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DESCRIPCION
Camilla
Campo técnico

La presente invencidn se refiere a una camilla (para transportar y/o cargar/descargar pacientes), preferentemente
una camilla de ambulancia, y a un sistema correspondiente para cargar/descargar la camilla en/de un plano de
carga de una ambulancia.

Mas particularmente, la presente invencién se refiere a una camilla de tipo automético, semiautomatico o asistido
y al sistema correspondiente de carga/descarga automético, semiautomético o asistido.

Estado de la técnica

Como es bien sabido, se utilizan diversas camillas para transportar pacientes en emergencias en uso. Estas
camillas se pueden disefiar para transportar y cargar/descargar pacientes en/de una ambulancia.

Las camillas conocidas presentan un grado de automatizacién considerable que permite facilitar las operaciones
de carga/descarga del paciente en/de la ambulancia para el técnico a cargo y controlar estas operaciones con el
fin de conseguir que sean lo mas seguras posible.

En el documento US 2015/001871 A1 se divulga un ejemplo de camillas conocidas. Este documento divulga un
mecanismo para cambiar el &ngulo de giro de una rueda giratoria trasera.

Una de las necesidades que se perciben en la industria es la de mejorar la seguridad de dichas operaciones de
cargal/descarga, asi como facilitar y aliviar las tareas del personal de carga/descarga, por ejemplo, permitiendo que
dichas operaciones de carga/descarga y transporte sean efectuadas por un Unico técnico y/o eximiendo al técnico
del lastre de sustentar la camilla y las cargas correspondientes durante toda la operacidén de carga/descarga.

Adicionalmente, otra de las necesidades que se perciben en el sector es la de facilitar y mejorar la funcionalidad
de la camilla durante las fases de transporte del paciente a través de esta camilla, por ejemplo consiguiendo que
la misma resulte adecuada, segura y cdmoda para usarse en multiples condiciones de transporte, por ejemplo
también cerca de pendientes en el suelo u otras situaciones operativas.

Uno de los objetivos de la presente invencién es satisfacer estas y otras necesidades de la técnica anterior, en el
marco de una solucién sencilla, racional y de bajo coste.

Estos objetivos se logran con las caracteristicas de la invencién establecidas en la reivindicacién subordinada. Las
reivindicaciones subordinadas exponen aspectos preferidos y/o particularmente ventajosos de la invencion.

Exposicién de la invencién

Para satisfacer una o méas de dichas necesidades de la técnica anterior, la invencidn, en particular, pone a
disposicién una camilla, que comprende:

o un armazén de soporte para sustentar un paciente;

o un par de patas delanteras acopladas giratoriamente al armazén de soporte alrededor de un primer eje de
rotacién, sustentando cada pata delantera un armazén portarruedas delantero abisagrado con respecto a
la pata delantera respectiva alrededor de un primer eje de oscilacién paralelo al primer eje de rotacién y
que sustenta una rueda delantera que se apoya sobre un plano de apoyo, pivotando la rueda delantera
pivota alrededor de un primer eje de pivotamiento respectivo ortogonal al primer eje de oscilacién;

o un par de patas traseras acopladas giratoriamente al armazén de soporte alrededor de un segundo eje de
rotacién, sustentando cada pata trasera un armazén portarruedas trasero abisagrado con respecto a la pata
trasera respectiva alrededor de un segundo eje de oscilacién paralelo al segundo eje de rotacién y que
sustenta una rueda trasera que se apoya sobre un plano de apoyo, pivotando la rueda delantera alrededor
de un segundo eje de pivotamiento respectivo ortogonal al segundo eje de oscilacién;

o Uuna disposicién de manipulacién para el armazén portarruedas delantero y el armazén portarruedas trasero
configurada para variar, preferentemente de forma independiente, la inclinacién del armazén portarruedas
delantero alrededor del primer eje de oscilacién y del armazdn portarruedas trasero alrededor del segundo
eje de oscilacion;

o un moddulo de control (electrénico) conectado operativamente a la disposicién de manipulacidén y configurado
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para accionar la disposicién de manipulacién de tal manera que el primer eje de pivotamiento y el segundo
eje de pivotamiento se mantengan siempre ortogonales al plano de apoyo (es decir, al plano sobre el cual
estan destinadas a apoyarse y rodar las ruedas delanteras y las ruedas traseras), por ejemplo, una entre el
par de patas delanteras, alrededor del primer eje de rotacién, y el par de patas traseras, alrededor del
segundo eje de rotacién, adopta cualquier posicién angular con respecto a la otra entre el par de patas
traseras, alrededor del segundo eje de rotacién, y el par de patas delanteras, alrededor del primer eje de
rotacion.

Ventajosamente, el médulo de control comprende o estd asociado a una disposicién de sensores, que incluye

por lo menos un primer sensor de angulo delantero asociado al par de patas delanteras, estando el primer
sensor de 4ngulo delantero configurado para detectar una posiciéon angular del par de patas delanteras con
respecto al armazén de soporte;

por lo menos un primer sensor de angulo trasero asociado al par de patas traseras, estando el primer sensor
de angulo trasero configurado para detectar una posicién angular del par de patas traseras con respecto al
armazén de soporte;

por lo menos un segundo sensor de angulo delantero asociado a por lo menos un armazdn portarruedas
delantero, estando el segundo sensor de angulo delantero configurado para detectar una posicién angular
del armazén portarruedas delantero respectivo con respecto a la pata delantera respectiva; y

por lo menos un segundo sensor de angulo trasero asociado a por lo menos un armazén portarruedas
trasero, estando el segundo sensor de angulo trasero configurado para detectar una posiciéon angular del
armazén portarruedas trasero respectivo con respecto a la pata trasera respectiva.

Ademas, la disposicion de sensores también puede comprender:

por lo menos un potenciémetro absoluto delantero, asociado a por lo menos uno de entre el par de patas
delanteras y el armazén portarruedas delantero, y por lo menos un potenciémetro absoluto trasero, asociado
a por lo menos uno de entre el par de patas traseras y un armazén portarruedas trasero.

Ventajosamente, la camilla puede comprender una disposicién de accionamiento provista de un primer accionador
delantero, que mueve el par de patas delanteras y que interconecta el armazén de soporte y el par de patas
delanteras, y un primer accionador trasero, que mueve el par de patas traseras y que conecta el armazén de
soporte y el par de patas traseras.

Nuevamente, la disposiciéon de manipulacién puede comprender:

un segundo accionador delantero para cada pata delantera del par de patas delanteras, moviendo cada
segundo accionador delantero el armazén portarruedas delantero e interconectando la pata delantera
respectiva del par de patas delanteras y el armazén portarruedas delantero respectivo; y

un segundo accionador trasero para cada pata trasera del par de patas traseras, moviéndose cada segundo
accionador trasero el armazén portarruedas trasero e interconectando la pata trasera respectiva del par de
patas traseras y el armazén portarruedas trasero respectivo.

Ventajosamente, el médulo de control puede comprender una unidad de control electronica conectada
operativamente a la disposiciéon de sensores, al segundo accionador delantero y al segundo accionador trasero,
estando la unidad de control electrénico configurada para llevar a cabo las etapas siguientes:

detectar un primer valor de dngulo delantero por medio del primer sensor de dngulo delantero y un primer
valor de angulo trasero por medio del primer sensor de angulo trasero;

determinar un primer valor de angulo de compensacién delantero y un primer valor de éngulo de
compensacion trasero sobre la base del primer valor de angulo delantero y del primer valor de angulo
trasero detectados; y

ordenar a cada segundo accionador delantero que lleve a cabo un giro de compensacién del armazén
portarruedas delantero respectivo segln el primer valor de angulo de compensacién delantero determinado
y/o a cada segundo accionador trasero que lleve a cabo un giro de compensacién del armazén portarruedas
trasero respectivo segln el primer valor de angulo de compensacidn trasero determinado.

Preferentemente, la etapa de determinacién puede comprender calcular el primer valor de &ngulo de compensacion
delantero y el segundo valor de angulo de compensacidn trasero por medio de la siguiente férmula:
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a)y=90"-B-§vy
b)8=90°-a+¢

siendo y el primer angulo de compensacion trasero, siendo {3 el primer valor de angulo trasero, siendo 6 el primer
angulo de compensacién delantero, siendo a el primer valor de angulo delantero y siendo € el 4ngulo de inclinacién
del armazén de soporte con respecto al plano de apoyo.
Nuevamente, el angulo de inclinacién & del armazén de soporte con respecto al plano de apoyo se puede calcular
en funcién del primer valor de angulo delantero a y del primer valor de angulo trasero B, calculandose
preferentemente con la siguiente formula:

c) ¢ =tan [ (s *cos(B) +s *cos (a) + i)/ (s* sen (B) - s* sen (a)],

siendo s una longitud de cada pata del par de patas delanteras 22 y cada pata del par de patas traseras y siendo
i un intereje entre el primer eje de rotacién y el segundo eje de rotacion.

Breve descripcién de los dibujos

Con ayuda de los dibujos adjuntos, se pondran mas de manifiesto otras caracteristicas y ventajas de la invencion
tras la lectura de la siguiente descripciéon proporcionada a titulo de ejemplo no limitativo.

La figura 1 es una vista axonométrica de un sistema segun la invencién.
La figura 2 es una vista axonométrica de una camilla segun la invencion.
La figura 3 es una vista lateral de la figura 2 con las patas bajadas.
La figura 4 es una vista lateral de la figura 2 con las patas alzadas.

La figura 5 es una vista esquematica de la camilla con algunos sensores de la disposicién de sensores de la
misma resaltados.

Las figuras 6Ay 6B son vistas en seccién medial parcial de la camilla de la figura 2.

Las figuras 7Ay 7B son vistas axonométricas de una parte de las patas de la camilla segun la invencién, en la
posicién bajada y en la posicién alzada respectivamente.

Las figuras 8Ay 8B son vistas en seccién de una pata (de la figura 7A).

La figura 9 es una vista axonométrica anteroinferior de un cuerpo de acoplamiento de la camilla segun la
invencién.

Las figuras 10A y 10B son vistas en seccién del cuerpo de acoplamiento de la figura 9.

Las figuras 11A a 11D son vistas en seccién del cuerpo de acoplamiento de la figura 9 en las configuraciones
de funcionamiento respectivas.

La figura 12 es una vista axonométrica de un aparato de carga/descarga segun la invencién.
Las figuras 13A a 13D son vistas de detalles del aparato de carga/descarga de la figura 12.

Las figuras 14A a 14F son vistas esquematicas de una secuencia de carga de una camilla en el aparato de
cargal/descarga.

Las figuras 15A a 15D son vistas esqueméticas de un detalle de la secuencia de acoplamiento entre el cuerpo
de acoplamiento y el acoplamiento de soporte durante la secuencia de carga.

Las figuras 16A a 16F son vistas esqueméticas de una secuencia de descarga de una camilla en el aparato de
cargal/descarga.

