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Description

[0001] La présente invention se rapporte a une table
opératoire motorisée du type comprenant un plateau ho-
rizontal pour supporter un patient, muni au moins en par-
tie d’un rail latéral pour accessoires, ledit plateau étant
fixé sur un chassis monté sur roues.

[0002] La table d’opération de la présente invention
est destinée notamment, mais non exclusivement, a des
interventions chirurgicales.

[0003] Lors des opérations chirurgicales, les patients
sont amenés a étre transférés d’un lieu a un autre, et
plus particulierement de leur chambre a la salle d’opé-
ration ou ils doivent subir l'intervention chirurgicale. Le
transfert des patients s’effectue conventionnellement au
moyen de chariots de transport lesquels sont déplacés
manuellement par le personnel médical. Les patients
sont transférés de leur lit au chariot de transport pour
étre conduit a la salle d’opération, ou ils sont alors trans-
férés du chariot de transport vers la table d’opération.
De tels transferts du patient restent relativement peu
aisés et présentent pour le personnel médical des ris-
ques de blessures. De méme, selon I'état du patient, un
teltransfert peut également causer ou aggraver des bles-
sures du patient.

[0004] |l est décrit, dans la demande de brevet euro-
péenne EP0917868, un plateau de table d’'opération relié
de fagon amovible a un chéssis sur roue. Avantageuse-
ment, le plateau peut étre transféré successivement du
chassis mobile a une colonne de support fixe, et inver-
sement. Bien que le transfert du patient sur la table d’opé-
ration ne soit plus effectué par une manipulation directe
sur le patient, le systéme décrit nécessite cependant plu-
sieurs personnes pour pouvoir déplacer le plateau d’'un
support a un autre. Un tel systéeme présent en outre I'in-
convénient d’étre relativement peu maniable.

[0005] Il est également connu dans l'art antérieur des
chariots comprenant un socle motorisé. Cependant les
systémes permettant de commander le moteur sont des
systémes de commande manuels. La manipulation de
tels chariots reste alors relativement laborieuse pour le
personnel médical du fait méme de devoir guider le cha-
riot d’'une main, I'autre main maintenant le systeme de
commande.

[0006] De la demande de brevet internationale
WO0151910 on connait une table de traitement de ra-
diothérapie configurée pour supporter et positionner un
patient au cours du traitement et montée sur un chassis
comprenant des moyens formant colonnes lesquels sont
montés sur un chassis a roues mobile. La table comporte
un dispositif de positionnement et de direction permettant
de détecter la position de ladite table par rapport a une
station de radiothérapie et d’entrainer et diriger ladite ta-
ble pour venir en une position désirée au niveau de ladite
station, en réponse a la mesure de sa position actuelle.
Une telle table présente cependant des limites en ce que
son déplacement est conditionné directement par I'équi-
pement de traitement. Pour pouvoir étre déplacée, la ta-
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ble de traitement devra en effet étre nécessairement dis-
posée a proximité de la station de radiothérapie.

[0007] La demande de brevet DE-2260140 porte sur
une table opératoire qui comprend toutes les caractéris-
tiqgues du préambule de la revendication 1.

[0008] La présente invention entend remédier aux in-
convénients de I'art antérieur.

[0009] Pour ce faire, la présente invention est du type
décrit dans la revendication 1 et elle est remarquable,
dans son acception la plus large, en ce que ladite table
comporte un bloc de contréle du déplacement de la table
opératoire fixé sur le rail latéral et couplé a un socle com-
prenant un bloc moteur fixé a ladite table opératoire, ledit
bloc de contrdle comprenant des moyens de commande
pour actionner le fonctionnement ou I'arrét dudit bloc mo-
teur.

[0010] Le bloc de contrdle est fixé sur le rail latéral de
maniére amovible.

[0011] Avantageusement, ledit bloc de commande
constitue des bras de guidage de ladite table opératoire.
[0012] Avantageusement, le couplage du bloc de con-
trole et du bloc moteur est réalisé électriquement ou op-
tiquement.

