Deutsches
Patent- und Markenamt

"R ‘

(19DE 10 2014 115 901 A1 2016.05.04

(12)

(21) Aktenzeichen: 10 2014 115 901.2
(22) Anmeldetag: 31.10.2014
(43) Offenlegungstag: 04.05.2016

Offenlegungsschrift

(51) Int CL.:

A61G 13/10 (2006.01)

(71) Anmelder:
MAQUET GmbH, 76437 Rastatt, DE

(74) Vertreter:
zacco Dr. Peters und Partner, 80335 Miinchen, DE

(72) Erfinder:
Gaiser, Immanuel, 76448 Durmersheim, DE

(56) Ermittelter Stand der Technik:

DE 10352707 A1
DE 102011 006 359 A1
DE 112006 002551 TS5

us 7938756 B2
US 2014/0067 182 A1
us 4715460 A

JP 2011-59934 A

Prifungsantrag geman § 44 PatG ist gestellt.

Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen
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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine Bo-
denplattform (10, 90) fir Operationstische (100), die ei-
ne Schnittstelle zu Befestigung einer Patientenlagereinheit
(110) zur Lagerung eines Patienten sowie eine omnidirek-
tionale, elektrische Antriebseinheit umfasst. Die Antriebsein-
heit ist derart ausgebildet, dass die Bodenplattform (10, 90)
allein durch die Antriebseinheit innerhalb einer vorbestimm-
ten Ebene in jede beliebige Richtung verfahrbar und dreh-
bar ist. Ferner ist eine Bedieneinheit (70) zum Steuern der
Antriebseinheit vorgesehen, wobei diese ein manuelles Be-
tatigungselement (72) umfasst. Ferner hat die Bedieneinheit
eine Steuereinheit, die in Abh&ngigkeit der Betatigung des
Betatigungselementes (72) Ansteuerungssignale fiir die An-
triebseinheit ermittelt und an die Antriebseinheit tbertragt,
auf deren Grundlage die Antriebseinheit die Bodenplattform
(10, 90) bewegt. Ferner betrifft die Erfindung einen Operati-
onstisch (10) mit einer solchen Bodenplattform (10, 90).
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Bodenplattform fir
einen Operationstisch, die eine Schnittstelle zur Be-
festigung einer Patientenlagereinheit zur Lagerung
eines Patienten aufweist. Ferner betrifft die Erfindung
einen Operationstisch, der eine Bodenplattform und
eine an der Schnittstelle der Bodenplattform befestig-
te Patientenlagereinheit umfasst.

[0002] Die meisten bekannten mobilen Operations-
tische sind derart ausgebildet, dass ihre Bodenplatt-
form mehrere nicht angetriebene, passive Rader auf-
weist, von denen zumindest ein Teil verschwenkbar
ist. Das Verfahren und insbesondere auch das Steu-
ern der Richtung, in die der Operationstisch verfah-
ren wird, erfolgt rein manuell, wobei alle notwendigen
Kréfte durch die entsprechende Bedienperson aufge-
bracht werden.

[0003] Dartiber hinaus sind Operationstische be-
kannt, die eine angetriebene Antriebsrolle umfassen,
die mit Hilfe eines Elektromotors antreibbar ist. Die
Ausrichtung dieser angetriebenen Rolle ist dabei un-
veranderlich. Die Bodenplattform weist mehrere nur
passiv angetriebene, schwenkbare Lenkrollen auf,
wobei die Richtungsénderung des Bewegens der Bo-
denplattform durch die Person erfolgt, die hierflr ent-
sprechend groRRe Kréafte aufbringen muss. Die ange-
triebene Rolle dient somit nur als ein unterstitzender
Antrieb.

[0004] Es ist Aufgabe der Erfindung, eine Boden-
plattform und einen Operationstisch anzugeben, die
auf einfache Weise intuitiv gesteuert bewegt werden
kénnen.

[0005] Diese Aufgabe wird durch eine Bodenplatt-
form mit den Merkmalen des Anspruchs 1 sowie
durch einen Operationstisch mit den Merkmalen des
weiteren unabhangigen Anspruchs gel6st. Vorteilhaf-
te Weiterbildungen der Erfindung sind in den abhan-
gigen Anspriichen angegeben.

[0006] Erfindungsgemal weist die Bodenplattform
eine omnidirektionale elektrische Antriebseinheit auf,
die derart ausgebildet ist, dass die Bodenplattform al-
lein durch diese elektrische Antriebseinheit innerhalb
einer vorbestimmten Ebene in jede beliebige Rich-
tung verfahrbar und verdrehbar ist. Ferner ist eine Be-
dieneinheit zum Steuern der Antriebseinheit vorgese-
hen, wobei diese Bedieneinheit ein manuelles Beta-
tigungselement und eine Steuereinheit umfasst, die
in Abhangigkeit der Betatigung des Betatigungsele-
mentes Ansteuerungssignale fir die Antriebseinheit
ermittelt und an diese Ubertragt, auf deren Grundla-
ge dann die Antriebseinheit die Bodenplattform ent-
sprechend der durch das Betatigungselement vorge-
gebenen Bewegung verfahrt und/oder dreht.
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[0007] Unter Ansteuerungssignalen werden insbe-
sondere alle von der Steuereinheit an die Antriebs-
einheit Ubertragenen Daten, Signale und/oder Infor-
mationen verstanden.