Las figuras 17A a 17C son vistas esqueméticas de un detalle de la secuencia de liberacion entre el cuerpo de
acoplamiento y el acoplamiento de soporte durante la secuencia de descarga.

Modo éptimo de implementar la invencién

Con referencia en particular a estas figuras, un sistema para cargar/descargar una camilla, indicada globalmente
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con el nimero 20, en/de una superficie de carga L de una ambulancia V, u otro vehiculo de emergencias y
transporte de pacientes, se ha indicado globalmente con el 10.

El area de carga L de la ambulancia V queda definida, por ejemplo, por la pared posterior de un compartimento de
carga trasero de la ambulancia V, que es accesible por la parte trasera a través de una abertura trasera de la
ambulancia V y que se extiende anteriormente en una direccién longitudinal a lo largo del eje longitudinal de la
ambulancia V hacia una cabina del conductor de la misma.

La camilla 20 es una camilla (o camilla con ruedas) impulsada de forma semiautomatica o asistida para transportar
a un paciente en ella y cargarse y/o descargase del compartimento de carga de la ambulancia, bien directa o bien
indirectamente apoyada sobre la superficie de carga L.

La camilla 20 comprende un armazén de soporte 21 que comprende un extremo delantero y un extremo trasero,
una plataforma superior y una superficie inferior (durante su uso encarada al suelo).

En la presente documento, el extremo delantero debe entenderse como “extremo de carga”, es decir, el extremo
axial del armazén de soporte 21 de la camilla 20 que se carga en primer lugar sobre la superficie de carga L. Por
otro lado, el extremo trasero es el extremo axial del armazdn de soporte 21 de la camilla 20 que se carga en Ultimo
lugar sobre la superficie de carga L, y debe entenderse como el “extremo de control” el cual es el extremo que
proporciona el agarre y/o los mandos para que el técnico controle la manipulacién de la camilla 20. Adicionalmente,
la camilla 20 se carga con un paciente, la cabeza del paciente puede orientarse de manera que sea proximal al
extremo delantero y los pies del paciente pueden orientarse de manera que sean proximales al extremo trasero.
Por lo tanto, el término “cabeza” se puede utilizar indistintamente en relacién con el término “delantero” y el término
“pie” se puede utilizar indistintamente en relacién con el término “trasero”. En general, el término “paciente” significa
cualquier carga viva o en algin momento viva tal como, por ejemplo, un ser humano, un animal u otro, que se
pueda transportar y/o cargar en la camilla 20 para su carga/descarga en/de la superficie de carga L.

El extremo delantero y/o el extremo trasero del armazén de soporte 21 pueden ser extensibles axialmente o fijos.

La plataforma superior del armazén de soporte estd configurada para definir una superficie de apoyo (directa o
indirectamente) para el paciente.

Preferentemente, la plataforma superior puede comprender unos medios de acoplamiento a los que se puede fijar
de forma liberable una camilla/cama de transporte (no mostrada) que sustenta al paciente habitualmente en una
posicién acostada o semiacostada.

Ademas, de la superficie inferior del armazén de soporte 21 sobresale por lo menos una parte de acoplamiento
210 (o gancho de seguridad), cuya funcién se explicara de forma mas detallada a continuacién.

De forma detallada, por lo menos un par de partes de acoplamiento delanteras 210 (simétricas mutuamente con
respecto a un plano medio longitudinal ortogonal a la plataforma superior del armazén de soporte 21) y por lo
menos un par de partes de acoplamiento traseras 210, separadas axialmente del par de partes de acoplamiento
delanteras 210 (y simétricas mutuamente con respecto a un plano medio longitudinal ortogonal a la plataforma
superior del armazén de soporte 21) sobresalen de la superficie inferior del armazén de soporte 21.

Ademas, el armazén de soporte 21 comprende por lo menos una barra de asimiento 211, por ejemplo dispuesta
en o cerca del extremo trasero del armazén de soporte 21.

La barra de asimiento 211 esta configurada para ser cogida por una o dos manos de un técnico con el fin de llevar
a efecto el empuje o traccién de la camilla 20 y de llevar a efecto un transporte de la misma y/o guiarla.

La camilla 20 comprende entonces un par de patas delanteras 22 y un par de patas traseras 23 acopladas
inferiormente al armazén de soporte 21 y a través de las cuales el armazén de soporte 21 se sustenta apoyado
sobre un plano de apoyo de la camilla 20 (definido por el suelo y/o la superficie de carga L).

El par de patas delanteras 22, que incluye una a la derecha y otra a la izquierda, son de una sola pieza una con
otra (por ejemplo, estan conectadas rigidamente entre si).

Preferentemente, el par de patas delanteras 22 est4 articulado con respecto al armazén de soporte de manera que
se puede variar su posicién con respecto al mismo.

De forma detallada, el par de patas delanteras 22 estd acoplado giratoriamente al armazén de soporte 21 (por
ejemplo por un extremo confinado de cada pata delantera 22) alrededor de un (Unico) primer eje de rotacién RA1,
con la posibilidad de girar entre dos posiciones de carrera angulares finales opuestas, que incluyen

una posicidén de carrera angular final alzada, en la que el par de patas delanteras 22 (es decir, los extremos
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libres de las patas delanteras 22 del par de patas delanteras 22) es proximal con respecto al armazén de
soporte (es decir, el &ngulo delantero entre el par de patas delanteras 22 y el armazén de soporte 21, es decir,
su plataforma de carga, es minimo), y

una posicidén de carrera angular final bajada, en la que el par de patas delanteras 22 (es decir, los extremos
libres de las patas delanteras 22 del par de patas delanteras 22) es distal con respecto al armazén de soporte
21 (es decir, el angulo delantero entre el par de patas delanteras 22 y el armazdn de soporte 21, es decir, su
plataforma de carga, es maximo).

Este angulo delantero es, sin embargo, inferior a 90°, por ejemplo, estd comprendido entre 0° y 70°.

Cada pata delantera 22 sustenta, por su extremo libre, un armazén portarruedas delantero 220 respectivo. El
armazén portarruedas delantero 220 esta, por ejemplo, abisagrado con (al extremo libre de) la pata delantera 22
respectiva alrededor de un primer eje de oscilacién O1 paralelo al primer eje de rotacién R1. Cada armazén
portarruedas delantero 220, a su vez, sustenta una rueda delantera 221 respectiva para apoyarse y rodar sobre el
plano de apoyo antes mencionado.

Cada rueda delantera 221 es preferentemente pivotante, es decir, capaz de pivotar (de una manera libre o
controlada y/o bloqueable) alrededor de un primer eje de pivotamiento P1 respectivo ortogonal con respecto al
primer eje de oscilacién O1.

De forma detallada, cada rueda delantera 221 estéa conectada de forma pivotante (para girar libremente), alrededor
de un eje de revolucién, a un elemento de soporte 222, por ejemplo de tipo horquilla, que a su vez esta conectado
giratoriamente (para llevar a cabo rotaciones de 360°), alrededor del primer eje de pivotamiento P1, al armazén
portarruedas delantero 220.

El par de patas delanteras 22 y el par de patas traseras 23 son independientes entre si, es decir, son movibles
independientemente con respecto al armazdn de soporte 21.

El par de patas traseras 23, una de las cuales estéa a la derecha y la otra a la izquierda, son de una sola pieza una
con otra (por ejemplo, estan conectadas rigidamente entre si).

Preferentemente, el par de patas traseras 23 est4 articulado con relacién al armazdn de soporte de manera que
se puede variar su posicién con respecto al mismo.

De forma detallada, el par de patas traseras 23 esta acoplado giratoriamente al armazén de soporte 21 (por
ejemplo, por un extremo confinado de cada pata trasera 23) alrededor de un (Unico) segundo eje de rotacién R2
(proximal con respecto al primer eje de rotacién R1, por ejemplo, paralelo y separado en relacién con el mismo o
como mucho también coincidente), con la posibilidad de girar entre dos posiciones de carrera angulares finales
opuestas, que incluyen

una posicion de carrera angular final alzada, en la que el par de patas traseras 23 (es decir, los extremos libres
de las patas traseras 23 del par de patas traseras 23) es proximal con respecto al armazdn de soporte (es decir,
el angulo trasero entre el par de patas traseras 23 y el armazén de soporte 21, es decir, su plataforma de carga,
es minimo), y una posicién de carrera angular final bajada, en la que el par de patas traseras 23 (es decir, los
extremos libres de las patas traseras 23 del par de patas traseras 23) es distal con respecto al armazén de
soporte 21 (es decir, el 4ngulo trasero entre el par de patas traseras 23 y el armazén de soporte 21, es decir,
su plataforma de carga, es maximo).

Este angulo trasero es, sin embargo, inferior a 90°, por ejemplo, estd comprendido entre 0° y 70°.
Cada pata trasera 23 sustenta, por su extremo libre, un armazdn portarruedas trasero 230 respectivo.

El armazén portarruedas trasero 230 esta, por ejemplo, abisagrado con (el extremo libre de) la pata trasera 230
respectiva alrededor de un segundo eje de oscilacién O2 paralelo al segundo eje de rotaciéon R2.

Cada armazén portarruedas trasero 230, a su vez, sustenta una rueda trasera 231 respectiva para apoyarse y
rodar sobre el plano de apoyo antes mencionado.

Cada rueda trasera 231 es preferentemente pivotante, es decir, capaz de pivotar (de una manera libre o controlada
y/o bloqueable) alrededor de un segundo eje de pivotamiento P2 respectivo ortogonal con respecto al segundo eje
de oscilacién O2.

De forma detallada, cada rueda trasera 231 esta conectada de forma pivotante (para girar libremente), alrededor
de un eje de revolucién, a un elemento de soporte 232, por ejemplo de tipo horquilla, que a su vez esta conectado
giratoriamente (para llevar a cabo giros de 360°), alrededor del segundo eje de pivotamiento P2, al armazén
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portarruedas trasero 230.
El par de patas delanteras 22 y el par de patas traseras 23 son mutuamente opuestos.
En particular, los angulos delanteros y los angulos traseros son opuestos.

En otras palabras, los extremos libres de las patas delanteras 22 del par de patas delanteras 22 y los extremos
libres de las patas traseras 23 del par de patas traseras 23 son proximales entre si cuando el par de patas
delanteras 22 y el par de patas traseras 23 estan en la posicién de carrera angular final bajada y los extremos
libres de las patas delanteras 22 del par de patas delanteras 22 y los extremos libres de las patas traseras 23 del
par de patas traseras 23 son distales entre si cuando el par de patas delanteras 22 y el par de patas traseras 23
estan en la posicién de carrera angular final alzada. Por ejemplo, los extremos libres de las patas delanteras 22
del par de patas delanteras 22 y los extremos libres de las patas traseras 23 del par de patas traseras 23 estan
dispuestos de manera que son proximales y/o en, respectivamente, el extremo delantero y el extremo trasero del
armazén de soporte 21, cuando el par de patas delanteras 22 y el par de patas traseras 23 estan en la posicién de
carrera angular final alzada.