[0013] Dans un mode de réalisation préféré de I'inven-
tion, le couplage du bloc de contréle et du bloc moteur
est réalisé au moyen d’infrarouge, ledit bloc moteur com-
prenant un capteur d’infrarouges. Dans une telle confi-
guration, les infrarouges émis par ledit bloc de comman-
de sont avantageusement directifs, de sorte a présenter
une zone d’émission limitée a une surface entourant le
capteur infrarouge du bloc moteur, ladite surface étant
inscrite dans la surface supérieure dudit socle.

[0014] Avantageusement, les moyens de commande
transmettent au bloc moteur des ordres de déplacement
codés non spécifiques a ladite table opératoire. Ainsi, le
bloc de contrdle, qui est configuré pour étre fixé de ma-
niére amovible sur le rail latéral formé autour du plateau
de la table opératoire, pourra s’adapter et fonctionner
avecn’importe quelle table opératoire équipée d’'un socle
comprenant un bloc moteur avec lequel ledit bloc de con-
tréle pourra étre couplé.

[0015] Selon un mode de réalisation avantageux de
l'invention, ladite table comporte en outre un détecteur
de fixation dudit bloc de contrdle sur ladite table opéra-
toire. Ledit détecteur de fixation a pour fonction de dé-
sactiver le bloc moteur en I'absence de fixation dudit bloc
de contréle sur ladite table d’opération.

[0016] Avantageusement, ledit bloc moteur est fixé
sous le support de ladite table opératoire, de préférence
centralement par rapport audit support.

[0017] Leditbloc moteur commande au moins une des
roues de ladite table opératoire, et de préférence une
roue disposée centralement par rapport audit support.
[0018] On comprendra mieux l'invention a 'aide de la
description, faite ci-apres a titre purement explicatif, d’'un
mode de réalisation de l'invention, en référence aux fi-
gures annexees :
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- lafigure 1illustre une vue en perspective d’'une table
opératoire selon l'invention ; et

- lafigure 2 illustre une vue agrandie en perspective
des bras de guidage selon l'invention.

[0019] Lafigure 1illustre une table opératoire (1) selon
I'invention, destinée notamment a des interventions chi-
rurgicales.

[0020] Ladite table opératoire (1) est du type compre-
nant un plateau (2) horizontal destiné a supporter un pa-
tient, lequel est fixé sur un chassis (9) monté sur roues.
[0021] Ledit plateau (2) est formé avantageusement
de quatre parties (2a a 2d) destinées a recevoir respec-
tivementla téte du patient, le dos, le bassin et les jambes.
En outre, lesdites parties (2a a 2d) sont connectées les
unes aux autres de maniére a permettre un réglage res-
pectif de I'inclinaison de chacune desdites parties (2a a
2d).

[0022] Chaque partie (2a a 2d) dudit plateau (2) est
munie de rails latéraux (3). Avantageusement, les parties
(2a et 2d) constituant respectivement I'avant et 'arriére
dudit plateau (2) sont également munies, respectivement
sur leurs faces avant et arriere, d’un rail latéral. Lesdits
rails ainsi disposés autour dudit plateau (2) permettent
d’accrocher les accessoires nécessaires au chirurgien
lors d’'une intervention chirurgicale. Lesdits rails sont en
particulier destinés a I'accrochage des outils du chirur-
gien.

[0023] Ladite table opératoire (1) comprend en outre
des bras de guidage (6) lesquels sont respectivement
fixés sur les rails latéraux de la partie (2b) dudit plateau
(2).

[0024] Lesdits bras de guidage (6) constituent un bloc
de contréle (7) permettant de contrdler le déplacement
de la table opératoire (1). Pour ce faire, ledit bloc de con-
tréle (7) est couplé a un socle comprenant un bloc moteur
(8), ledit socle constituant une partie de ladite table opé-
ratoire (1). Plus particulierement, ledit socle, disposé
sous le plateau (2), constitue une partie du chassis sup-
portant ledit plateau (2).

[0025] Il esta noter que, par 'emploi du terme controle
du déplacement, on entend la mise en marche du moteur,
I'arrét du moteur et le contréle de la vitesse de déplace-
ment de ladite table opératoire (1).