[0008] Unter dem alleinigen Fahren bzw. Drehen
durch die Antriebseinheit wird insbesondere verstan-
den, dass hierfir, abgesehen von der Kraft, die auf
das Betatigungselement flir dessen Betatigung aus-
gelbt wird, von einer Bedienperson unmittelbar zum
Fahren und/oder Verdrehen der Plattform keine Kraf-
te aufgebracht werden mussen. Insbesondere wird
unter einer omnidirektionalen elektrischen Antriebs-
einheit eine elektrische Antriebseinheit verstanden,
die innerhalb einer Ebene jegliche Fahrmandver er-
laubt, ohne mit einer mechanischen Lenkung ausge-
stattet zu sein.

[0009] Durch die zuvor beschriebene Bodenplatt-
form wird erreicht, dass eine Bewegung in jede belie-
bige Richtung ohne Kraftaufwand durch die Bedien-
person und somit ergonomisch ginstig mdglich ist.
Die Bedienperson muss lediglich das Betatigungs-
element betatigen und die Bodenplattform wird Uber
die elektrische Antriebseinheit automatisch entspre-
chend bewegt. Somit wird eine einfache und intuiti-
ve Steuerung moglich, die ohne gro3en Lernaufwand
ein einfaches Verfahren der Bodenplattform und so-
mit eines Operationstisches ermdglicht.

[0010] Bei einer besonders bevorzugten Ausfih-
rungsform der Erfindung umfasst die Antriebseinheit
mehrere unabhangig voneinander ansteuerbare, ak-
tiv angetriebene Réder. Die Steuereinheit steuert die-
se Rader abhangig von der Betatigung des Betati-
gungselementes individuell an, wodurch die Bewe-
gungsrichtung und/oder Bewegungsgeschwindigkeit
der Bodenplattform vorgegeben wird. Durch das An-
treiben der verschiedenen angetriebenen Rader mit
unterschiedlichen Geschwindigkeiten kdnnen insbe-
sondere Drehbewegungen und/oder Kurvenfahrten
realisiert werden, ohne dass hierbei ein Kraftaufwand
von aufden auf die Bodenplattform aufgebracht wer-
den muss und/oder eine mechanische Lenkung der
Bodenplattform vorgesehen sein muss.

[0011] Ferner ist es vorteilhaft, wenn die Antriebs-
einheit zuséatzlich zu den angetriebenen Radern min-
destens ein nicht elektrisch angetriebenes Stiitzrad
umfasst. Das Stutzrad wird nur durch die Bewegung
der Bodenplattform Uber seinen Kontakt zum Boden
mitbewegt, weswegen es nur passiv angetrieben ist.
Durch zusétzliche Stutzrader wird ein sicherer Stand
der Bodenplattform auf dem Boden erreicht und es
kénnen grélere Krafte Ubertragen werden. Bei dem
Stltzrad kann es sich insbesondere um Lenkrollen,
Kugelrollen, nicht angetriebene Mecanumrader und/
oder Gleitkissen handeln. Insbesondere ist das Stutz-
rad derart ausgebildet, dass es schwenkbar angeord-
net ist und somit entsprechend der Bewegungsrich-
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tung der Bodenplattform sich automatisch in diese
orientiert.

[0012] Die Langsachsen der angetriebenen Rader,
um die sich die Rader drehen, sind relativ zur Boden-
plattform insbesondere drehfest angeordnet. Hier-
durch wird erreicht, dass auf eine mechanische Len-
kung der R&der verzichtet werden kann, da ihre
Ausrichtung relativ zur Bodenplattform immer gleich
bleibt.

[0013] Die Antriebseinheit weist insbesondere min-
destens einen Elektromotor zum Antreiben der ange-
triebenen Rader auf.

[0014] Bei einer besonders bevorzugten Ausfih-
rungsform der Erfindung sind mehrere Elektromoto-
ren vorgesehen, wobei jedem angetriebenen Rad ein
Elektromotor zugeordnet ist und jeder Elektromotor
ausschlieBlich zum Antreiben des zugeordneten Ra-
des dient. Hierdurch wird auf besonders einfache
Weise erreicht, dass jedes Rad mit einer individuellen
Geschwindigkeit angetrieben werden kann, was fur
die omnidirektionalen Bewegungen der Bodenplatt-
form notwendig ist.

[0015] Bei einer alternativen Ausfiihrungsform der
Erfindung kann auch nur ein Elektromotor vorgese-
hen sein und dieser Uber entsprechende Kupplungs-
einheiten mit allen oder mehreren angetriebenen Ra-
dern verbunden sein, wobei diese Kupplungseinhei-
ten derart ausgebildet sind, dass Uber diesen Mo-
tor die verschiedenen Rader mit verschiedenen Ge-
schwindigkeiten antreibbar sind.

[0016] Bei einer besonders bevorzugten Ausflih-
rungsform der Erfindung umfasst die Antriebseinheit
vier elektrisch angetriebene Mecanumréader. So wird
auf besonders einfache Weise eine zuverlassige om-
nidirektional bewegbare Bodenplattform erreicht, die
innerhalb der Bodenebene in alle Richtungen verfahr-
bar und um jede beliebige orthogonal zu dieser Ebe-
ne stehende Achse drehbar ist.

