  piètement  et  égale- 
ment  de  façon  à  pouvoir  procéder  à  l'opération 
inverse. 

Préférentiellement,  en  extrémité  avant,  le  module 
est  équipé  d'organes  de  roulement  4  omnidirection- 
nel  pour  venir  en  appui  sur  le  plancher  du  véhicule 
de  transport  ,  lors  de  l'opération  de  chargement  ou 
de  déchargement  du  module.  Préférentiellement, 
ces  organes  de  roulement  sont  montés  sur  une 
structure  5  qui  peut  être  extraite  en  partie  de  la 
poutre  ou  rétractée  en  totalité  par  mouvement  de 
translation  suivant  un  axe  parallèle  à  l'axe  médian 
longitudinal  de  la  poutre.  Cette  structure  est  action- 
née  par  un  organe  moteur  6. 

Les  organes  de  roulement  et  la  structure  qui  les 
porte  pourront  être  disposés  en  avant  de  la  poutre 
pour  faciliter  d'une  part,  le  chargement  du  module  et 
pour  d'autre  part,  écarter  le  plus  possible  de  la 
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carrosserie  du  véhicule  les  organes  de  piètement  de 
façon  que  ces  derniers  ne  puissent  venir  heurter  le 
véhicule  lors  du  repliement  ou  déploiement.  Par  la 
suite,  la  structure  et  les  organes  de  roulement  4 
pourront  être  ramenés  dans  la  poutre  1  pour  des 
raisons  d'encombrement. 

La  structure  5  est  constituée  par  une  paroi 
horizontale  pourvue  de  deux  ailes  latérales  verti- 
cales  par  l'intermé  diaire  desquelles  elle  est  solidaire 
d'organes  de  guidage  en  translation  constitués  par 
exemple  par  des  glissières  5A.  Ces  glissières  de 
guidage  sont  parallèles  à  l'axe  médian  longitudinal 
de  la  poutre. 

Les  organes  de  roulement  sont  fixés  à  cette  paroi 
par  vis  ou  tous  autres  moyens.  Ces  organes 
s'étendent  entièrement  sous  cette  paroi. 

L'organe  moteur  d'actionnement  est  par  exemple 
constitué  par  un  vérin  hydraulique  fixé  d'une  part,  à 
la  poutre  par  l'intermédiaire  d'une  chape,  et  d'autre 
part,  à  la  structure  5  toujours  par  l'intermédiaire 
d'une  chape.  Ce  vérin  hydraulique  est  connecté  à  un 
circuit  hydraulique  approprié,  logé  dans  la  poutre 
comportant  des  distributeurs  hydrauliques  associés 
à  des  commandes  manuelles.  Par  l'intermédiaire 
d'une  de  ces  commandes  et  du  distributeur  associé, 
il  est  possible  de  provoquer  le  déploiement  ou  la 
rétraction  de  la  tige  du  vérin  6  et  de  provoquer 
l'extraction  ou  la  rétraction  de  ou  dans  la  poutre  des 
organes  de  roulement  5A  et  de  la  structure  5. 

De  préférence,  la  poutre  à  mi-longueur  est 
équipée  de  deux  organes  latéraux  d'appui  au  sol 
constitués  chacun  par  une  roulette  9. 

Le  piètement  3  du  module  comprend  au  moins 
deux  jambages  7  qui  portent  chacun  en  extrémité 
inférieure  un  organe  8  d'appui  au  sol  comportant  de 
préférence  des  roulettes  8A,  omnidirectionnelles  et 
qui  coopèrent  chacun  avec  des  moyens  d'actionne- 
ment  et  guidage  qui,  soit  les  maintiennent  en 
position  ou  soit  leur  impriment  un  mouvement  de 
déploiement  ou  repliement  constitué  par  la  combi- 
naison  d'un  mouvement  de  translation  et  d'un 
mouvement  de  rotation. 