El primer eje de rotacién R1 y el segundo eje de rotacién R2 estan préximos entre si (como mucho coincidentes)
y son proximales a un plano medio ortogonal con respecto a la(plataforma de carga del) armazén de soporte 21
paralelo a ellos.

Aun asi, elarmazdn de soporte 21 y/o el par de patas delanteras 22 y/o el par de patas traseras 23 también pueden
proporcionar una o mas ruedas de apoyo auxiliares que se proyectan por debajo de la superficie inferior del
armazén de soporte y que tienen un eje de rotacién paralelo al primer eje de rotacién R1 y al segundo eje de
rotacién R2 y una directriz de apoyo dispuesta a la misma altura que la directriz de apoyo de las ruedas delanteras
221 y de las ruedas traseras 231, cuando estan en la posicién de carrera angular final alzada.

La camilla 20 comprende una disposicién de accionamiento configurada para accionar de forma independiente la
manipulacién del par de patas delanteras 22 y del par de patas traseras 23, por ejemplo entre la posicién de carrera
final alzada respectiva y la posicién de carrera final bajada respectiva.

La disposicién de accionamiento comprende un primer accionador delantero 241, que mueve el par de patas
delanteras 22 y que interconecta el armazdn de soporte 21 y el par de patas delanteras 22. El primer accionador
delantero 241 es, por ejemplo, un accionador lineal, por ejemplo del tipo hidraulico impulsado por un motor
eléctrico.

El primer accionador delantero 241 tiene, por ejemplo, un cilindro, uno de cuyos extremos esta abisagrado con el
armazén de soporte 21, por ejemplo con una orejeta que resulta de o esté dispuesta en la superficie inferior del
mismo, y un vastago, uno de cuyos extremos esté abisagrado con el par de patas delanteras 22, por ejemplo con
un travesafio que las une.

Los ejes de bisagra del vastago y del cilindro son paralelos (y excéntricos) con respecto al primer eje de rotacién
R1.

La disposicién de accionamiento comprende ademés un primer accionador trasero 242, que mueve el par de patas
traseras 23 y que interconecta el armazén de soporte 21 y el par de patas traseras 23.

El primer accionador trasero 242 es, por ejemplo, un accionador lineal, por ejemplo, del tipo hidraulico impulsado
por un motor eléctrico.

El primer accionador trasero 242 tiene, por ejemplo, un cilindro, uno de cuyos extremos esté abisagrado con el
armazén de soporte 21, por ejemplo, con una orejeta que resulta de o esté dispuesta en la superficie inferior del
mismo, y un vastago, uno de cuyos extremos esta abisagrado con el par de patas traseras 23, por ejemplo, con un
travesafio que las une.

Los ejes de bisagra del vastago y del cilindro son paralelos (y excéntricos) con respecto al segundo eje de rotacién
R2.

La camilla 20 también comprende una disposicién de manipulacién configurada para accionar de forma
independiente la manipulacién de cada uno del armazén portarruedas delantero 220 alrededor del primer eje de
oscilacién O1y de cada armazén portarruedas trasero 230 alrededor del segundo eje de oscilacién O2 (para variar
la inclinacién con respecto a la pata respectiva).

La disposicién de manipulacion comprende, para cada pata delantera 22 del par de patas delanteras 22, un
segundo accionador delantero 251 respectivo.
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Cada segundo accionador delantero 251 mueve un armazén portarruedas delantero 220 respectivo e interconecta
la pata delantera 22 respectiva del par de patas delanteras 22 y el armazén portarruedas delantero 220 respectivo.

Cada segundo accionador delantero 251 es por ejemplo un accionador lineal, por ejemplo del tipo eléctrico provisto
de un freno controlado eléctricamente.

Cada segundo accionador delantero 251 tiene, por ejemplo, un cilindro, uno de cuyos extremos esta fijado o
abisagrado con la pata delantera 22 respectiva (por ejemplo, internamente en la misma), y un véastago, uno de
cuyos extremos esta abisagrado con el armazén portarruedas delantero 220 respectivo, por ejemplo, por una
orejeta de conexidén del mismo.

El eje de bisagra del vastago es paralelo (y excéntrico) con respecto al primer eje de oscilacién O2.

Adicionalmente, la disposicién de manipulacién comprende, para cada pata trasera 23 del par de patas traseras
23, un segundo accionador trasero 252 respectivo.

Cada segundo accionador trasero 252 mueve un armazén portarruedas trasero 230 respectivo e interconecta la
pata trasera 23 respectiva del par de patas traseras 23 y el armazén portarruedas trasero 230 respectivo.

Cada segundo accionador trasero 252 es por ejemplo un accionador lineal, por ejemplo del tipo eléctrico provisto
de un freno controlado eléctricamente.

Cada segundo accionador trasero 252 tiene, por ejemplo, un cilindro, uno de cuyos extremos esta fijado o
abisagrado con la pata trasera 23 respectiva (por ejemplo, internamente en la misma), y un véastago, uno de cuyos
extremos esta abisagrado con el armazén portarruedas trasero 230 respectivo, por ejemplo, por una orejeta de
conexién del mismo.

El eje de bisagra del vastago es paralelo (y excéntrico) con respecto al segundo eje de oscilaciéon O2.

La camilla 20 comprende un cuerpo de acoplamiento delantero 26 conectado al extremo delantero del armazén de
soporte 21, por ejemplo, encarado a su parte delantera y/o inferior.

El cuerpo de acoplamiento 26 comprende una cabeza de acoplamiento 260 (encarada frontal y/o inferiormente en
relaciéon con el armazén de soporte 21), que estéd sustentada, por ejemplo, por un armazén de soporte pequefio
261 fijado rigidamente al armazén de soporte 21.

El armazén de soporte pequefio 261 es de tipo caja con la cabeza de acoplamiento 260 sobresaliendo desde el
extremo libre delantero.

Preferentemente, la cabeza de acoplamiento 260 esté definida/constituida por un cuerpo esférico o semiesférico
(o como mucho troncocdnico/troncopiramidal).

El cuerpo de acoplamiento 26, en particular la cabeza de acoplamiento 260, estd dispuesto en el plano medio
longitudinal ortogonal con respecto a la plataforma de apoyo (es decir, vertical) del armazén de soporte 21.

Preferentemente, la cabeza de acoplamiento 260 esta centrada en dicho plano medio longitudinal, es decir, tiene
un centro que pertenece a dicho plano medio longitudinal.

Ventajosamente, la cabeza de acoplamiento 260 esta asociada al armazén de soporte pequefio 261 y, por lo tanto,
al armazén de soporte 21 de una forma movible (con libertad de movimiento, no accionada).

En particular, la cabeza de acoplamiento 260 esta asociada al armazén de soporte pequefio 261 y, por lo tanto, al
armazén de soporte 21 con posibilidad de movimiento con respecto a por lo menos un primer grado de libertad
traslacional (y/o rototraslacional) sustancialmente en paralelo a la (plataforma de apoyo del) armazén de soporte
21y, preferentemente, dirigida a lo largo del eje longitudinal del armazén de soporte 21, entre dos posiciones de
carrera finales (mecanicas) horizontales, incluidas una carrera final delantera, siendo la cabeza de acoplamiento
260 distal con respecto al armazén de soporte 21, y una carrera final trasera, siendo la cabeza de acoplamiento
260 proximal con respecto al armazén de soporte 21.

Ademas, la cabeza de acoplamiento 260 esté asociada al armazén de soporte pequefio 261 y, por lo tanto, al
armazén de soporte 21 con posibilidad de movimiento con respecto a por lo menos un segundo grado de libertad
traslacional (y/o rototraslacional) sustancialmente ortogonal a la (plataforma de apoyo del) armazén de soporte 21,
entre dos posiciones de carrera finales (mecéanicas) verticales, incluidas una carrera final inferior, siendo la cabeza
de acoplamiento 260 distal con respecto al armazén de soporte 21, y una carrera final superior, siendo la cabeza
de acoplamiento 260 proximal con respecto al armazén de soporte 21.
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En particular, la cabeza de acoplamiento 260 esta conectada al armazén de soporte pequefio 261 por medio de
una articulacién, la cual queda definida por ejemplo por un mecanismo cinematico articulado 262 (tal como un
cuadrilatero articulado), que permite la traslacién de la cabeza de acoplamiento 260 con respecto al primer grado
de libertad de traslacién antes mencionado y al segundo grado de libertad de traslacion.

El mecanismo cinemético articulado 262 esta definido por una pluralidad de palancas abisagradas entre si (e
interconectadas con el armazén de soporte pequefio 261 que define una de dichas palancas) por medio de ejes
de articulacién respectivos, siendo los ejes de articulacién del mecanismo cinematico articulado todos ellos
paralelos entre si y paralelos al primer eje de rotacién R1 y al segundo eje de rotacién R2.

Ventajosamente, la cabeza de acoplamiento 260 es movible desde la carrera final delantera hasta la carrera final
trasera por contraposicién a unos primeros medios elasticos, por ejemplo definidos por un primer resorte 263, por
ejemplo helicoidal.

En la practica, el primer resorte 263 esta configurado de manera que se defina la posicién de carrera final delantera
como una posicion de equilibrio estable para la cabeza de acoplamiento 260 (y la posicién de carrera final trasera
como una posicién de equilibrio inestable para la cabeza de acoplamiento 260).

El primer resorte 263 esta conectado al mecanismo cinematico articulado, por ejemplo, interconectado entre dos
palancas del mismo.

Adicionalmente, la cabeza de acoplamiento 260 es movible desde la carrera final inferior hasta la carrera final
superior en contraposicién a unos segundos medios elasticos, por ejemplo, definidos por un segundo resorte, por
ejemplo, helicoidal.

En la préactica, el segundo resorte esta configurado de manera que se defina la posicién de carrera final inferior
como una posicién de equilibrio estable para la cabeza de acoplamiento 260 (y la posicién de carrera final superior
como una posicién de equilibrio inestable para la cabeza de acoplamiento 260).

El segundo resorte estd conectado al mecanismo cinematico articulado, por ejemplo, interconectado entre dos
palancas del mismo.

Preferentemente, el segundo resorte coincide con el primer resorte 263.

La camilla 20, es decir, el cuerpo de acoplamiento 26, comprende ademas una disposicién de liberacién dispuesta
en el extremo delantero del armazén de soporte 21, es decir, el armazén de soporte pequefio 261, y configurada
para llevar a efecto una liberacién del cuerpo de acoplamiento 26, como se describe de manera adicional
seguidamente.