[0017] Bei einer besonders bevorzugten Ausflih-
rungsform der Erfindung sind jeweils zwei Mecanum-
rader koaxial angeordnet. Insbesondere sind die bei-
den Achsen, auf denen jeweils zwei der Mecanum-
rader angeordnet sind, wiederum parallel zueinan-
der angeordnet, so dass die Mecanumrader an den
Ecken eines Vierecks angeordnet sind. Somit wird ei-
ne besonders stabiler Stand erreicht.

[0018] Ferner ist es vorteilhaft, wenn die Antriebs-
einheit vier Nabenantriebe umfasst, wobei jeweils ein
Nabenantrieb zum Antreiben eines Mecanumrades
dient. Somit kann jedes Nabenrad auf einfache Wei-
se individuell angetrieben werden. Die Nabenantrie-
be kénnen hierbei jeweils mit oder ohne separate
Bremse ausgebildet sein.
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[0019] Ferner ist es vorteilhaft, wenn die Nabenan-
triebe jeweils koaxial zu dem zugeordneten Mecan-
umrad angeordnet sind, so dass keine aufwéandige
Ubersetzung zwischen der Abtriebswelle des Naben-
antriebes und dem Mecanumrad notwendig ist. Alter-
nativ kdnnen die Nabenantriebe nattrlich auch nicht
koaxial zu dem Mecanumrad angeordnet sein.

[0020] Ferner ist es vorteilhaft, wenn die Mecanum-
réder jeweils Uber eine Einzelradaufhangung gela-
gert sind. Hierdurch wird erreicht, dass alle vier Me-
canumrader die gleiche Traktion auf dem Boden er-
fahren. Hierdurch wird ein zielgerichtetes Bewegen in
die gewlinschte Bewegungsrichtung sichergestellt.

[0021] Bei einer alternativen Ausfiihrungsform der
Erfindung kénnen statt Einzelradaufhdngungen auch
zwei der Mecanumrader an einer Schwingachse ge-
lagert sein und die anderen Mecanumréader an einer
Starrachse. Die Schwingachse ist derart ausgebil-
det, dass die zu einem Basiselement der Bodenplatt-
form, insbesondere einem Gehause, schwenkbar an-
geordnet ist, wobei die Starrachse nicht schwenkbar
an dem Basiselement befestigt ist. Auch durch die-
se Kombination einer Schwingachse mit einer Star-
rachse wird erreicht, dass Bodenunebenheiten aus-
reichend ausgeglichen werden und alle vier Mecan-
umrader die gleiche Traktion auf dem Boden erfah-
ren.

[0022] Bei einer alternativen Ausfiihrungsform der
Erfindung kann die Antriebseinheit zusatzlich oder
alternativ auch drei Allseitenrdder umfassen. Durch
diese Allseitenrader kann ebenfalls die Bodenplatt-
form auf einfache Weise durch ein individuelles An-
steuern der jeweiligen Allseitenrader die Bodenplatt-
form ohne Lenkung und ohne Einwirkung &ufierer
Kréfte in jede beliebige Richtung bewegt und gedreht
werden.

[0023] Unter einem Allseitenrad wird insbesondere
ein Rad verstanden, dessen Laufflache Rollen um-
fasst, deren Drehachsen im rechten Winkel zur Dreh-
achse des Hauptrades liegen.

[0024] Die Allseitenrader sind insbesondere derart
angeordnet, dass sich die Ladngsachsen der Allseiten-
rader, also diejenigen Achsen, um die das Hauptrad
gedreht wird, in einem gemeinsamen Punkt schnei-
den.

[0025] Die konkrete Ausgestaltung der erfindungs-
gemalen Antriebseinheit ist nicht auf die vorstehend
erlauterten Ausfiihrungsformen, namlich auf den Ein-
satz von Mecanumradern oder Allseitenradern, be-
schrankt. So ist es etwa auch mdglich, in der An-
triebseinheit z. B. aktiv angetriebene Lenkrollen vor-
zusehen.
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[0026] Ferner ist es vorteilhaft, wenn mindestens ei-
ne Hubeinheit vorgesehen ist, mit deren Hilfe die der
Antriebseinheit relativ zur Unterseite der Bodenplatt-
form bewegbar sind. Insbesondere sind die Rader der
Antriebseinheit Uber die Hubeinheit zwischen einer
Verfahrposition und einer Standposition bewegbar,
wobei die Rader in der Verfahrposition derart ange-
ordnet sind, dass sie aus der Unterseite der Boden-
plattform hervorstehen und somit den Boden kontak-
tieren. In der Standposition dagegen sind die Rader
derart angeordnet, dass sie nicht aus der Unterseite
hervorstehen, so dass die Bodenplattform mit der Un-
terseite auf dem Boden aufsteht und somit ein siche-
rer Stand erreicht ist. Insbesondere kénnen Uber die
Hubeinheit sémtliche Rader der Bodenplattform, al-
so sowohl die angetriebenen als auch die nicht elek-
trisch angetriebenen Rader, hdhenverstellt werden,
so dass, wenn die Bodenplattform nicht verfahren
werden soll, ein sicherer Stand der Bodenplattform,
insbesondere auf starren FuRkérpern, und somit des
Operationstisches gewahrleistet ist.

[0027] Die Hubeinheit kann insbesondere fluidisch
und/oder elektromechanisch angetrieben sein.