[0026] De méme, on entend par déplacement de la
table opératoire (1), 'avancement ou le recul de celle-ci
pour passer d’'un emplacement a un autre. Ainsi, lorsque
le bloc moteur (8) est activé au moyen du bloc de contréle
(7), la table opératoire (1), selon la commande opérée
via ledit bloc de contréle (7), avancera ou reculera auto-
matiquement. La mise en arrét du bloc moteur conduira
al'arrétdu déplacement automatique de ladite table opé-
ratoire (1). Il est bien entendu évident que I'arrét dudit
bloc moteur (8) n’empéchera pas un déplacement ma-
nuel volontaire de ladite table opératoire (1).

[0027] Le couplage duditbloc de contrble (7) avec ledit
bloc moteur (8) s’effectue électriquement ou optique-
ment.
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[0028] Plus précisément, le bloc de controle (7) est
couplé avec un récepteur destiné a recevoir les signaux
électriques ou optiques émis par ledit bloc de controle
(7), ledit récepteur étant lui-méme relié a un ordinateur
embarqué commandant ledit bloc moteur (8).

[0029] Dans un mode de réalisation préféré de I'inven-
tion, le couplage est réalisé optiquement, et avantageu-
sement par infrarouges. A cet effet, le bloc moteur (8)
comporte un capteur d’infrarouge (non représenté).
[0030] Afin d’éviter toute interaction avec des tables
opératoires également équipées d’un bloc moteur muni
d’'un capteur infrarouge, lesdites tables étant disposées
dans le champ de réception des infrarouges émis par
ledit bloc de contrédle (7), I'’émission des infrarouges est
directive. Plus précisément, la zone d’émission est limi-
tée a une surface entourant le capteur infrarouge du bloc
moteur (8), ladite surface étant inscrite dans la surface
supérieure dudit socle. Plus précisément encore, la zone
d’émission est une zone conique dont I'intersection avec
la surface supérieure du socle forme la surface de dé-
tection contenant le capteur infrarouge.

[0031] Lafigure 2 illustre une vue agrandie du bloc de
contréle des bras de guidage (6) fixés sur la table opé-
ratoire (1) de la figure 1.

[0032] Les bras de guidage (6) sont munis respective-
ment a 'une de leurs extrémités d’un élément de fixation
(10) destiné a venir se fixer sur les rails pour accessoire
entourant ledit plateau (2). Avantageusement, les élé-
ments de fixation (10) sont fixés sur les rails latéraux (3)
de la partie (2b) dudit plateau (2).

[0033] Dans cet exemple de réalisation, ledit élément
de fixation (10) présente une cavité configurée pour per-
mettre le clipsage dudit élément de fixation sur ledit rail
latéral (3).

[0034] Lesdits bras de guidage (6) présentent a leurs
extrémités libres une zone formant poignée. Une des poi-
gnées est munie avantageusement a son extrémité d’un
bouton de sécurité pouvant pivoter selon un axe identi-
que al’axe longitudinal de la zone formant poignée. Ledit
bouton de sécurité permet d’activer le déplacement de
la table opératoire (1) (marche avant ou marche arriéere),
et de contrOler sa vitesse. Afin de faciliter sa manipula-
tion, ledit bouton de sécurité présente une empreinte cor-
respondant sensiblement a la forme du pouce d’'une
main.

[0035] Lesdits bras de guidage sontreliés I'un al'autre
par une barre transversale (11) laquelle supporte le bloc
de contrble (7) destiné a controler le déplacement de
ladite table opératoire (1).

[0036] Avantageusement, ladite opératoire comporte
un détecteur de fixation (non représenté) dudit bloc de
contréle (7). Ainsi, en I'absence de fixation dudit bloc de
controle (7) sur les rails latéraux (3) dudit plateau (2),
ledit détecteur de fixation désactivera le bloc moteur (9).
[0037] Undes principaux avantages de la présente in-
vention est d’offrir des bras de guidage (6) pouvant étre
adaptés a toute table opératoire (1) équipée d’'un moteur
pouvant étre couplé électriquement ou optiquement avec
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lesdits bras de guidage (6). De ce fait, il sera avantageux
que les ordres émis par le bloc de contréle (7) audit bloc
moteur (8) consistent en des ordres de déplacement co-
dés dont le codage ne sera pas spécifique a une table
opératoire (1). Ainsi, dans le cas d’'un systéme compre-
nant plusieurs tables opératoires (1), il ne sera donc pas
nécessaire de prévoir nécessairement autant de bras de
guidage (6) que de tables opératoires (1).