La disposicién de liberacién comprende, por ejemplo, un primer pasador 265, asociado de forma deslizante al
armazén de soporte pequefio 261 y, por lo tanto, al armazdn de soporte 21 a lo largo de una direccién de
deslizamiento paralela a la (plataforma de apoyo del) armazén de soporte 21 y dirigida a lo largo del eje longitudinal
del armazén de soporte 21, entre dos posiciones de carrera finales horizontales, incluidas una posicién de
extraccién, en la que el primer pasador 265 sobresale, por lo menos de manera parcial, externamente al armazén
de soporte pequefio 261, preferentemente més alla de por lo menos una parte axial de la cabeza de acoplamiento
260 (por lo menos cuando esta se encuentra en la posicién de carrera final trasera), y distal con respecto al
armazén de soporte 21, y una posiciéon de retraccidn, en la que, por ejemplo, el primer pasador 265 se retrae
internamente en relacién con el armazén de soporte pequefio 261 (retrocediendo con respecto a la cabeza de
acoplamiento 260).

Por ejemplo, el primer pasador 265 se acciona entre su posicién de extraccién y su posicion de retraccién mediante
unos primeros medios accionadores, definidos por ejemplo por un primer servomotor 266 fijado al armazén de
soporte pequefio 261, por ejemplo internamente en relacién con el mismo.

La disposicién de liberacibn comprende, por ejemplo, un segundo pasador 267, asociado de forma deslizante al
armazén de soporte pequefio 261 y, por lo tanto, al armazdn de soporte 21 a lo largo de una direccién de
deslizamiento ortogonal con respecto a la (plataforma de apoyo del) armazén de soporte 21, entre dos posiciones
de carrera finales verticales, incluidas una posicién de extraccion, en la que el segundo pasador 267 sobresale,
por lo menos de manera parcial, externamente al armazén de soporte pequefio 261 (inferiormente en relacién con
el mismo), preferentemente mas alla de por lo menos una parte radial de la cabeza de acoplamiento 260 (por lo
menos cuando esta se encuentra en la posicién de carrera final superior), y distal con respecto al armazén de
soporte 21, y una posicion de retraccién, en la que, por ejemplo, el segundo pasador 267 se retrae internamente
hacia el armazén de soporte pequefio 261 (retrocediendo con respecto a la cabeza de acoplamiento 260).

Por ejemplo, el segundo pasador 267 se acciona entre su posicién de extracciéon y su posiciéon de retraccién
mediante unos segundos medios de accionamiento, definidos por ejemplo por un segundo servomotor 268 fijado
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al armazén de soporte pequefio 261, por ejemplo internamente en relacién con el mismo.
La camilla 20 comprende una disposicién de sensores (sensores de camilla).

La disposicién de sensores, por ejemplo, comprende por lo menos un primer sensor de angulo delantero S1
asociado al par de patas delanteras 22 (y/o al primer accionador delantero 241), estando el primer sensor de angulo
delantero configurado para detectar una posiciéon angular del par de patas delanteras 22 con respecto al armazén
de soporte 21.

La disposicién de sensores, por ejemplo, comprende por lo menos un primer sensor de dngulo trasero S2 asociado
al par de patas traseras 23 (y/o al primer accionador trasero 242), estando el primer sensor de angulo trasero S2
configurado para detectar una posiciéon angular del par de patas traseras 23 con respecto al armazén de soporte
21.

La disposicién de sensores, por ejemplo, puede comprender por lo menos un segundo sensor de dngulo delantero
S3 asociado a por lo menos un armazén portarruedas delantero 220, por ejemplo uno para cada armazén
portarruedas delantero 220, estando cada segundo sensor de angulo delantero S3 configurado para detectar una
posicién angular del armazén portarruedas delantero 220 respectivo con respecto a la pata delantera 22 respectiva.

La disposicion de sensores, por ejemplo, puede comprender por lo menos un segundo sensor de angulo trasero
S4 asociado a por lo menos un armazén portarruedas trasero 230, por ejemplo uno para cada armazén
portarruedas trasero 230, estando el segundo sensor de angulo trasero S4 configurado para detectar una posicién
angular del armazén portarruedas trasero 230 respectivo con respecto a la pata trasera 23 respectiva.

La disposicidn de sensores comprende, por ejemplo, por lo menos un potencidémetro lineal absoluto delantero S5
asociado a por lo menos un armazén portarruedas delantero 220, por ejemplo uno para cada armazén portarruedas
delantero 220, estando cada potenciémetro lineal absoluto delantero S5 configurado para detectar una posicién
angular absoluta del armazén portarruedas delantero 220 respectivo.

La disposicién de sensores comprende, por ejemplo, por o menos un potenciémetro lineal absoluto trasero S6
asociado a por lo menos un armazén portarruedas trasero 230, por ejemplo uno para cada armazén portarruedas
trasero 230, estando cada potenciémetro lineal absoluto trasero S6 configurado para detectar una posicién angular
absoluta del armazdn portarruedas trasero 230 respectivo.

La disposicidn de sensores, por ejemplo, comprende un primer sensor de distancia S7 (por ejemplo, de tipo laser,
encendido/apagado) fijado al armazén de soporte 21, por ejemplo, a la superficie inferior del mismo
(preferentemente en el plano medio transversal ortogonal al eje longitudinal del armazén de soporte), encarado
hacia abajo, estando el primer sensor de distancia S7 configurado para detectar una distancia entre el armazén de
soporte 21 (es decir, su superficie inferior mas baja) y el plano de apoyo subyacente.

La disposicién de sensores, por ejemplo, comprende un segundo sensor de distancia S8 (por ejemplo, de tipo
laser, encendido/apagado) fijado al armazén de soporte, por ejemplo, cerca del extremo delantero del mismo,
preferentemente en el armazdn de soporte pequefio 261, por ejemplo en la superficie inferior del mismo, encarado
hacia abajo, estando el segundo sensor de distancia S8 configurado para detectar una distancia entre el armazén
de soporte 21, es decir, el armazén de soporte pequefio 261 (es decir, su superficie inferior mas baja) y una
superficie de tope subyacente.

La disposiciéon de sensores, por ejemplo, comprende un primer sensor de proximidad S9 (por ejemplo, de tipo
magnético) fijado al armazén de soporte, por ejemplo, cerca del extremo frontal del mismo, preferentemente en el
armazén de soporte pequefio 261 encarado hacia delante, estando el primer sensor de proximidad S9 configurado
para detectar una proximidad entre el armazén de soporte 21, es decir, el armazén de soporte pequefio 261, y una
superficie de tope delantera.

La disposicién de sensores comprende, por ejemplo, un primer sensor de interruptor de limite S10, por ejemplo
fijado al armazdn de soporte pequefio 261, que esta configurado para detectar cuando el cuerpo de acoplamiento
26, es decir, la cabeza de acoplamiento 260, estd en su posicion de carrera final trasera.

Por ejemplo, el primer sensor de interruptor de limite S10 es del tipo interruptor (de tipo encendido/apagado) de
contacto (mecéanico).

La disposicidn de sensores comprende, por ejemplo, un segundo sensor de interruptor de limite S11, por ejemplo
fijado al armazdn de soporte pequefio 261, que esta configurado para detectar cuando el cuerpo de acoplamiento
26, es decir, la cabeza de acoplamiento 260, esta en su posiciéon de carrera final superior.

Por ejemplo, el segundo sensor de interruptor de limite S11 es del tipo interruptor (de tipo encendido/apagado) de
contacto (mecéanico).
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La disposicién de sensores comprende, por ejemplo, un tercer sensor de distancia S12 (por ejemplo de tipo laser),
dispuesto en el cuerpo de acoplamiento 26, por ejemplo de una pieza con por lo menos uno de entre el armazén
de soporte pequefio 261 y la cabeza de acoplamiento 260.

La disposicién de sensores, por ejemplo, comprende un segundo sensor de proximidad S13 (por ejemplo, una
lenglieta magnética) dispuesto sobre/en las proximidades de por lo menos una parte de acoplamiento 210, por
ejemplo en cada parte de acoplamiento delantera 210 o preferentemente solo en las partes de acoplamiento
traseras 210.

La disposicién de sensores comprende, por ejemplo, un sensor de presiéon delantero S14 asociado al (circuito
hidraulico del) primer accionador delantero 241, que estd configurado, por ejemplo, para detectar un valor de
presién del fluido de accionamiento del primer accionador delantero 241.

La disposicién de sensores comprende, por ejemplo, un sensor de presién trasero S15 asociado al (circuito
hidraulico del) primer accionador trasero 242, que esta configurado, por ejemplo, para detectar un valor de presién
del fluido de accionamiento del primer accionador trasero 242.

La disposicién de sensores, por ejemplo, comprende un inclinémetro S16 asociado al armazén de soporte 21, por
ejemplo, en las proximidades de/en su extremo trasero, como se describe de forma mas detallada posteriormente.

La camilla 20 comprende ademas un sistema de suministro de alimentacién incorporado en la camilla.

Por ejemplo, la camilla 20 comprende por lo menos una bateria (o conjunto de baterias) fijada al armazén de
soporte 21, por ejemplo de una manera recargable y/o extraible y/o recambiable.

El sistema de alimentacién esta configurado para suministrar energia a la disposicién de accionamiento, y/o a la
disposicién de manipulacién y/o a la disposicién de sensores y/o a la disposicién de liberacién y/o a un médulo de
control (descrito posteriormente en la presente memoria).

La camilla 20 comprende ademas un médulo de control (electrénico) 27, que esta dispuesto, por ejemplo, en las
proximidades del/en el extremo trasero del armazén de soporte 21.

El médulo de control 27 esta configurado, de manera general, para recibir érdenes a modo de entrada del técnico
y proporcionar indicaciones a modo de salida destinadas que se proporcionan al técnico y/u otras sefiales de
mando destinadas a proporcionarse al sistema 10 y/o a la camilla 20.

El médulo de control 27, por ejemplo, puede comprender uno 0 més mandos 270 que pueden ser accionados por
el técnico.

Por ejemplo, los mandos 270 se pueden fijar a la barra de asimiento 211 y/o cerca del mismo en el extremo trasero
del armazén de soporte 21.

El técnico puede utilizar los mandos 270 en la carga y descarga de la camilla 20 para controlar y/u ordenar el
movimiento del par de patas delanteras 22 y del par de patas traseras 23 y otros.

Los mandos 270 pueden comprender ademas uno o mas botones de elevacidn (“+”) que pueden accionarse para
alzar la camilla 20 y uno o0 mas botones de descenso (“-”) que pueden accionarse para bajar la camilla 20.

Cada uno de los botones de elevacion y los botones de descenso pueden generar sefiales que accionan el par de
patas delanteras 22, el par de patas traseras 23 o ambos para llevar a cabo funciones de la camilla 20, que
proporcionan el descenso o levantamiento del par de patas delanteras 22, del par de patas traseras 23 o de ambos.

En algunas formas de realizacién, cada uno de los botones de elevacidon y de los botones de descenso puede ser
analégico (es decir, la presion y/o el movimiento del botdn pueden ser proporcionales a un parametro de la sefial
de control).

La velocidad de accionamiento del par de patas delanteras 22, del par de patas traseras 23 o de ambos puede ser
proporcional al pardmetro de la sefial de control.

El médulo de control 27 puede comprender un componente de presentacién visual o una interfaz grafica de usuario
271 configurada para proporcionar informacién (visual, tactil, auditiva u otra) al técnico.