[0028] Ferner ist es vorteilhaft, wenn die Rader der
Antriebseinheit jeweils in einem Radkasten angeord-
net sind. Hierdurch wird erreicht, dass zum einen
die Rader geschutzt werden und zum anderen auch
ein Schutz von Personen erfolgt, da diese nicht in
den Kontakt mit den sich drehenden Radern kommen
kénnen.

[0029] Ferner ist es vorteilhaft, wenn jeder Radkas-
ten jeweils einen Anschluss fur eine Reinigungsein-
richtung zum Reinigen der Rader aufweist. Bei die-
sem Anschluss kann es sich insbesondere um einen
Anschluss fiir eine Spileinrichtung handeln, Uber die
die Radkasten und die an ihnen angeordneten Rader
gespult werden kdnnen. Somit ist die bei Operations-
tischen notwendige Hygiene auf einfache Weise ge-
wahrleistet.

[0030] Bei einer besonders bevorzugten Ausfiih-
rungsform der Erfindung umfasst die Bedieneinheit
einen Richtungssensor, der die Betatigungsrichtung
des Betatigungselementes ermittelt. Die Steuerein-
heit steuert in Abhangigkeit der ermittelten Bewe-
gungsrichtung des Betatigungselementes die An-
triebseinheit derart an, dass die Antriebseinheit die
Bodenplattform in dieser Betatigungsrichtung be-
wegt. Somit stimmen insbesondere der Richtungs-
vektor der Betatigung des Betatigungselementes und
der Richtungsvektor, in den die Bodenplattform tber
die Antriebseinheit bewegt wird, Uberein. Somit wird
auf besonders einfache Weise eine intuitive Steue-
rung erreicht, da die Bedienperson das Betatigungs-
element nur in diejenige Richtung bewegen muss, in
die sich auch die Bodenplattform bewegen soll.
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[0031] Ferner ist es vorteilhaft, wenn die Bedienein-
heit einen Kraft-Momenten-Sensor umfasst, der die
Kraft und/oder das Moment ermittelt, mit dem das Be-
tatigungselement in die Betatigungsrichtung betatigt
wird. Die Steuereinheit legt die Geschwindigkeit, mit
der die Antriebseinheit die Bodenplattform in die Be-
tatigungsrichtung bewegt in Abhangigkeit der ermit-
telten Kraft und/oder des ermittelten Momentes fest,
wobei insbesondere die Geschwindigkeit proportio-
nal zur ermittelten Kraft bzw. zum ermittelten Moment
ist.

[0032] Somit wird erreicht, dass nicht nur die Be-
wegungsrichtung, sondern auch die Bewegungs-
geschwindigkeit intuitiv ohne grof3en Lernaufwand
durch eine Bedienperson bestimmt werden kann.

[0033] Ferner ist es vorteilhaft, wenn die Steuer-
einheit bei Auslibung eines Momentes auf das Be-
tatigungselement die Antriebseinheit derart ansteu-
ert, dass die Bodenplattform um eine Drehachse
gedreht wird, die mit der Langsachse des Betati-
gungselementes zusammenfallt. Somit wird eine in-
tuitive Steuerung erreicht, da die Drehung der Boden-
plattform nicht etwa um eine festgelegte Achse, bei-
spielsweise die Mittelachse der Bodenplattform er-
folgt, sondern an der Stelle die Drehung erfolgt, an
der auch das Bedienelement angeordnet ist. Dies
ist insbesondere dann sinnvoll, wenn das Bedienele-
ment derart ausgebildet ist, dass es an verschiede-
nen Stellen der Bodenplattform und/oder des Opera-
tionstisches befestigt werden kann, so dass immer ei-
ne intuitive Steuerung gewabhrleistet ist.

[0034] Bei einer alternativen Ausfiihrungsform der
Erfindung kann die Antriebseinheit bei Ausiibung ei-
nes Momentes auf das Betatigungselement die Steu-
ereinheit auch derart ansteuern, dass diese die Bo-
denplattform unabhangig von der Position der Be-
dieneinheit immer um eine vorbestimmte Drehachse
dreht. Bei dieser vorbestimmten Drehachse handelt
es sich insbesondere um die vertikale Mittelachse
der Bodenplattform, die insbesondere mit der Langs-
achse einer Saule, Uber die Patientenlagereinheit an
der Schnittstelle der Bodenplattform befestigt werden
kann, zusammenfallt.

[0035] Bei einer besonders bevorzugten Ausfih-
rungsform der Erfindung ist die Bedieneinheit als eine
separate, an der Bodenplattform und/oder einer an
der Bodenplattform befestigbaren Patientenlagerein-
heit befestigbare und von dieser wieder I6sbare Ein-
heit ausgebildet. Somit wird erreicht, dass die Bedien-
einheit in Abhangigkeit von der Position der Bedien-
person relativ zu der Bodenplattform bzw. des Opera-
tionstisches immer an einer ergonomisch glinstigen
Lage befestigt werden kann.

[0036] Die Bedieneinheit kann hierbei insbesondere
nur an einer oder mehreren vorbestimmten Schnitt-
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stellen befestigt sein. Diese Schnittstellen sind ins-
besondere derart ausgebildet, dass die Ausrichtung
des Betéatigungselementes relativ zum Operations-
tisch bzw. der Bodenplattform vorgegeben ist, so
dass auf einfache Weise das Ubereinstimmen der
Betéatigungsrichtung und der Bewegungsrichtung be-
werkstelligt werden kann.