Lors  du  repliement,  le  mouvement  de  rotation 
s'effectue  sous  et  vers  la  poutre  et  vers  l'extrémité 
de  cette  dernière  que  le  jambage  en  position 
déployée  supporte  alors  que  la  muvement  de 
translation  s'effectue  sous  la  poutre  et  vers  l'autre 
extrémité  et  que  lors  du  déploiement  le  mouvement 
de  translation  s'effectue  sous  la  poutre  en  direction 
de  l'extrémité  que  le  jambage  en  position  déployée 
supporte  alors  que  le  mouvement  de  rotation 
s'effectue  sous  la  poutre  en  écartement  de  cette 
dernière. 

Chaque  jambage  évolue  dans  un  plan  vertical 
parallèle  à  l'axe  longitudinal  médian  de  la  poutre.  Le 
mouvement  de  repliement  des  jambages  s'effectue 
de  telle  sorte  que  les  organes  d'appui  au  sol  se 
trouvent  chacun  disposés  au  voisinage  de  l'extré- 
mité  correspondante  de  la  poutre,  ou  en  retrait, 
lorsque  les  dits  jambages  sont  entièrement  repliés. 
Suivant  cette  position,  le  module  repose  de  préfé- 
rence  sur  le  sol  toujours  par  l'intermédiaire  des 
organes  d'appui  8,  mais  selon  une  autre  forme  de 
réalisation,  il  peut  reposer  sur  le  sol  par  l'intermé- 
diaire  de  la  poutre  1.  Dans  ce  cas  de  figure,  les 

organes  8  pourront  être  entiement  effaces  dans  la, 
poutre. 

Selon  la  forme  préférée  de  réalisation,  les  deux 
jambages  sont  indépendants  cinématiquement  l'un 

5  de  l'autre,  ce  qui  permet  de  les  déployer  ou  de  les 
replier  indépendamment  l'un  de  l'autre.  De  plus,  les 
jambages  peuvent  être  maintenus  suivant  une 
position  fixe  indépendamment  de  la  position  de 
l'autre  jambage  qui  peut  être,  à  cet  instant,  mobile 

10  ou  bien  immobile.  Cette  caractéristique  offre  plu- 
sieurs  avantages  notamment  celui  de  pouvoir  dispo- 
ser  la  poutre  1  et  le  plateau  2  qu'elle  porte  en 
proclive  ou  déclive. 

Un  autre  avantage  découlant  de  cette  caractéristi- 
15  que  réside  dans  les  facilités  d'introduction  ou 

d'extraction  du  module  du  véhicule  de  transport.  En 
effet,  grâce  à  cette  indépendance  cinématique  le 
jambage  avant  peut  être  replié  alors  que  le  module 
est  en  appui  par  les  roulettes  avant  4  sur  le  plancher 

20  du  véhicule  et  par  les  roulettes  de  l'organe  ,8,  du 
jambage  arrière  sur  le  sol. 

Le  mouvement  du  jambage  avant  s'effectuera 
jusqu'à  tant  que  les  roulettes  de  l'organe  8  parvien- 
nent  à  hauteur  du  plancher  du  véhicule  de  façon  à 

25  pouvoir  venir  en  appui  sur  ce  dernier  par  mouvement 
d'introduction  du  module.  L'introduction  du  module 
se  poursuivra  jusqu'à  ce  que  les  roulettes  9  viennent 
en  appui  sur  le  plancher,  à  la  suite  de,  quoi  le 
mouvement  de  repliement  du  jambage  arrière  pourra 

30  être  opéré.  Il  est  à  noter  que  la  projection  du  centre 
de  gravité  du  module  est  contenu  dans  le  polygone 
de  sustentation  défini  par  les  roulettes  médianes  et 
les  roulettes  avant  ou  bien,  si  cette  projection  est  en 
dehors,  est  située  au  voisinage  immédiat  de  ce 

35  polygone.  ; 
Après  repliement  complet  du  jambage  arrière,  le 

module  pourra  être  entièrement  introduit  dans  le 
véhicule  et  calé  en  position  par  arrimage. 

Préférentiellement,  les  deux  ensembles  formés 
40  chacun  par  un  jambage  et  par  ses  moyens  d'action- 

nement  et  guidage  sont  respectivement  disposés 
sous  et  dans  la  poutre  et  de  préfé  rence,  de  part  et 
d'autre  d'un  plan  médian  vertical  contenant  l'axe 
longitudinal  de  la  poutre,  de  façon  à  ce  que  lors  du 

45  repliement,  les  deux  jambages  puissent  d'une  part 
pénétrer  en  partie  dans  la  poutre  pour  diminuer  la 
garde  au  sol  et  d'autre  part,  ne  puissent  venir  se 
heurter.  Cette  disposition  autorise  également  la 
réalisation  d'un  module  de  longueur  peu  importante 

50  compatible  avec  les  dimensions  du  volume  de 
transport  du  véhicule  de  transport. 