Por ejemplo, la interfaz de usuario 271 esta fijada al extremo trasero del armazén de soporte 21. La interfaz de

usuario 271 puede comprender cualquier dispositivo capaz de emitir una imagen tal como, por ejemplo, una
pantalla de cristal liquido, una pantalla tactil o similares.

11
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Se pueden definir uno 0 méas botones de elevacion y botones de descenso de manera que formen una sola pieza
con la interfaz gréafica.

Adicionalmente, el inclindmetro S16 se puede definir de manera que esté integrado en la interfaz grafica. La camilla
20, es decir su médulo de control 27, comprende ademés una unidad de control electrénica 272 (de la camilla).

La unidad de control electrénica 272 puede ser cualquier dispositivo/procesador capaz de ejecutar instrucciones
legibles por maquina tales como, por ejemplo, un controlador, un circuito integrado, un microchip o similares.

Seguln se usa en la presente memoria, el término “acoplados comunicativamente” significa que los componentes
son capaces de intercambiar sefiales de datos entre si, tales como, por ejemplo, sefiales eléctricas por un medio
conductor, sefiales electromagnéticas por via aérea, sefiales épticas mediante guias de ondas épticas y similares.

La unidad de control electrdnica 272 puede estar provista de o conectada a uno o mas médulos de memoria, que
pueden ser cualquier dispositivo capaz de almacenar datos y/o instrucciones y/o programas de software que
puedan ser leidos e implementados por la unidad de control electrénica 272.

La unidad de control electrénica 272 estd conectada operativamente a la disposicién de accionamiento, y/o a la
disposicién de manipulacién y/o a la disposicidén de sensores y/o al mddulo de control 27, y/o al sistema de
alimentacién y/o a la disposicidén de liberacion.

El sistema 10 comprende ademas un aparato de carga/descarga 30, que esta fijado a o es llevado por la
ambulancia V.

El aparato de carga/descarga comprende una guia longitudinal 31, que esta configurada para colocarse sobre la
superficie de carga L de la ambulancia V (paralela al eje longitudinal de la ambulancia).

La guia 31 comprende, por ejemplo, un riel fijo 310, que esta fijado (por ejemplo, empernado) a la superficie de
carga L.

El riel fijo 310 tiene una longitud sustancialmente igual a la longitud axial de la camilla 20.

Ademas, el riel fijo 310 tiene un extremo trasero dispuesto en o proximal a la abertura trasera de la ambulancia V
y un extremo delantero opuesto dispuesto proximal a la cabina del conductor de la ambulancia V.

Desde el riel fijo 310 se alzan acoplamientos de seguridad 311 (los denominados ganchos 20g) y los mismos estan
configurados para acoplarse a la parte de acoplamiento 210 de la camilla 20.

De forma detallada, por lo menos un par de acoplamientos de seguridad delanteros 311 sobresalen de la superficie
superior del riel fijo 310, es decir, son distales con respecto a la abertura trasera de la ambulancia V, y los mismos
son (mutuamente simétricos con respecto a un plano longitudinal medio ortogonal al plano de carga L y) estan
configurados para acoplarse (mediante encaje por abrochado automatico) al par de partes de acoplamiento
delanteras 210 de la camilla 20, y por lo menos un par de acoplamientos de seguridad traseros 311, es decir,
proximales a la abertura trasera de la ambulancia V, que son (mutuamente simétricos con respecto al plano
longitudinal medio ortogonal al plano de carga L y) estan configurados para acoplarse (mediante encaje por
abrochado automatico) al par de partes de acoplamiento traseras 210 de la camilla 20.

La guia 30, por ejemplo, puede comprender una corredera intermedia 312, que esta asociada de manera deslizante
(superiormente) al riel fijo 310, a lo largo de una direccién de deslizamiento paralela al eje longitudinal del riel fijo
310.

La corredera 312, por ejemplo, es esencialmente la mitad de la longitud del riel fijo 310.

La corredera 312 tiene un extremo trasero dispuesto proximalmente a la abertura trasera de la ambulancia V y un
extremo delantero opuesto dispuesto proximalmente a la cabina del conductor de la ambulancia V.

Por ejemplo, la corredera 312 estéa configurada para deslizarse (con deslizamiento libre, es decir, no accionada) a
lo largo del riel fijo 310 entre dos posiciones finales, incluidas una posicidn final delantera, en la que por ejemplo
el extremo delantero de la corredera 312 esté colocado sustancialmente en el extremo delantero del riel fijo 310, y
una posicién final trasera, en la que por ejemplo el extremo trasero de la corredera 312 se proyecta axialmente con
respecto al extremo trasero del riel fijo 310 (segln un tramo sustancialmente igual a la mitad de la longitud de la
corredera 312), preferentemente de manera que pueda proyectarse sustancialmente fuera de la superficie de carga
L (y por lo tanto del compartimento de carga) de la ambulancia V.

Entre las dos posiciones finales, la corredera 312 se desplaza por sustancialmente 3/4 de la longitud del riel fijo
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310.

La guia 31 comprende ademas uno o0 més elementos de acoplamiento 313, interpuestos entre la corredera 312 y
el riel fijo 310, configurados para detener (temporalmente) la corredera 312 en posiciones de parada axiales
correspondientes a lo largo del recorrido entre las dos posiciones finales y/o en cada una de dichas posiciones
finales.

En particular, la guia 31 tiene un elemento de acoplamiento delantero 313 configurado para detener
(temporalmente) la corredera 312 en la posicién final trasera.

Ademas, la guia 31 tiene un elemento de acoplamiento intermedio 313 configurado para detener (temporalmente)
la corredera 312 en una posicién de parada intermedia entre la posicién final delantera y la posicién final trasera,
en donde por ejemplo el extremo trasero de la corredera 312 queda colocado sustancialmente en el extremo trasero
del riel fijo 310.

Por ejemplo, el elemento de acoplamiento intermedio 313 define un confinamiento unidireccional que no permite
que la corredera 312 se deslice en la direccién de aproximacion a la posicidn final trasera (pero permite que la
corredera 312 se deslice en la direccidén de aproximacién a la posicién final delantera).

Por ejemplo, los elementos de acoplamiento 313 estan configurados para ser liberables en relacién con la
disposicién de liberacién de la camilla 20, es decir, en relacién con el segundo pasador 267 (en el paso desde la
posicién de retraccién a la posicién de extraccidén del mismo, cuando el segundo pasador 267 esta en, o
superpuesto en planta, sobre un apéndice de liberacién del elemento de acoplamiento 313 que emerge por encima
de la corredera 312, por lo menos cuando se acopla con el riel fijo 310) y/o en relacidén con un sistema de leva que
puede ser accionado por un acoplamiento de soporte 32 (descrito de forma detallada seguidamente).

El aparato de carga/descarga 30 comprende ademas un acoplamiento de soporte 32, que esta conectado de
manera deslizante (superiormente) a la guia 31 a lo largo de una direccién de deslizamiento paralela al eje
longitudinal de la guia.

El acoplamiento de soporte 32 estd configurado para recibir, a través de un acoplamiento liberable, el cuerpo de
acoplamiento 26, es decir, la cabeza de acoplamiento 260, de la camilla 20, tal como se describird de manera méas
exhaustiva seguidamente, y/o para sustentar por lo menos parcialmente la camilla 20 (llevando a cabo una funcién
antivuelco para la misma).

El acoplamiento de soporte 32 define un asiento céncavo formado por una pared trasera (ortogonal con respecto
al eje longitudinal de la guia 31), dos paredes laterales de entrada, que tienen un extremo trasero libre y un extremo
trasero que esta unido a la pared trasera, y una pared inferior (que esté unida a las paredes laterales y a la pared
trasera).

En la practica, el acoplamiento de soporte 32 esté definido por un cuerpo de tipo caja abierto por la parte superior
y la parte delantera y cerrado lateralmente por las paredes laterales, en la parte trasera por la pared trasera y en
la parte inferior por la pared inferior.

Las paredes laterales de entrada convergen preferentemente hacia la pared trasera, de manera que los extremos
delanteros libres presentan una distancia de separacién mayor que la distancia entre los extremos traseros.

El asiento cdncavo contenido entre las paredes laterales de entrada, la pared trasera y la pared inferior delimita un
volumen interno dentro del cual est4 contenido un asiento de acoplamiento 320.

El asiento de acoplamiento 320 esta configurado para definir un acoplamiento a presién , liberable, con la cabeza
de acoplamiento 260 de la camilla 20.

El asiento de acoplamiento 320, en este caso, comprende un primer acoplamiento inferior 321, que esta, por
ejemplo, fijado con respecto al asiento de acoplamiento 320.

El extremo superior libre del primer acoplamiento 321 esta asociado, por ejemplo, a un elemento de revolucién, tal
como un rodillo (asociado giratoriamente al primer acoplamiento 321 con respecto a un eje de rotacidn paralelo a
la superficie de carga L y ortogonal a la direccién de deslizamiento). El rodillo esta configurado para rodar sobre la
cabeza de acoplamiento 260 durante las operaciones de acoplamiento y liberacién.

El asiento de acoplamiento 320 comprende ademas un segundo acoplamiento superior 322, que es movible con
respecto al asiento de acoplamiento 320.

El segundo acoplamiento 322 es movible, por ejemplo, desde una posicidn trasera hasta una posicidén delantera,
por ejemplo en oposicién a una fuerza de empuje eléstica, preferentemente ejercida por un resorte de empuje, por
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ejemplo helicoidal.

Preferentemente, el segundo acoplamiento 322 esté asociado de una manera inclinable al asiento de acoplamiento
320, por ejemplo a la pared posterior del mismo (y encarado hacia delante con respecto a ella), alrededor de un
segundo eje de inclinacién (horizontal) ortogonal a la direcciéon de deslizamiento del acoplamiento de soporte 32.

El extremo superior libre del segundo acoplamiento 322 esta asociado, por ejemplo, a un elemento de revolucién,
tal como un rodillo (asociado giratoriamente al segundo acoplamiento 322 con respecto a un eje de rotacién
paralelo al segundo eje de inclinacién).

El rodillo estd configurado para rodar sobre la cabeza de acoplamiento 260 durante las operaciones de
acoplamiento y liberacién.

En la practica, el asiento de acoplamiento 320 queda definido entre el primer acoplamiento 321 y el segundo
acoplamiento 322 (es decir, entre los dos rodillos) y es configurable selectivamente entre dos posiciones de
funcionamiento, que incluyen:

- una primera configuracién abierta, en la que el segundo acoplamiento 322 esté en la posicion trasera (y la
distancia entre los rodillos es tal que permite el paso de la zona de diametro maximo de la cabeza de
acoplamiento 260); y

- una segunda configuracidn cerrada, en la que el segundo acoplamiento 322 esté en la posicién delantera
(y la distancia entre los rodillos es minima y tal que evita el paso de la zona de didmetro maximo de la
cabeza de acoplamiento 260).