[0037] Bei einer bevorzugten Ausfiihrungsform der
Erfindung hat die Bedieneinheit und/oder die Boden-
plattform eine Positionssensoreinheit zur Ermittlung
der relativen Position der Bedieneinheit und der Bo-
denplattform relativ zueinander. Hierdurch wird er-
reicht, dass auch bei der Mdglichkeit einer Befesti-
gung der Bedieneinheit an einer beliebigen Positi-
on der Bodenplattform und/oder eines Operationsti-
sches oder auch bei der Mdglichkeit, dass die Be-
dieneinheit Uberhaupt nicht an der Bodenplattform
befestigt ist, dennoch die relative Position bekannt
ist und somit durch eine entsprechende Ansteuerung
mdglich ist, dass die Betatigungsrichtung und die Be-
wegungsrichtung ubereinstimmen, indem die Steuer-
einheit die Uber die Positionssensoreinheit bekann-
te relative Position der Bedieneinheit und der Boden-
plattform entsprechend bei der Ansteuerung der elek-
trischen Antriebseinheit berticksichtigt.

[0038] Die Positionssensoreinheit umfasst insbe-
sondere mindestens einen Ultraschallsensor, min-
destens einen Bluetooth-Sender und/oder -Empfan-
ger, mindestens einen Infrarot-Sender und/oder -
Empfanger, mindestens einen GPS-Sensor, WLAN
Triangulation, Indoor-Ortung, Ultraschall-lnnenraum-
lokalisierung und/oder Ultraschall-Innenraumpositio-
nierung.

[0039] Ferner ist es vorteilhaft, wenn das Betati-
gungselement relativ zu dem Gehause der Bedien-
einheit unbeweglich angeordnet ist. Somit wird das
Betéatigungselement nicht bewegt, sondern lediglich
eine Kraft in die Betatigungsrichtung und/oder ein
Moment in die Betatigungsrichtung ausgeubt. Hier-
durch wird das intuitive Gefuhl der Steuerung der Bo-
denplattform noch weiter verstarkt, da es fiir die Be-
dienperson so vorkommen wirde, als ob sie selbst
die Bodenplattform manuell bewegen wirde, wohin-
gegen jedoch tatsachlich die Kraft fiir die Bewegung
von der Antriebseinheit aufgebracht wird.

[0040] Bei einer alternativen Ausfiihrungsform der
Erfindung kann die Bedieneinheit auch so ausgebil-
det sein, dass die Betatigungsrichtung und die Be-
wegungsrichtung absolut gesehen nicht Gibereinstim-
men. In diesem Fall sind an der Bedieneinheit insbe-
sondere die verschiedenen mdglichen Bewegungs-
richtungen der Bodenplattform gekennzeichnet. Bei
einer Betatigung des Betatigungselementes in eine
der gekennzeichneten Bewegungsrichtungen steuert
die Steuereinheit die Antriebseinheit derart an, dass
diese die Bodenplattform in die Bewegungsrichtung
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bewegt. Insbesondere ist auf einem Gehduse der Be-
dieneinheit eine Position gekennzeichnet, in die das
Betatigungselement bewegt werden muss, damit sich
die Bodenplattform nach vorne, also in eine vorbe-
stimmte Richtung der Bodenplattform, bewegt. Somit
kann durch eine Betétigung des Betétigungselemen-
tes in diese oder eine andere Position relativ dazu die
Bodenplattform, ahnlich einer Fernbedienung fiir ein
ferngesteuertes Auto, gesteuert werden.

[0041] Ferner ist es vorteilhaft, wenn das Betati-
gungselement mindestens einen Joystick, mindes-
tens einen Fingerschalter, mindestens ein Touchpa-
nel und/oder mindestens ein Pedal umfasst.

[0042] Das Betatigungselement ist insbesondere
derart ausgebildet, dass es sowohl von Links- als
auch Rechtshandern ergonomisch betatigt werden
kann. Hierzu ist es insbesondere spiegelsymmetrisch
zu einer Mittelebene des Betatigungselementes aus-
gebildet.

[0043] Ferner kann die Bedieneinheit eine Freigabe-
einheit umfassen, wobei die Steuereinheit bei einer
Betatigung des Betatigungselementes die Antriebs-
einheit nur dann entsprechend ansteuert, wenn auch
die Freigabeeinheit betétigt ist. Hierdurch wird einer
unabsichtlichen Bewegung der Bodenplattform durch
eine unabsichtliche Betatigung vorgebeugt.

[0044] Bei der Freigabeeinheit kann es sich ins-
besondere um einen Schalter, beispielsweise einen
an dem Betatigungselement angeordneten Daumen-
schalter, handeln. Zusétzlich oder alternativ kann die
Freigabeeinheit auch einen kapazitiven Sensor zur
Ermittlung einer Berlihrung des Betétigungselemen-
tes Uber einen elektrisch leitenden Gegenstand, bei-
spielsweise einer Hand, aufweisen.

[0045] Ein weiterer Aspekt der Erfindung betrifft ei-
nen Operationstisch, der eine Bodenplattform der zu-
vor beschriebener Art sowie eine an der Schnittstel-
le der Bodenplattform befestigte Patientenlagerein-
heit umfasst. Die Patientenlagereinheit ist insbeson-
dere Uber eine hdéhenverstellbare Saule mit der Bo-
denplattform verbunden.