Selon  la  forme  préférée  de  réalisation,  les  moyens 
d'actionnement  et  guidage  qui  impriment  à  chaque 
jambage  un  mouvement  de  repliement  ou  déploie- 

55  ment  comprennent  chacun  : 
-  des  organes  de  guidage  en  translation  suivant  un 
axe  parallèle  à  l'axe  médian  longitudinal  de  la 
poutre  1  qui  coopèrent  par  l'intermédiaire  d'un 
premier  point  d'articulation  10  avec  la  partie  supér- 

60  ieure  du  jambage,  l'axe  de  premier  point  d'articula-' 
tion  étant  normal  au  plan  dans  lequel  évolue  le 
jambage, 
-  au  moins  un  organe  19  de  guidage  en  rotation 
suivant  un  arc  de  circonférence  centré  en  un  point 

65  11  situé  en  extrémié  de  la  poutre  ou  en  léger  retrait 
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par  rapport  à  cette  dernière,  qui  coopère  par 
l'intermédiaire  d'un  second  point  d'articulation  12 
avec  le  jambage,  ce  second  point  étant  situé  entre  le 
premier  et  l'extrémité  inférieure  du  jambage  et  l'axe 
de  ce  point  d'articulation  étant  normal  au  plan  dans 
lequel  évolue  le  jambage, 
-  et  un  moyen  moteur  26  qui  actionne  directement 
pour  actionner  l'ensemble,  soit  les  organes  de 
guidage  en  rotation,  soit  les  organes  de  guidage  en 
translation. 

De  préférence,  la  trajectoire  de  l'extrémité  infé- 
rieure  de  chaque  jambage  lors  du  repliement  et 
déploiement  se  situe  sur  ou  en  deçà  de  la  droite  D 
normale  à  la  poutre  et  passant  par  la  dite  extrémité 
en  considérant  le  jambage  entièrement  déployé.  Par 
l'expression  "évolue  en  deçà  de  la  droite  D"  on  veut 
dire  que  l'extrémité  inférieure  du  jambage  évolue 
dans  la  zone  située  entre  la  droite  D  et  une  autre 
droite  normale  à  la  partie  médiane  de  la  poutre  par 
exemple. 

Grâce  à  cette  disposition,  les  organes  d'appui  au 
sol  8  pourront  être  maintenus  écartés  de  la 
carrosserie  du  véhicule  lors  du  déploiement  et 
repliement.  Il  faut  préciser  qu'en  position  intermé- 
diaire,  l'extrémité  inférieure  du  jambage  est  très  peu 
écartée  de  cette  droite  D.  Pour  cette  raison,  le 
polygone  de  sustentation  défini  par  les  organes 
d'appui  8  se  déforme  très  peu  au  cours  du 
repliement  ou  déploiement  des  jambages  7,  ce  qui 
permet  d'obtenir  un  degré  de  stabilité  constant 
quelque  soit  la  position  de  ces  jambages. 

Mitre  purement  indicatif,  le  second  point  d'articu- 
lation  12  du  jambage  est  situé  à  mi-distance  entre  le 
premier  point  10  et  l'extrémité  inférieure  du  jambage 
et  le  centre  de  l'arc  de  circonférence  suivant  lequel 
évolue  ce  second  point  est  situé  en  deçà  de  la  droite 
précitée,  et  en  dessous  de  l'axe  AA'  suivant  lequel 
s'effectue  le  déplacement  en  translation  du  premier 
point  d'articulation. 

Suivant  une  autre  forme  de  réalisation,  le  point  1  1 
est  situé  à  l'intersection  de  la  droite  D  avec  l'axe 
suivant  lequel  évolue  le  premier  point. 