[0038] L’invention est décrite dans ce qui précéde a
titre d’exemple. Il est entendu que 'homme du métier est
a méme de réaliser différentes variantes de I'invention
sans pour autant sortir du cadre du brevet.

Revendications
1. Table opératoire (1) motorisée comprenant

- un plateau (2) horizontal pour supporter un pa-
tient, muni au moins en partie d’un rail latéral (3)
pour accessoires,

- un chassis sur lequel est fixé ledit plateau (2),
le chassis étant monté sur roues, le chassis
comportant un bloc moteur (8) reli¢ a au moins
une des roues de ladite table opératoire (1),

- un socle comprenant ledit bloc moteur (8), et
- un bloc de contrdle (7) du déplacement de la
table opératoire (1), ledit bloc de contréle (7)
comprenant des moyens de commande pour
actionner le fonctionnement ou I'arrét dudit bloc
moteur.

caractérisée en ce que le bloc de controle (7) est
fixé de maniére amovible sur le rail latéral (3) et cou-
plé au socle.

2. Table opératoire (1) selon la revendication 1, carac-
térisée en ce que ledit bloc de contrdle (7) constitue
des bras de guidage (6) de ladite table opératoire.

3. Table opératoire (1) selon 'une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisée en ce que
le couplage du bloc de contréle (7) et du bloc moteur
(8) est réalisé électriquement ou optiquement.

4. Table opératoire (1) selon la revendication précé-
dente, caractérisée en ce que le couplage du bloc
de contréle (7) et du bloc moteur (8) est réalisé au
moyen d’infrarouges, ledit bloc moteur (8) compre-
nant un capteur d’infrarouges.

5. Table opératoire (1) selon la revendication précé-
dente, caractérisée en ce que les infrarouges émis
par ledit bloc de commande (7) sont directifs et pré-
sentent une zone d’émission limitée a une surface
entourant le capteur infrarouge du bloc moteur (8),
ladite surface étant inscrite dans la surface supé-
rieure dudit socle.
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6. Table opératoire (1) selon I'une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisée en ce que
la commande émise par ledit bloc de contréle (7) au
bloc moteur (8) consiste en des ordres de déplace-
ment codés, non spécifiques a ladite table opératoire

(1)

7. Table opératoire (1) selon 'une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisée en ce que
ladite table (1) comporte en outre un détecteur de
fixation dudit bloc de contréle (7) sur ladite table opé-
ratoire (1), ledit détecteur de fixation désactivant le
bloc moteur (8) en I'absence de fixation dudit bloc
de contr6le (7) sur ladite table d’opération (1).

8. Table opératoire (1) selon I'une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisée en ce que
ledit bloc moteur (8) est disposé sous le plateau (2)
de ladite table opératoire (1), et de préférence cen-
tralement par rapport audit plateau (2).

9. Table opératoire (1) selon I'une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisée en ce que
ledit bloc moteur (8) est relié¢ a une roue disposée
centralement par rapport audit plateau (2).

Claims
1. Motorized operating table (1), including:

- ahorizontal platform (2) for supporting a patient
and having at least in some parts a lateral rail
(3) for accessories,

- achassis to which said platform (2) is attached,
the chassis being mounted on wheels, the chas-
sis comprising a motor unit (8) connected to at
least one of the wheels of said operating table
(1),

- a base including said motor unit (8), and

- a unit (7) for controlling the movement of the
operating table (1), said control unit (7) compris-
ing actuating means for starting and stopping
said motor unit,

characterized in that the control unit (7) is attached
removably to the lateral rail (3) and coupled to the
base.

2. Operating table (1) according to Claim 1, character-
ized in that said control unit (7) constitutes arms (6)
for guiding said operating table.

3. Operating table (1) according to any one of the pre-
ceding claims, characterized in that the control unit
(7) and the motor unit (8) are coupled electrically or
optically.
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4. Operating table (1) according to the preceding claim,
characterized in that the control unit (7) and the
motor unit (8) are coupled by means of infrared, said
motor unit (8) including an infrared sensor.