[0046] Darliber hinaus ist es vorteilhaft, wenn die
Patientenlagereinheit mindestens eine Schnittstelle
zur Befestigung der Bedieneinheit umfasst. Es ist
besonders vorteilhaft, wenn die Patientenlagerein-
heit mindestens eine Schiene, vorzugsweise mehre-
re Schienen, zur Befestigung der Bedieneinheit um-
fasst. Hierdurch wird erreicht, dass die Bedieneinheit
an mdglichst vielen Stellen befestigt werden kann, je
nachdem welche Position fiir die Bedienperson aktu-
ell am gunstigsten ist.

[0047] Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung
ergeben sich aus der folgenden Beschreibung, die
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die Erfindung anhand von Ausflhrungsbeispielen im
Zusammenhang mit den beigefiigten Figuren naher
erlautert.

[0048] Es zeigen:

[0049] Fig. 1 eine schematische, perspektivische
Darstellung eines mobilen Operationstisches;

[0050] Fig. 2 eine Unteransicht des Operationsti-
sches nach Fig. 1;

[0051] Fig. 3 eine Draufsicht des Operationstisches
nach den Fig. 2 und Fig. 3;

[0052] Fig. 4 eine Schnittdarstellung entlang des
Schnittes A-A aus Fig. 3;

[0053] Fig. 5 eine Schnittdarstellung entlang des
Schnittes B-B aus Fig. 3;

[0054] Fig. 6 eine schematische, perspektivische
Darstellung eines Mecanumrades und eines Naben-
antriebs des Operationstisches nach den Fig. 1 bis
Fig. 5;

[0055] Fig. 7 eine schematische Darstellung einer
Bedieneinheit des Operationstisches nach den Fig. 1
bis Fig. 6; und

[0056] Fig. 8 eine Untersicht eines Operationsti-
sches gemal einer weiteren Aufiihrunsform..

[0057] In Fig. 1 ist eine schematische, perspekti-
vische Darstellung eines Operationstisches 100 ge-
zeigt, der eine Bodenplattform 10 und eine Patienten-
lagereinheit 110 umfasst, die Uber eine Saule 112 mit-
einander verbunden sind. Der Operationstisch 100 ist
insbesondere modular aus der Patientenlagereinheit
110, der Saule 112 und der Bodenplattform 10 aufge-
baut. Die Saule 112 ist insbesondere derart ausge-
bildet, dass die Patientenlagereinheit 110 relativ zur
Bodenplattform 10 héhenverstellbar ist. Die Patien-
tenlagereinheit 110 umfasst mehrere Polster 114 bis
122, die jeweils verstellbar und abnehmbar sind.

[0058] Die Bodenplattform 10 ist als eine omnidi-
rektional bewegbare Bodenplattform 10 ausgebildet,
die mit Hilfe einer omnidirektionalen elektrischen An-
triebseinheit in jede beliebige Richtung einer vorbe-
stimmten Ebene, namlich der durch den Boden vor-
gegebenen Ebene, verfahren und gedreht werden
kann, ohne dass hierfir eine mechanische Lenkung
vorgesehen ist oder auf sonstige Weise zur Lenkung
Krafte auf die Bodenplattform 10 und/oder die ande-
ren Teile des Operationstisches 100 ausgelibt wer-
den.

[0059] In Fig. 1 ist ein Teil eines Gehauses 12 der
Bodenplattform 10 weggeschnitten, damit die innen
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liegenden Teile der vorderen linken Ecke sichtbar
sind.

[0060] Fig. 2 zeigt eine Unteransicht des Operati-
onstisches 100 nach Fig. 1. Fig. 3 zeigt eine Drauf-
sicht auf den Operationstisch 100, Fig. 4 eine Schnitt-
darstellung entlang des Schnittes A-A nach Fig. 3
und Fig. 5 eine Schnittdarstellung entlang des Schnit-
tes B-B nach Fig. 3.

[0061] Die omnidirektionale Antriebseinheit der Bo-
denplattform 10 umfasst vier Mecanumrader 20 bis
26, denen jeweils ein Nabenantrieb 30 bis 36 zuge-
ordnet ist, durch den jeweils nur das zugeordnete Me-
canumrad 20 bis 26 individuell angetrieben wird.

[0062] In Fig. 6 ist eine schematisch, perspektivi-
sche Darstellung eines dieser Mecanumrader 20 mit
dem zugeordneten, koaxial angeordneten Naben-
antrieb 30 gezeigt. Das Mecanumrad 20 weist ein
Hauptrad 40 auf, das um die Langsachse 42 des
Mecanumrades 20 drehbar ist, und auf dessen Man-
telflache eine Vielzahl von Rollen schrag angeord-
net und drehbar gelagert sind. Eine dieser Rollen ist
beispielhaft mit dem Bezugszeichen 44 bezeichnet.
Das Hauptrad 40 wird hierbei aktiv durch den Na-
benantrieb 30 angetrieben, wohingegen die Rollen 44
nur passiv Uber den Kontakt zum Boden angetrieben
sind.