Por otra parte, el segundo acoplamiento 322 es tal que define una restriccién antivuelco para la camilla 20, es decir,
es tal que se opone a un empuje vertical dirigido hacia arriba.

Por ejemplo, el segundo acoplamiento 322 estad configurado de manera que sea liberable en relacién con la
disposicién de liberacién de la camilla 20, es decir, en relacién con el primer pasador 265 (en el paso desde la
posicién de retraccién hasta la posicién de extraccion del mismo, cuando el primer pasador 265 esta en, es decir,
alineado horizontalmente y a una distancia axial predeterminada con respecto a, un apéndice de liberacién del
segundo acoplamiento 322, por lo menos cuando se acopla a la cabeza de acoplamiento 260).

El acoplamiento de soporte 32, por ejemplo, tiene una longitud axial sustancialmente inferior a la mitad de la
longitud de la corredera 312 a la que esta fijado, por ejemplo igual a ¥4 de la longitud de la corredera 312.

El acoplamiento de soporte 32 tiene un extremo delantero (abierto) dispuesto proximalmente a la abertura trasera
de la ambulancia V y un extremo trasero opuesto, definido por la pared trasera, dispuesto proximalmente a la
cabina del conductor de la ambulancia V.

Por ejemplo, el acoplamiento de soporte 32 esta configurado para deslizarse (con deslizamiento libre, es decir, no
accionado) a lo largo de la corredera 312 entre dos posiciones finales, incluidas una posicién final delantera,
quedando colocado, por ejemplo, el extremo trasero del acoplamiento de soporte 32 sustancialmente en el extremo
delantero de la corredera 312, y una posicién final trasera, quedando colocado, por ejemplo, el extremo delantero
del acoplamiento de soporte 32 sustancialmente en el extremo trasero de la corredera 312. Entre las dos posiciones
finales, el elemento de acoplamiento 32 se desplaza por sustancialmente 3/4 de la longitud de la corredera 312.

Por lo menos uno de entre la corredera 312 y el acoplamiento de soporte 32 comprende ademas uno o mas
elementos de acoplamiento 323, interpuestos entre la corredera 312 y el acoplamiento de soporte 32, configurados
para detener (temporalmente) el acoplamiento de soporte 32 en estaciones de parada axiales correspondientes a
lo largo del recorrido entre las dos posiciones finales y/o en cada una de dichas posiciones finales.

En particular, la corredera 312 tiene un elemento de acoplamiento trasero 323 configurado para detener
(temporalmente) el acoplamiento de soporte 32 en la posicién final trasera y un elemento de acoplamiento
delantero 323 configurado para detener (temporalmente) el acoplamiento de soporte 32 en la posicién final
delantera.

Por ejemplo, los elementos de acoplamiento 323 estan configurados para ser liberables en relacién con la
disposicién de liberacién de la camilla 20, es decir, en relacién con el segundo pasador 267 (en el paso desde la
posicién de retraccion hasta la posicién de extraccién del mismo, cuando el segundo pasador 267 esté en, es decir,
superpuesto en planta con respecto a, un apéndice de liberacidén del elemento de acoplamiento 323 que emerge
por encima del acoplamiento de soporte 32, por lo menos cuando se acopla a la corredera 312) y/o en relacién con
elementos de leva 31 fijados al riel fijo 310 y destinados a entrar en contacto con el elemento de acoplamiento 323
durante el deslizamiento de la corredera 312 sobre el riel fijo 310 desde la posicién final delantera hasta la posicién
final trasera.
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El elemento de acoplamiento trasero 323 se libera, por ejemplo, con el segundo pasador 267. El elemento de
acoplamiento delantero 323 se libera, por ejemplo, por medio de dichos elementos de leva (es decir, una leva
lineal).

El aparato de carga/descarga 30 puede comprender por lo menos un primer sensor configurado para detectar
cuando la corredera 312 esta en su posicidn final trasera y/o en su posicién final delantera (con respecto al riel fijo
310) y/o un segundo sensor configurado para detectar cuando el acoplamiento de soporte 32 esta en su posicioén
final delantera y/o en su posicién final trasera (con respecto a la corredera 312).

Adicionalmente, el aparato de carga/descarga puede comprender una unidad de control electrénica adicional (no
mostrada) que también tiene un médulo de interfaz, por ejemplo definido por una baliza visual/acustica y/o
configurado para conectarse al médulo de control 27 (es decir, a la unidad de control electrénica 272 y/o a la
interfaz de usuario 271) de la camilla 20, por ejemplo, de manera inalambrica.

Ala luz de lo descrito anteriormente, el funcionamiento de la camilla 20 es el siguiente.

Durante la manipulacién de la camilla 20, con las ruedas delanteras 221 y las ruedas traseras 231 en apoyo rodado
sobre un plano de apoyo, ya sea definido por el suelo o por el plano de carga L o de otra manera, ya sea horizontal
o inclinado con respecto a la horizontal, el médulo de control 27 esta configurado para accionar la disposicién de
manipulacion, es decir, el segundo accionador delantero 251 y/o el segundo accionador trasero 252, con el fin de
mantener el primer eje de pivotamiento P1 y/o el segundo eje de pivotamiento P2 siempre ortogonales a dicho
plano de apoyo, por ejemplo sea cual sea la posicién angular adoptada por uno de entre el par de patas delanteras
22, alrededor del primer eje de rotaciéon R1, y el par de patas traseras 23, alrededor del segundo eje de rotacién
R2, con respecto al otro de entre el par de patas traseras 23, alrededor del segundo eje de rotacién R2, y el par de
patas delanteras 22, alrededor del primer eje de rotacién R1. Por ello, tanto cuando el plano de apoyo es horizontal
(y el armazén de soporte, es decir, su plataforma de apoyo, es horizontal o est4 inclinado con respecto a la
horizontal) como cuando el plano de apoyo esta inclinado con respecto a la horizontal (y el armazén de soporte,
es decir, su plataforma de apoyo, es horizontal o est4 inclinado con respecto a la horizontal), el médulo de control
27 mantiene siempre el primer eje de pivotamiento P1 y el segundo eje de pivotamiento P2 ortogonales en relacién
con dicho plano de apoyo.

En particular, el médulo de control 27 estéa configurado para mantener siempre el primer eje de pivotamiento P1y
el segundo eje de pivotamiento P2 ortogonales en relacidén con el plano en el cual se sitdan los ejes de revolucién
de las ruedas delanteras 221 y de las ruedas traseras 231.

De forma detallada, la unidad de control electrénica 272 esta configurada para llevar a cabo las etapas siguientes:

- detectar un primer valor de angulo delantero por medio del primer sensor de dngulo delantero S1y un primer
valor de angulo trasero por medio del primer sensor de dngulo trasero S2;

- determinar un primer valor de angulo de compensacién delantero y un primer valor de angulo de
compensacion trasero sobre la base del primer valor de angulo delantero y del primer valor de angulo
trasero detectados; y

- ordenar a cada segundo accionador delantero 251 que lleve a cabo un giro de compensacién (alrededor
del primer eje de oscilacion O1) del armazén portarruedas delantero 220 respectivo segln el primer valor
de angulo de compensacién delantero determinado y/o a cada segundo accionador trasero 252 que lleve a
cabo un giro de compensacién (alrededor del segundo eje de oscilacién O2) del armazén portarruedas
trasero 230 respectivo segun el primer valor de dngulo de compensacion trasero determinado.

Ventajosamente, la etapa de determinacién comprende calcular el primer valor de angulo de compensacion
delantero y el segundo valor de angulo de compensacidn trasero por medio de la siguiente férmula:

d)y=90°-B-&vy
e)8=090"-a+¢

siendo y el primer angulo de compensacion trasero, siendo {3 el primer valor de angulo trasero, siendo 6 el primer
angulo de compensacién delantero, siendo a el primer valor de angulo delantero y siendo € el 4ngulo de inclinacién
del armazén de soporte con respecto al plano de apoyo.

El angulo de inclinacion § del armazdn de soporte con respecto al plano de apoyo se calcula en funcién del primer
valor de angulo delantero ay del primer valor de dngulo trasero B, calculandose preferentemente con la siguiente
formula:

f)&=tan™ [ (s * cos(B) + s * cos (a) + i)/ (s* sen (B) - s* sen ()],
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siendo s una longitud de cada pata del par de patas delanteras 22 (por ejemplo, calculada desde el primer eje de
rotacién R1 al eje de revolucién de la rueda trasera 221 respectiva) y cada pata del par de patas traseras 23 (por
ejemplo, calculada desde el segundo eje de rotacién R2 al eje de revolucién de la rueda trasera 231 respectiva), y
siendo i un intereje entre el primer eje de rotacién R1 y el segundo eje de rotacién R2.

Las funciones/férmulas antes mencionadas se almacenan en los médulos de memoria de la unidad de control
electrénica 272.

A la luz de lo anterior, el funcionamiento del sistema 10 es el siguiente.

La unidad de control electrénica 272 de la camilla 20 esta configurada para llevar a cabo (y/o ayudar a llevar a
cabo) una secuencia de carga de la camilla 20 sobre la superficie de carga L de la ambulancia V, es decir, sobre
el aparato de carga/descarga 30.

Mientras se lleva a cabo la secuencia de carga, el técnico puede (o debe) mantener presionado un botén de carga
y/o iniciar una secuencia de carga mediante la interfaz de usuario 271, la liberacién de dicho botdn bloquea de
forma segura cualquier manipulacién de la camilla 20.

En primer lugar, un técnico (o la unidad de control electronica del aparato de carga/descarga) comprueba que la
corredera 312 est4 en su posicion final trasera y bloqueada en la misma por el elemento de acoplamiento trasero
313 y que el acoplamiento de soporte 32 esta en su posicion final trasera y bloqueado en la misma por el elemento
de acoplamiento trasero 323.

Cuando se activa la secuencia de carga, en primer lugar el armazén de soporte 21 de la camilla 20 se traslada a
una altura de carga predeterminada accionando el primer accionador delantero 241 y/o el segundo accionador
trasero 242.

Esta altura esti configurada de manera que la cabeza de acoplamiento 260 se sitle a una altura superior a la
pared inferior del acoplamiento de soporte 32 (pero inferior a la altura maxima de la pared trasera del mismo).

Llegado este momento, el técnico guia la camilla 20 de manera que se lleve la cabeza de acoplamiento 260 dentro
del acoplamiento de soporte 32, por ejemplo guiada por las paredes laterales de entrada del mismo. Cuando la
cabeza de acoplamiento 260 entra en el acoplamiento de soporte 32, el técnico la presiona contra la pared trasera
del mismo (y/o contra el segundo acoplamiento 322), y esta presién hace que la cabeza de acoplamiento 260 se
traslade desde su carrera final delantera hasta su carrera final trasera.