Les  organes  de  guidage  en  translation  compren- 
nent  un  rail,  supérieur  13  et  un  rail  inférieur  14 
parallèle  tous  deux  à  l'axe  longitudinal  médian  de  la 
poutre  1  ,  disposés  tous  deux  à  écartement  l'un  de 
l'autre  suivant  un  même  plan  vertical  avec  lesquels 
coopèrent  en  guidage  en  translation  un  chariot  15 
qui  reçoit  le  premier  point  d'articulation  10. 

Selon  la  forme  préférée  de  réalisation,  le  chariot 
15  est  équipé  d'un  organe  de  roulement  16  monté 
fou  sur  un  axe.  Cet  organe  de  roulement  est  introduit 
dans  l'intervalle  entre  les  rails  13  et  14  et  prend  appui 
sur  l'un  ou  l'autre  rail  selon  que  l'organe  d'appui  8 
est  en  appui  ou  non  sur  le  sol.  Pour  éviter  son 
pivotement  par  rapport  à  l'axe  géométrique  de 
l'organe  de  roulement  16,  le  chariot  15  est  équipé 
d'une  monture  17  de  guidage  constituée  par  deux 
galets  juxtaposés  qui  coopèrent  tous  deux  en 
roulement  avec  une  surface  supérieure  18  plane  de 
guidage  ménagée  sur  le  rail  supérieur  13.  Au  chariot 
15  est  fixé  un  axe  T5A  qui  s'étend  perpendiculaire- 
ment  au  plan  d'évolution  du  jambage.  Cet  axe  15A 
s'engage  dans  deux  paliers  7B  pratiqués  en  extré- 
mité  du  jambage. 

L'axe  15A  et  les  paliers  7B  constituent  le  point 
d'articulation  10. 

L'organe  19  de  guidage  en  rotation  est  constitué 
par  exemple  par  un  bras  articulé  par  une  de  ses 

5  extrémités  au  jambage  7  suivant  le  second  point 
d'articulation  12.  Ce  bras  est  également  articulé  à  la 
poutre  1  suivant  le  point  1  1  .  De  préférence,  le  bras 
19  est  prolongé  au-delà  du  point  11  pour  coopérer 
avec  le  moyen  moteur  26. 

10  Préférentiellement,  ce  moyen  moteur  26  est 
constitué  par  un  vérin  hydraulique  double  effet 
monté  dans  la  poutre  1  fixé  à  cette  dernière  par  son 
corps,  par  l'entremise  d'une  articulation  et  fixé  par 
sa  tige,  par  l'entremise  d'une  articulation  en  extré- 

15  mité  d'une  prolongation  19A  du  bras  19.  Ce  vérin 
hydraulique  est  connecté  au  circuit  hydraulique  du 
module  et  est  associé  à  au  moins  un  distributeur 
actionnable  à  partir  d'une  commande  manuelle  ou 
électrique. 

20  Préférentiellement,  le  moyen  moteur  utilisé  est 
irréversible  en  ce  sens  qu'une  action  extérieure 
exercée  sur  ce  dernier  ne  peut  provoquer  le 
mouvement  de  ses  éléments  moteurs,  ceci  afin 
d'éviter  le  repliement  des  jambages  sous  l'effet 

25  seulement  du  poids  du  module  et  le  déploiement  de 
ceux-ci  sous  l'effet  de  leur  propre  poids.  De  plus, 
cette  caractéristique  autorise  le  maintien  des  jam- 
bages  en  position  intermédiaire. 

L'irréversibilité  d'un  organe  moteur  constitué  par 
30  un  vérin  hydraulique  sera  assurée  par  son  distribu- 

teur  hydraulique  qui  possédera  pour  son  tiroir  une 
position  suivant  laquelle  il  obture  les  conduites 
hydrauliques  connectées  à  la  chambre  avant  et  à  la 
chambre  arrière  du  vérin  hydraulique. 