5. Operatingtable (1) according to the preceding claim,
characterized in that the infrared radiations emitted
by said control unit (7) are directional and have an
emission zone limited to a surface surrounding the
infrared sensor of the motor unit (8), said surface
being inscribed in the upper surface of said base.

6. Operating table (1) according to any one of the pre-
ceding claims, characterized in that the command
emitted by said control unit (7) to the motor unit (8)
consists of coded movement orders which are not
specific to said operating table (1).

7. Operating table (1) according to any one of the pre-
ceding claims, characterized in that said table (1)
also comprises a detector for detecting the attach-
ment of said control unit (7) to said operating table
(1), said attachment detector deactivating the motor
unit (8) if said control unit (7) is not attached to said
operating table (1).

8. Operating table (1) according to any one of the pre-
ceding claims, characterized in that said motor unit
(8) is located under the platform (2) of said operating
table (1), and preferably centrally with respect to said
platform (2).

9. Operating table (1) according to any one of the pre-
ceding claims, characterized in that said motor unit
(8) is connected to a wheel located centrally with
respect to said platform (2).

Patentanspriiche
1. Motorbetriebener Operationstisch (1) mit

- einer horizontalen Platte (2) zum Lagern eines
Patienten, die wenigstens teilweise mit einer
Querschiene (3) fiir Zubehorteile versehen ist,
- einem Gestell, auf welchem die Platte (2) be-
festigtist, wobeidas Gestell auf R&dern montiert
ist, wobei das Gestell einen Motorblock (8) um-
fasst, der mit wenigstens einem der Rader des
Operationstisches (1) verbunden ist,

- einem Sockel, der den Motorblock (8) aufweist,
und

- einem Steuerblock (7) zur Verstellung des
Operationstische (1), wobei der Steuerblock (7)
Steuerelemente umfasst, um den Betrieb oder
Stillstand des Motorblocks zu bewirken, da-
durch gekennzeichnet, dass der Steuerblock
(7)aufder Querschiene (3) abnehmbar befestigt
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und mit dem Sockel gekoppelt ist.

Operationstisch (1) nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Steuerblock (7) Fihrungs-
arme (6) des Operationstisches bildet.

Operationstisch (1) nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Kopplung des Steuerblocks (7) und des Motorblocks
(8) elektrisch und optisch ausgefiihrt ist.

Operationstisch (1) nach dem vorhergehenden An-
spruch, dadurch gekennzeichnet, dass die Kopp-
lung des Steuerblocks (7) und des Motorblocks (8)
mit einer Infraroteinrichtung erfolgt, wobei der Mo-
torblock (8) einen Infrarotsensor aufweist.

Operationstisch (1) nach dem vorhergehenden An-
spruch, dadurch gekennzeichnet, dass die vom
Steuerblock (7) abgegebenen Infrarotstrahlen Richt-
strahlen sind und einen auf eine den Infrarotsensor
des Motorblocks (8) umgebende Flache begrenzten
Emissionsbereich aufweisen, wobei die Flache von
der Oberflache des Sockels aufgenommen wird.

Operationstisch (1) nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass der
durch den Steuerblock (7) an dem Motorblock (8)
abgegebenen Befehl aus kodierten, fir den Opera-
tionstisch (1) nicht spezifischen Verstellstufen be-
steht.

Operationstisch (1) nach einen der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass der
Tisch (1) ferner einen Befestigungsdetektor des
Steuerblocks (7) auf dem Operationstisch (1) um-
fasst, wobei der Befestigungsdetektor den Motor-
block (8) bei Nichtvorhandensein einer Befestigung
des Steuerblocks (7) an dem Operationstisch (1) de-
aktiviert.

Operationstisch (1) nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass der
Motorblock (8) unter der Platte (2) des Operations-
tischs (1) und vorzugsweise zentral in Bezug zu der
Platte (2) angeordnet ist.

Operationstisch (1) nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass der
Motorblock (8) mit einem in Bezug zu der Platte (2)
zentral angeordneten Rad verbunden ist.
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Figure 1
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