[0063] Ferner umfasst die omnidirektionale An-
triebseinheit eine nicht dargestellte Steuereinheit, die
die einzelnen Nabenantriebe 30 bis 36 unabhangig
voneinander ansteuert und somit die Geschwindig-
keit bestimmt, mit der die einzelnen Mecanmrader
20 bis 26 angetrieben werden. Durch das Antreiben
der Mecanumrader 20 bis 26 mit verschiedenen Ge-
schwindigkeiten an die Richtung, in die sich die Bo-
denplattform 10 bewegt, gesteuert werden. Insbe-
sondere kann sich die Bodenplattform 10 durch ent-
sprechendes Antreiben der Mecanumréader 20 bis 26
auch auf der Stelle um eine beliebige zwischen den
Mecanumradern 20 bis 26 liegende vertikale Achse
drehen.

[0064] Die Mecanumrader 20 und 22 sind, wie in
Fig. 5 gezeigt, zusammen mit den zugeordneten Na-
benantrieben 30, 32 an einer Schwingachse 50 gela-
gert, die wiederum drehbar an einem Bolzen 52 gela-
gert ist, so dass die Schwingachse und somit die auf
ihnen gelagerten Mecanumrader 20, 22 relativ zum
Gehéause 12 der Bodenplattform 10 um die Langsach-
se des Bolzens 52 verschwenkbar gelagert sind.

[0065] Die anderen beiden Mecanumrader 24, 26
dagegen sind, wie in Fig. 4 gezeigt, auf einer Star-
rachse 54 gelagert, die relativ zu dem Gehause 12
der Bodenplatte 10 nicht verdrehbar ist.

6/18



DE 10 2014 115 901 A1

[0066] Durch die Kombination der Lagerung mit ei-
ner Schwingachse 50 und einer Starrachse 54 wird
erreicht, dass alle Mecanumrader 20 bis 26 auch bei
Bodenunebenheiten in etwa die gleiche Traktion ha-
ben, so dass das planmaRige zielgerichtete Steuern
moglich ist. Bei einer alternativen Ausflihrungsform
der Erfindung kénnen auch alle Mecanumrader 20 bis
26 jeweils Uber eine Einzelradaufhdngung gelagert
sein.

[0067] Beide Achsen 50, 54 sind tiber Hubeinheiten
56, 58 relativ zur Unterseite 60 der Bodenplattform
10 héhenverstellbar gelagert. Uber diese Hubeinhei-
ten 56, 58 kdnnen die Mecanumrader 20 bis 26 zwi-
schen einer Standposition und einer Verfahrposition
bewegt werden, wobei in der Standposition die Me-
canumrader 20 bis 26 derart angehoben sind, dass
sie keinen Kontakt mehr zum Boden haben und die
Bodenplattform mit den FuRkérpern 62, 64 auf dem
Boden aufsteht.

[0068] In der Verfahrposition dagegen sind die Me-
canumrader 20, 26 derart angeordnet, dass sie in
Richtung der Unterseite 60 Uber die FulRkorper 62, 64
hinaus hervorstehen und somit Kontakt zum Boden
haben, so dass Uber die elektrische Antriebseinheit
die Bodenplattform 10 und somit der mobile Operati-
onstisch 100 bewegt werden kénnen.

[0069] Das Gehause 12 ist derart ausgebildet, dass
die Mecanumrader 20 bis 26 in Radkasten aufgenom-
men sind, so dass diese geschiitzt sind und ein Kon-
takt zu den Mecanumradern 20 bis 26 verhindert wird.
Insbesondere ist in dem Gehause 12 fiir jeden Rad-
kasten eine Spuloéffnung 18 vorgesehen, durch die
die Radkasten und somit die in ihnen angeordneten
Mecanumrader 20 bis 26 gereinigt werden kénnen.

[0070] Ferner umfasst der Operationstisch 100 eine
Bedieneinheit 70, von der in Fig. 7 eine schemati-
sche, perspektivische Darstellung gezeigt ist.

[0071] Die Bedieneinheit 70 weist ein manuell be-
tatigbares Betatigungselement 72 auf, das als eine
Art ,Knlppel” ausgebildet ist. Dieses Betatigungsele-
ment 72 ist fest an einem Gehause 74 der Bedien-
einheit 70 befestigt und kann relativ zu diesem weder
verschwenkt noch gedreht werden.

[0072] Das Betatigungselement 72 ist derart ausge-
bildet, dass es zu einer Mittelebene spiegelsymme-
trisch ausgebildet ist, so dass es sowohl von Links-
handern als auch Rechtshandern ergonomisch glins-
tig betéatigt werden kann.

[0073] Die Bedieneinheit 70 weist einen nicht darge-
stellten Kraft-Momenten-Sensor auf, Gber den zum
einen die Betéatigungsrichtung, in die das Betati-
gungselement 72 betatigt wird, und zum anderen die
Kraft und das Moment, mit der bzw. dem das Betati-

2016.05.04

gungselement 72 in die Betatigungsrichtung betatigt
wird, ermittelt werden.

[0074] Die Steuereinheit steuert dann die elektrische
Antriebseinheit derart an, dass bei einer Betatigung
des Betétigungselementes 72 die Bodenplattform 10
sich in die Betatigungsrichtung bewegt, d. h., dass
der Vektor, der Kraft, die auf das Betatigungselement
72 ausgeubt wird, mit dem Vektor der Bewegung der
Bodenpattform 10 Ubereinstimmt. Hierdurch wird ei-
ne intuitive Steuerung ermoglicht.