35  Préférentiellement,  les  organes  8  d'appui  au  sol 
sont  montés  de  manière  articulée  en  extrémité  de 
leur  jambage  suivant  un  axe  normal  au  plan 
d'évolution  du  dit  jambage  et  sont  solidaires  de 
moyens  d'actionnement  qui  leur  impriment  par 

40  rapport  à  un  repère  attaché  à  leur  jambage  un 
mouvement  de  basculement  conjoint  aux  mouve- 
ments  de  déploiement  et  repliement  du  dit  jambage, 
ce  mouvement  de  basculement  étant  réalisé  en 
sorte  que  l'organe  d'appui  8  par  rapport  à  un  repère 

45  attaché  à  la  poutre  soit  animé  d'un  mouvement  de 
translation  conjoint  au  mouvement  de  déploiement 
et  repliement  du  jambage  qui  le  porte.  De  cette 
façon,  les  organes  d'appui  au  sol  sont  toujours 
déplacés  parallèlement  à  eux-mêmes. 

50  Selon  la  forme  préférée  de  réalisation,  l'organe 
d'appui  8  de  chaque  jambage  comprend  une 
structure  20  qui  porte  les  roulettes  8A  par  exemple 
au  nombre  de  quatre  ou  deux.  A  cette  structure  20 
est  fixé  un  axe  21  qui  s'engage  dans  deux  paliers 

55  d'extrémité  22  pratiqués  dans  le  jambage  7  à  son 
extrémité  inférieure. 

Toujours  selon  la  forme  préférée  de  réalisation, 
chaque  jambage  7  est  creux  et  son  volume  interne 
reçoit  le  moyen  d'actionnement  en  basculement  de 

60  son  organe  d'appui  8.  Ce  moyen  d'actionnement  en 
basculement  est  constitué  par  exemple  par  : 
-  un  premier  pignon  denté  23  coaxial  à  l'axe 
d'articulation  du  premier  point  10  et  fixé  tant  en 
rotation,  qu'en  translation  au  chariot  15,  ' 

65  -  un  second  pignon  24  denté  identique  au  précédent, 
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coaxial  à  l'axe  d'articulation  21  de  la  structure  de 
l'organe  d'appui  8  et  fixé  tant  en  rotation  qu'en 
translation  à  la  dite  structure, 
-  et  par  une  chaîne  25  sans  fin  qui  coopère  en 
engrènement  avec  le  premier  pignon  et  le  second  5 
pignon. 

De  préférence,  le  premier  pignon  23  et  le  second 
pignon  24  sont  calés  respectivement  sur  l'axe  15A  et 
sur  l'axe  21. 

Selon  une  autre  forme  de  réalisation,  le  moyen  10 
d'actionnement  en  basculement  de  chaque  organe 
d'appui  8  est  constitué  par  une  tringle  rigide  27 
logée  dans  le  jambage  associé  à  cet  organe  et  fixée 
de  manière  articulée,  d'une  part  par  son  extrémité 
inférieure,  à  la  structure  de  l'organe  d'appui  8  et  15 
d'autre  part,  par  son  extrémité  supérieure  au  chariot 
15  ou  à  une  patte  fixée  à  ce  dernier.  Cette  tringle 
avec  le  jambage  définit  un  parallélogramme  défor- 
mable. 

Le  module  tel  que  décrit  est  pourvu  de  sources  20 
d'énergie  entièrement  autonomes.  C'est  ainsi  que  le 
circuit  hydraulique  du  module  sera  équipé  d'une 
pompe  hydraulique  du  type  aspirante  et  refoulante 
associée  à  une  réserve  de  liquide  et  actionnée  par 
un  moteur  électrique  alimenté  à  partir  d'une  ou  25 
plusieurs  batteries  électriques.  Ces  différents  or- 
ganes  seront  logés  dans  des  compartiments  mé- 
nagés  dans  la  poutre. 

Ce  module  présente  l'avantage  d'être  d'un  faible 
poids  et  d'un  encombrement  réduit,  une  fois  ses  30 
jambages  repliés,  ce  qui  autorise  son  transport  par 
des  moyens  aériens  par  exemple  par  des  hélicop- 
tères.  De  plus,  grâce  à  ces  particularités,  le  module 
peut  être  transporté  à  la  main  sur  le  lieu  même  de 
l'accident,  ce  qui  permet  d'apporter  au  blessé  un  35 
environnement  technique  optimal  et  ce  dans  l'at- 
tente  des  moyens  de  transport. 