Cuando la cabeza de acoplamiento 260 alcanza su carrera final trasera, el primer sensor de interruptor de limite
S10 detecta esta posicién y, por ejemplo, el primer sensor de proximidad S9 reconoce que la cabeza de
acoplamiento 260 estd haciendo tope contra la pared trasera del acoplamiento de soporte 32 (y no contra un
obstaculo ocasional), con lo que la unidad de control electrénica 271 detecta el posicionamiento correcto de la
cabeza de acoplamiento 260 en el acoplamiento de soporte 32 sobre la base de la sefial (eléctrica) recibida por el
primer sensor de interruptor de limite S10.

Llegado este momento, la unidad de control electrénica 272 da su consentimiento para las siguientes etapas de la
secuencia de carga.

En particular, la unidad de control electrénica 272 ordena al primer accionador delantero 241 y al primer accionador
trasero 242 que bajen la camilla 20, es decir, el armazén de soporte 21 de la misma, verticalmente.

Cuando, al producirse el descenso, la cabeza de acoplamiento 260 es presionada contra la pared inferior del
acoplamiento de soporte 32 dentro de su asiento de acoplamiento 320, dicha presién hace que la cabeza de
acoplamiento 260 se traslade desde su carrera final inferior hasta su carrera final superior.

Cuando la cabeza de acoplamiento 260 alcanza su final de carrera superior, el segundo sensor de interruptor de
limite S11 detecta esta posicién y, consecuentemente, la unidad de control electrénica 272 detecta el
posicionamiento correcto de la cabeza de acoplamiento 260 en el acoplamiento de soporte 32 sobre la base de la
sefial (eléctrica) recibida por el segundo sensor de interruptor de limite S11.

En la practica, la elevacién de la cabeza de acoplamiento 260 desde la carrera final inferior hasta la carrera final
superior es indicativa de (una altura del armazdn de soporte 21 y/o) una carga soportada sobre el cuerpo de
acoplamiento 26 (es decir, sobre la cabeza de acoplamiento) detectada por medio del segundo sensor de
interruptor de limite S11.

De hecho, cuando la carga soportada sobre la cabeza de acoplamiento 260 es inferior a un valor de carga
predeterminado, la cabeza de acoplamiento 260 no llega a la carrera final superior, mientras que cuando, en
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cambio, la carga soportada sobre la cabeza de acoplamiento 260 supera o es igual al valor de carga
predeterminado, la cabeza de acoplamiento 260 llega a la carrera final superior.

Cuando el primer sensor de interruptor de limite S10 y el segundo sensor de interruptor de limite S11 detectan que
se ha llegado tanto a la carrera final trasera como a la carrera final superior de la cabeza de acoplamiento 260, la
cabeza de acoplamiento 260 ha entrado en el asiento de acoplamiento 320 y queda retenida alli entre el primer
acoplamiento 321 y el segundo acoplamiento 322.

La unidad de control electrénica 272 esta configurada para realizar consultas al tercer sensor de distancia S12,
con el fin de verificar la alineacién/paralelismo correcto de la camilla 20 (es decir, el armazén de soporte de la
misma) con respecto a la guia 31.

Llegado este momento, la unidad de control electrénica 272, cuando recibe la sefial del segundo sensor de
interruptor de limite S11, esta configurada para llevar a efecto la elevacién del par de patas delanteras 22 (hasta
la posicién de carrera final angular alzada), accionando el primer accionador delantero 241, sobre la base de la
sefial indicativa detectada.

Por otra parte, la unidad de control electrénica 272 esté configurada para determinar una inclinacién del armazén
de soporte 21 con respecto a la corredera 312 (durante la elevacidén del par de patas delanteras 22), por ejemplo
por medio del tercer sensor de distancia S12 y, para ordenar la elevacién/descenso del par de patas traseras 23,
accionando el primer accionador trasero 242, con el fin de mantener el armazén de soporte 21 paralelo al plano de
apoyo/suelo (y/o a la superficie de carga L).

Cuando el par de patas delanteras 22 esta en su posicién de carrera final angular alzada, la unidad de control
electrénica 272 puede, en primer lugar, confirmar/verificar hasta dénde han llegado consultando el primer sensor
de angulo delantero S1.

Adicionalmente, la unidad de control electrénica 272 esta configurada para dar érdenes al mecanismo de
desbloqueo y accionarlo, por ejemplo ordenando que el segundo pasador 267 se mueva a su posicién de
extraccién, de manera que se desbloquee el mecanismo de bloqueo, es decir, el elemento de acoplamiento trasero
232 (para permitir que el acoplamiento de soporte 32 se deslice sobre la corredera 312 hacia su posicién final
delantera).

El técnico puede entonces empujar hacia delante la camilla 20.

En cuanto comienza el avance de la camilla 20, la unidad de control electrénica 272 puede verificar que la corredera
312 tiene libertad para deslizarse sobre el riel fijo 310, por ejemplo por medio del segundo sensor de distancia S8,
y ordena al segundo pasador 267 que vuelva a su posicién de retraccién.

Llegado este momento, el técnico puede empujar horizontalmente la camilla 20 hasta que el acoplamiento de
soporte 32 llegue a su posicion final delantera.

Cuando el acoplamiento de soporte 32 llega a su posicién final delantera sobre la corredera 312, desbloquea (por
medio de un mecanismo especial) el elemento de acoplamiento 313 permitiendo que la corredera 312 se deslice
sobre el riel fijo 310 (desde la posicién final delantera hasta la posicién final trasera).

Llegado este momento, la unidad de control electrénica 272 comprueba la posicién de la camilla con respecto a la
superficie de carga L, en particular consulta el primer sensor de distancia S7.

En particular, la unidad de control electrénica 272, sobre la base de la sefial recibida desde el primer sensor de
distancia S7, determina si/cuando el par de patas delanteras 22 se ha cargado en su totalidad sobre (y se ha
superpuesto sobre) la superficie de carga L, es decir, si por lo menos la mitad delantera de la camilla 20 se ha
cargado en su totalidad sobre (y se ha superpuesto sobre) la superficie de carga L.

Una vez que la unidad de control electrénico 272 ha determinado que la mitad delantera de la camilla 20 se ha
cargado en su totalidad sobre (y se ha superpuesto sobre) la superficie de carga L, la misma esta configurada para
ordenar la elevacién del par de patas traseras 23 (separandolas del suelo), por accionamiento del primer
accionador trasero 242, hasta su posicién de carrera final angular alzada.

Cuando el par de patas traseras 23 esta en su posicién de carrera final angular alzada, la unidad de control
electrénica 272 puede, en primer lugar, confirmar/verificar hasta dénde han llegado consultando el primer sensor
de angulo delantero S2.

Cuando el par de patas traseras 23 se alza con respecto al suelo, la carga de la camilla 20 es sustentada por la

superficie de carga L y por el acoplamiento de soporte 32 (es decir, por el segundo acoplamiento 322, el cual tiene
una funcién antivuelco).
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Ademas, el elemento de acoplamiento intermedio 313 evita que la corredera 312 y la camilla 20 cargada sobre la
misma se deslicen en la direccién de aproximacién a la posicién final trasera.

Cuando el par de patas traseras 23 esta en su posicién de carrera final angular alzada, el técnico puede hacer
avanzar la camilla 20 (empujandola horizontalmente), con el deslizamiento de la misma hasta que la corredera 312
se traslade a su posicion final delantera y quede bloqueada alli por el elemento de acoplamiento 313 (y el
acoplamiento de soporte 32 ya esté en su posicion final delantera).

En esta posicién, la camilla 20 se acopla, a través de sus partes de acoplamiento 210, a los ganchos de seguridad
311 de la guia 31 (reteniendo el elemento de soporte 32 en su posicién final delantera y la corredera 312 en su
posicién final delantera).

La unidad de control electrénica 272 esta configurada para detectar el acoplamiento exitoso y correcto entre las
partes de acoplamiento 210 y los ganchos de seguridad 311, por ejemplo consultando cada segundo sensor de
proximidad S13 y recibiendo del mismo una sefial respectiva de acoplamiento exitoso.

Por ejemplo, la unidad de control electrénica 272 est4 configurada para finalizar la secuencia de carga sobre la
base de una sefial emitida y recibida por cada segundo sensor de proximidad S13 e indicativa del acoplamiento
exitoso.

La unidad de control electrénica 272 de la camilla 20 esta configurada para llevar a cabo (y/o ayudar a llevar a
cabo) una secuencia de descarga de la camilla 20 desde la superficie de carga L de la ambulancia V, es decir,
desde el aparato de carga/descarga 30.

Mientras se lleva a cabo la secuencia de descarga, el técnico puede (o debe) mantener presionado un botén de
descarga y/o iniciar una secuencia de descarga mediante la interfaz de usuario 271, la liberacién de dicho botdn
bloquea de forma segura cualquier manipulacién de la camilla 20.

En primer lugar, el técnico y/o la unidad de control electrénica 272 libera mecanicamente las partes de acoplamiento
210 con respecto a los ganchos de seguridad 311.

La unidad de control electronica 272 esta configurada para detectar la liberacién exitosa y correcta entre las partes
de acoplamiento 210 y los ganchos de seguridad 311, por ejemplo consultando cada segundo sensor de proximidad
S13 y recibiendo del mismo una sefial respectiva de liberacion exitosa.

Llegado este momento, el técnico tira de la camilla 20 de manera axial y posteriormente con respecto a la
ambulancia V hasta que la corredera 312 queda confinada por el elemento de acoplamiento intermedio 313 (que
bloquea su deslizamiento hacia la posicidn final trasera).

Llegado este momento, la unidad de control electrénica 272 comprueba la posicién de la camilla con respecto a la
superficie de carga L, en particular consulta el primer sensor de distancia S7.

En particular, la unidad de control electrdnica 272, sobre la base de la sefial recibida del primer sensor de distancia
S7, determina si/cuéndo el par de patas traseras 23 se ha descargado en su totalidad en relacién con (se ha
desalineado en planta en relacién con) la superficie de carga L, o si por lo menos la mitad trasera de la camilla 20
se ha descargado en su totalidad en relacién con (y se ha desalineado en planta en relacidén con) la superficie de
carga L.

Una vez que la unidad de control electrénica 272 ha determinado que la mitad trasera de la camilla 20 se ha
descargado en su totalidad en relacién con (y se ha desalineado en planta en relacién con ) la superficie de carga
L, la misma unidad de control electrénico 272 esta configurada para ordenar el descenso del par de patas traseras
23 (hasta que las ruedas traseras 231 contacten con el suelo), accionando el primer accionador trasero 242.

La unidad de control electrénica 272 esta configurada para determinar un apoyo correcto de las ruedas traseras
231 sobre el suelo basandose en una sefial recibida de un sensor de la disposicién de sensores, por ejemplo del
sensor de presidn trasero S15 o del tercer sensor de distancia S12 o del inclinémetro S16.

Por ejemplo, la unidad de control electrénica 272 puede estar configurada para detectar, mediante el sensor de
presién trasero S15, un valor de presién (en el circuito hidraulico del primer accionador trasero 242) y comparar
este valor de presidén con un valor de referencia del mismo.