Enfin,  il  est  à  noter  que  les  roues  8A  du  module 
selon  l'invention  pourront  être  amovibles  afin  de 
pouvoir  être  remplacées  par  des  roues  de  plus  40 
grand  diamètre,  ce  qui  permet  de  faciliter  le 
déplacement  du  module  sur  des  terrains  accidentés. 

Il  va  de  soi  que  la  présente  invention  peut  recevoir 
tous  aménagements  et  toutes  variantes  sans  pour 
autant  sortir  du  cadre  du  présent  brevet.  45 

Revendications 

1  .  Module  autonome  de  soins  intensifs  et  de  50 
réanimation  comportant  un  plateau  amovible  de 
réception  des  malades  et  blessés,  des  équipe- 
ments  d'assistance  médicale  et  de  réanimation 
et  un  piètement  pourvu  d'organes  d'appui  au 
sol  caractérisé  en  ce  qu'il  comprend  une  poutre  55 
(1)  qui  supporte  les  différents  équipements  et  le 
plateau  et  qui  est  supportée  au-dessus  du  sol 
de  manière  réglable  en  hauteur  et/ou  en 
inclinaison  par  le  piètement  qui  est  constitué 
par  au  moins  deux  jambages  (7)  associés  à  des  60 
moyens-  d'actionnement  et  guidage  qui  leur 
impriment  simultanément  ou  indépendamment 
l'un  de  l'autre  un  mouvement  de  repliement  et 
de  déploiement  sous  la  poutre. 

2.  Module  autonome  selon  la  revendication  1  65 

caractérisé  en  ce  que  le  mouvement  de  déploie- 
ment  et  repliement  de  chaque  jambage  est 
constitué  par  la  combinaison  d'un  mouvement 
de  translation  avec  un  mouvement  de  rotation, 
que  lors  du  repliement,  le  mouvement  de 
rotation  s'effectue  sous  et  vers  la  poutre  et  vers 
l'extrémité  de  cette  dernière  que  le  jambage  en 
position  déployée  supporte  alors  que  la  mouve- 
ment  de  translation  s'effectue  sous  la  poutre  et 
vers  l'autre  extrémité  et  que  lors  du  déploie- 
ment  le  mouvement  de  translation  s'effectue 
sous  la  poutre  en  direction  de  l'extrémité  que  le 
jambage  en  position  déployée  supporte  alors 
que  le  mouvement  de  rotation  s'effectue  sous  la 
poutre  en  écartement  de  cette  dernière. 

3.  Module  autonome  selon  la  revendication  2 
caractérisé  en  ce  que  en  position  repliée,  les 
moyens  d'actionnement  des  jambages  (7)  et 
ces  derniers  viennent  se  loger  dans  la  poutre  en 
partie  ou  en  totalité  de  façon  à  réduire  la  garde 
au  sol. 

4.  Module  autonome  selon  les  revendica- 
tion  1  et  2  caractérisé  en  ce  que  Jes  moyens 
d'actionnement  et  guidage  comprennent  : 
-  des  organes  de  guidage  en  translation  suivant 
un  axe  parallèle  à  l'axe  longitudinal  de  la  poutre 
qui  coopèrent  par  l'intermédiaire  d'un  premier 
point  (10)  d'articulation  avec  la  partie  supér- 
ieure  du  jambage, 
-  un  organe  de  guidage  en  rotation  (19)  suivant 
un  arc  de  circonférence  centré  en  un  point  (11) 
situé  en  extrémité  de  la  poutre  ou  un  léger 
retrait  par  rapport  à  cette  dernière  qui  coopère 
par  l'intermédiaire  d'un  second  point  d'articula- 
tion  (12)  avec  le  jambage,  ce  second  point  (12) 
étant  si  tué  entre  le  premier  et  l'extrémité 
inférieure  du  jambage, 
-  un  moyen  moteur  (26)  qui  actionne  directe- 
ment  pour  actionner  l'ensemble,  soit  les  or- 
ganes  de  guidage  en  rotation,  soit  les  organes 
de  guidage  en  translation. 

5.  Module  autonome  selon  la  revendication  4 
caractérisé  en  ce  que  les  moyens  moteurs  (26) 
sont  irréversibles. 