Si el valor de presion supera este valor de referencia, la unidad de control electrénica 272 esta configurada para
determinar el apoyo correcto de las ruedas traseras 231 sobre el suelo.

De manera alternativa o adicional, la unidad de control electrénica 272 puede estar configurada para detectar,
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mediante el tercer sensor de distancia S12 y/o mediante el inclinémetro S16, un cambio de inclinacién de una parte
de la camilla 20 (por ejemplo del armazén de soporte 21) y determinar el apoyo correcto de las ruedas traseras
231 sobre el suelo en funcidn o sobre la base del cambio detectado de inclinacién.

Una vez que se ha determinado el apoyo correcto de las ruedas traseras 231 sobre el suelo, la unidad de control
electrénica estd configurada para detener el descenso del par de patas traseras 23 (deteniendo el primer
accionador trasero 241).

Llegado este momento, la unidad de control electrénica 272 esta configurada para dar érdenes al mecanismo de
desbloqueo y accionar el mismo, por ejemplo ordenando que el segundo pasador 267 se mueva a su posiciéon de
extraccién, de manera que se desbloquee el mecanismo de bloqueo, es decir el elemento de acoplamiento
intermedio 313 (para permitir que la corredera 312 se deslice sobre el riel fijo hacia su posicién final trasera).

Por lo tanto, el técnico puede tirar de la camilla 20 y a continuacién de la corredera 312 hacia la posicién final
trasera y, el elemento de leva 314 en el riel fijo 310 libera el elemento de bloqueo delantero 323 permitiendo que
el acoplamiento de soporte 32 pueda moverse hacia la posicion final trasera.

Cuando el acoplamiento de soporte 32 (y la corredera 312) llega a su posicién final trasera y queda bloqueado alli
por el elemento de acoplamiento delantero 323, la unidad de control electrénico 272 esta configurada para detectar
esta posicién, por ejemplo consultando el segundo sensor de distancia S8 (el cual detecta la distancia de la camilla
20 en relacidn con el suelo).

Llegado este momento, la unidad de control electrénico 272 esta configurada para ordenar el descenso del par de
patas delanteras 22 accionando el primer accionador delantero 241.

La unidad de control electronica 272 esta configurada, por ejemplo, para detener el descenso del par de patas
delanteras 22 en funcién de una sefial recibida desde el segundo sensor de interruptor de limite S11.

En particular, el descenso del par de patas delanteras 22 (cuando comienzan a tocar el suelo) provoca el descenso
de la cabeza de acoplamiento 260 desde la carrera final superior hasta la carrera final inferior y este descenso es
indicativo de (una altura del armazén de soporte 21 y/o) una carga que ya no es soportada sobre el cuerpo de
acoplamiento 26 (es decir, sobre la cabeza de acoplamiento) detectada por medio del segundo sensor de
interruptor de limite S11.

De hecho, cuando la carga soportada sobre la cabeza de acoplamiento 260 es inferior a un valor de carga
predeterminado, la cabeza de acoplamiento 260 se mueve hasta su carrera final inferior.

En esta posicién, la carga de la camilla 20 se sitla sobre el par de patas delanteras 22 (y el par de patas traseras
23) y libera la cabeza de acoplamiento 26.

Adicionalmente, la unidad de control electrénica 272 esta configurada para dar érdenes al mecanismo de
desbloqueo y accionarlo, por ejemplo ordenando que el primer pasador 265 se mueva a su posicién de extraccion,
de manera que se desbloquee el acoplamiento entre la cabeza de acoplamiento 260 y el asiento de acoplamiento
320, es decir desbloqueando el segundo acoplamiento 322, de manera que se pueda liberar la camilla 20 del
aparato de carga/descarga 30 y moverla libremente.

La invencién asi concebida es susceptible de muchas modificaciones y variantes.

En la practica, se pueden utilizar cualquier material y también cualquier forma y tamafio contingentes, dependiendo
de las necesidades, sin desviarse del alcance de proteccién de las siguientes reivindicaciones.
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REIVINDICACI/ONES

1. Camilla (20), que comprende:

o

un armazén de soporte (21) para sustentar un paciente;

un par de patas delanteras (22) acopladas giratoriamente al armazén de soporte (21) alrededor de un primer
eje de rotacién (R1), sustentando cada pata delantera (22) un armazén portarruedas delantero (220)
abisagrado con respecto a la pata delantera respectiva alrededor de un primer eje de oscilacién (O1)
paralelo al primer eje de rotacién (R1) y que sustenta una rueda delantera (221) que se apoya sobre un
plano de apoyo, pivotando la rueda delantera (221) alrededor de un primer eje de pivotamiento (P1)
respectivo ortogonal en relacién con el primer eje de oscilacién (O1);

un par de patas traseras (23) acopladas giratoriamente al armazén de soporte (21) alrededor de un segundo
eje de rotacién (O2), sustentando cada pata trasera (23) un armazén portarruedas trasero (230) abisagrado
con respecto a la pata trasera (23) respectiva alrededor de un segundo eje de oscilaciéon (O2) paralelo al
segundo eje de rotacién (R2) y que sustenta una rueda trasera (231) que se apoya sobre un plano de apoyo,
pivotando la rueda trasera (231) alrededor de un segundo eje de pivotamiento (P2) respectivo ortogonal en
relacién con el segundo eje de oscilacion (O2);

una disposicién de manipulacién para el armazén portarruedas delantero (220) y el armazén portarruedas
trasero (230) configurada para variar, preferentemente de manera independiente, la inclinaciéon del armazén
portarruedas delantero (220) alrededor del primer eje de oscilacién (O1) y del armazdn portarruedas trasero
(230) alrededor del segundo eje de oscilacion (O2);

un médulo de control electrénico (27) que comprende:

i) una unidad de control electrénico (272) conectada operativamente a la disposicién de manipulacién y
configurada para accionar la disposicién de manipulacién de tal manera que el primer eje de
pivotamiento (P1) y el segundo eje de pivotamiento (P2) se mantengan siempre ortogonales en relacién
con el plano de apoyo; y

ii) una disposicién de sensores, que incluye:

- por lo menos un primer sensor de angulo delantero (S1) asociado al par de patas delanteras (22),
estando el primer sensor de dngulo delantero (S1) configurado para detectar una posicién angular
del par de patas delanteras (22) con respecto al armazén de soporte (21);

- porlo menos un primer sensor de angulo trasero (S2) asociado al par de patas traseras (23), estando
el primer sensor de angulo trasero (S2) configurado para detectar una posicién angular del par de
patas traseras (23) con respecto al armazdn de soporte (21);

- por lo menos un segundo sensor de angulo delantero (S3) asociado a por lo menos un armazén
portarruedas delantero (220), estando el segundo sensor de angulo delantero (S3) configurado para
detectar una posicién angular del armazdn portarruedas delantero (220) respectivo con respecto a
la pata delantera (22) respectiva; y

- por lo menos un segundo sensor de angulo trasero (S4) asociado a por lo menos un armazén
portarruedas trasero (230), estando el segundo sensor de &ngulo trasero (S4) configurado para
detectar una posicién angular del armazén portarruedas trasero (230) respectivo con respecto a la
pata trasera (23) respectiva.

2. Camilla (20) segun la reivindicacién anterior, en la que la disposicién de sensores comprende también:

por lo menos un potenciémetro absoluto delantero (S5), asociado a por lo menos uno de entre el par de
patas delanteras (22) y el armazén portarruedas delantero (220), y por lo menos un potenciémetro absoluto
trasero (S6), asociado a por lo menos uno de entre el par de patas traseras (23) y un armazén portarruedas
trasero (230).

3. Camilla (20) segun la reivindicacién 1, que comprende ademas una disposicién de accionamiento provista de
un primer accionador delantero (241), que mueve el par de patas delanteras (22) y que interconecta el armazén
de soporte (21) y el par de patas delanteras (22), y un primer accionador trasero (242) que mueve el par de patas
traseras (23) y que conecta el armazén de soporte (21) y el par de patas traseras (23).

4. Camilla (20) segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en la que la disposicién de manipulacién
comprende:
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- un segundo accionador delantero (251) para cada pata delantera (22) del par de patas delanteras (22),
moviendo cada segundo accionador delantero (251) el armazén portarruedas delantero (220) e
interconectando la pata delantera (22) respectiva del par de patas delanteras y el armazén portarruedas
delantero (220) respectivo; y

- un segundo accionador trasero (252) para cada pata trasera (23) del par de patas traseras (23), moviendo
cada segundo accionador trasero (252) el armazén portarruedas trasero (230) e interconectando la pata
trasera (23) respectiva del par de patas traseras y el armazén portarruedas trasero (230) respectivo.

5. Camilla (20) segun la reivindicacion 1 0 2y 3y 4, en la que la unidad de control electrdnica (272) esta conectada
operativamente a la disposicién de sensores, al segundo accionador delantero (251) y al segundo accionador
trasero (252), estando la unidad de control electrénica (272) configurada para llevar a cabo las etapas siguientes:

- detectar un primer valor de angulo delantero por medio del primer sensor de &ngulo delantero (S1) y un
primer valor de 4ngulo trasero por medio del primer sensor de angulo trasero (S2);

- determinar un primer valor de angulo de compensacién delantero y un primer valor de angulo de
compensacion trasero sobre la base del primer valor de angulo delantero y del primer valor de angulo
trasero detectados; y

- ordenar a cada segundo accionador delantero (251) que lleve a cabo un giro de compensacion del armazén
portarruedas delantero (220) respectivo segun el primer valor de angulo de compensacién delantero
determinado y/o a cada segundo accionador trasero (252) que lleve a cabo un giro de compensacién del
armazén portarruedas trasero (230) respectivo segln el primer valor de angulo de compensacion trasero
determinado.

6. Camilla (20) segun la reivindicacion anterior, en la que la etapa de determinacién comprende calcular el primer
valor de angulo de compensacién delantero y el segundo valor de angulo de compensacion trasero por medio de
la siguiente férmula:

a)y=90°-B-&y
b)8=90°-a+¢

siendo y el primer angulo de compensacion trasero, siendo {3 el primer valor de angulo trasero, siendo 6 el primer
angulo de compensacién delantero, siendo a el primer valor de angulo delantero y siendo € el 4ngulo de inclinacién
del armazén de soporte (21) con respecto al plano de apoyo.
7. Camilla (20) segun la reivindicacién anterior, en la que el dngulo de inclinacién § del armazén de soporte con
respecto al plano de apoyo se calcula en funcidn del primer valor de angulo delantero a'y del primer valor de angulo
trasero B, calculandose preferentemente con la siguiente férmula:

c)¢=tan [ (s *cos(B) +s *cos (a) + i)/ (s* sen (B) - s* sen ()],

siendo s una longitud de cada pata del par de patas delanteras y de cada pata del par de patas traseras y siendo
i una distancia entre ejes entre el primer eje de rotacion y el segundo eje de rotacién.
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