6.  Module  autonome  selon  la  revendication  2 
caractérisé  en  ce  que  les  deux  ensembles 
formés  chacun  par  un  jambage  (7)  et  par  ses 
moyens  d'actionnement  et  guidage  sont  res- 
pectivement  disposés  sous  et  dans  la  poutre  et 
de  part  et  d'autre  d'un  plan  médian  vertical 
contenant  l'axe  longitudinal  de  la  poutre. 

7.  Module  autonome  selon  la  revendication  4 
caractérisé  en  ce  que  la  trajectoire  de  l'extré- 
mité  inférieure  de  chaque  jambage  (7)  lors  du 
repliement  notamment  se  situe  sur  ou  en  deçà 
de  la  droite  (D)  normale  à  la  poutre  et  passant 
par  la  dite  extrémité  en  considérant  le  jambage 
entièrement  déployé. 

8.  Module  autonome  selon  la  revendication  7 
caractérisé  en  ce  que  le  second  point  d'articu- 
lation  (12)  du  jambage  (7)  est  situé  à  mi-dis- 
tance  entre  le  premier  et  l'extrémité  inférieure 
du  jambage  et  que  le  centre  (11)  de  l'arc  de 
circonférence  suivant  lequel  évolue  ce  second 
point  est  situé  au  deçà  de  la  droite  précitée  en 
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dessous  de  l'axe  suivant  lequel  s'effectue  le 
déplacement  en  translation  du  premier  point 
d'articulation. 

9.  Module  autonome  selon  la  revendication  1 
caractérisé  en  ce  que  les  organes  d'appui  au  5 
sol  (8)  sont  montés  de  manière  articulée  en 
extrémité  de  leur  jambage  (7)  et  sont  solidaires 
de  moyens  d'actionnement  qui  leur  impriment 
par  rapport  à  un  repère  attaché,  à  leur  jambage 
(7)  un  mouvement  de  basculement,  conjoint  10 
aux  mouvements  de  repliement  et  déploiement 
du  dit  jambage. 

10.  Module  autonome  selon  les  revendica- 
tions  1  et  9  caractérisé  en  ce  que  l'organe 
d'appui  (8)  par  rapport  à  un  repère  attaché  à  la  15 
poutre  est  animé  d'un  mouvement  de  transla- 
tion  lors  du  repliement  ou  déploiement  du 
jambage  associé. 

11.  Module  selon  les  revendications  9  et  10 
caractérisé  en  ce  que  chaque  moyen  d'action-  20 
nement  de  l'organe  d'appui  au  sol  par  rapport 
au  jambage  auquel  il  s'articule  est  logé  dans  le 
dit  jambage. 

12.  Module  selon  les  revendications  9  et  10 
caractérisé  en  ce  que  chaque  moyen  d'action-  25 

nement  en  basculement  de  l'organe  d'appui  au 
sol  (8)  par  rapport  au  jambage  (7)  auquel  il 
s'articule  est  constitué  par  : 
-  un  premier  pignon  denté  23  coaxial  à  l'axe 
d'articulation  du  premier  point  10  et  fixé  tant  en 
rotation,  qu'en  translation  au  chariot  15, 
-  un  second  pignon  24  denté  identique  au 
précédent,  coaxial  à  l'axe  d'articulation  21  de  la 
structure  de  l'organe  d'appui  8  et  fixé  tant  en 
rotation  qu'en  translation  à  la  dite  structure, 
-  et  par  une  chaine  25  sans  fin  qui  coopère  en 
engrènement  avec  le  premier  "pignon  et  le 
second  pignon. 

13.  Module  selon  les  revendications  9  et  10 
caractérisé  en  ce  que  chaque  moyen  d'action- 
nement  en  basculement  de  l'organe  d'appui  au 
sol  par  rapport  au  jambage  (7)  auquel  il 
s'articule  est  constitué  par  une  tringle  rigide 
(27)  logée  dans  le  jambage  associé  à  cet 
organe  et  fixée  de  manière  articulée,  d'une  part 
par  son  extrémité  inférieure  à  la  structure  de 
l'organe  d'appui  (8)  et  d'autre  part,  par  son 
extrémité  supérieure  au  chariot  (15),  cette 
tringle  avec  le  jambage  définissant  un  parallélo- 
gramme  déformable. 
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