[0075] Die Geschwindigkeit, mit der die Bodenplatt-
form 10 in die Betatigungsrichtung bewegt wird, ist
insbesondere proportional zu der auf das Betati-
gungselement 72 ausgeubten Kraft bzw. Moment.
Durch die zusatzliche, unbewegliche Kopplung des
Betatigungselementes 72 mit dem Gehause 74 wird
ferner erreicht, dass die Bedienperson somit das Ge-
fuhl hat, als ob sie die Bodenplattform 10 manuell
bewegen wirde, obwohl sie jedoch keine Kraft fur
die Bewegung selbst aufbringen muss, sondern diese
ausschlieRlich durch die omnidirektionale Antriebs-
einheit aufgebracht wird.

[0076] An dem Betatigungselement 72 ist ferner ein
Freigabeschalter 76 angeordnet, der von einer Be-
dienperson betatigt werden muss. Betatigt die Be-
dienperson nur das Betatigungselement 72, nicht
aber den Freigabeschalter 76, so fihrt die Boden-
plattform 10 keine Bewegung aus.

[0077] Bei einer besonders bevorzugten Ausfih-
rungsform sind an beiden Enden des Griffs 78 des
Betatigungselementes 72 solche Freigabeschalter 76
angeordnet, so dass eine Bedienperson, egal von
welcher Seite oder mit welcher Hand sie den Griff 78
greift, immer mit dem Daumen den Freigabeschalter
76 betatigen kann.

[0078] An der Patientenlagereinheit 110 ist seitlich
eine Vielzahl von Schienen 130 bis 144 angeordnet,
an denen die Bedieneinheit 70 an beliebiger Stelle
befestigt werden kann. Hierzu weist die Bedieneinheit
70 an dem Gehause 74 eine Aussparung 80 auf, iber
die die Bedieneinheit 70 auf die einzelnen Schienen
130 bis 144 aufgeschoben werden kann. Somit wird
erreicht, dass die Bedieneinheit 70 an unterschiedli-
chen Stellen gelagert werden kann, je nachdem, wie
es fur die Bedienperson am gunstigsten ist.

[0079] Insbesondere ist eine Positionssensoreinheit
vorgesehen, Uber die die Position der Bedieneinheit
70 relativ zum Operationstisch 100 und insbesondere
relativ zur Bodenplattform 10 bestimmt werden kann.
Die Steuereinheit berlcksichtigt die ermittelte relati-
ve Position bei der Ansteuerung der Mecanumrader
20 bis 26 entsprechend, so dass tatsachlich immer
ein Bewegen der Bodenplattform 10 in die Richtung,
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in der auch das Betatigungselement 72 betatigt wird,
stattfindet.

[0080] Bei einer alternativen Ausfiihrungsform der
Erfindung kann auch nur eine konkrete Schnittstelle
zur Befestigung der Bedieneinheit 70 an der Patien-
tenlagereinheit 110 vorgesehen sein. In diesem Fall
ist insbesondere keine Positionssensoreinheit not-
wendig.

[0081] Es ist alternativ mdglich, dass auch andere
Arten von Betatigungselemente 72 verwendet wer-
den. Insbesondere kénnen Betatigungselemente ver-
wendet werden, die zur Betatigung selbst bewegt
werden missen, beispielsweise ein Joystick.

[0082] Ferner kann bei einer alternativen Ausflih-
rungsform der Erfindung auch eine Bedieneinheit 70
verwendet werden, an der die verschiedenen Bewe-
gungsmaglichkeiten der Bodenplattform 100 gekenn-
zeichnet sind. In diesem Fall wird von der Bodenplatt-
form 10 jeweils die Bewegung ausgefiihrt, die durch
das Betatigungselement angewahlt wird.

[0083] In Fig. 8 ist eine Unteransicht einer Boden-
plattform 90 gemal einer zweiten Ausfihrungsform
dargestellt. Elemente mit gleicher Funktion oder glei-
chem Aufbau haben dieselben Bezugszeichen.

[0084] Diese Bodenplattform 90 unterscheidet sich
von der Bodenplattform 10 nach der ersten Aus-
fihrungsform dadurch, dass vier zusatzliche Mecan-
umrader 92 bis 98 vorgesehen sind, die nicht aktiv
durch die elektrische Antriebseinheit, also insbeson-
dere nicht durch die Nabenantriebe 30 bis 36, ange-
trieben sind, sondern lediglich passiv Uber den Kon-
takt zum Boden mit angetrieben werden. Diese zu-
séatzlichen Mecanumrader 92 bis 98 dienen insbeson-
dere dazu, die Kraft auf mehrere Rader zu verteilen,
so dass auf die einzelnen Mecanumrader 20 bis 26,
92 bis 98 geringere Krafte wirken.

[0085] Bei einer alternativen Ausfiihrungsform der
Erfindung kénnen anstelle von Mecanumradern auch
sogenannte Allseitenrader verwendet werden. Hier-
bei ist insbesondere ausreichend, drei angetriebene
Allseitenrader zu verwenden.

[0086] Ebenso kénnen alternativ alle anderen For-
men von omnidirektionalen Antriebseinheiten ver-
wendet werden, die es erlauben, die Bodenplattform
10, 90 ohne mechanische Lenkung und ohne Kraft-
einwirkung durch eine Bedienperson in jede Richtung
zu bewegen.
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Bezugszeichenliste

10, 90 Bodenplattform

12 Gehause

18 Spuléffnung

20 bis 26, 92 bis 98 Mecanumrad

30 bis 36 Nabenantrieb

40 Hauptrad

42 Langsachse

44 Rolle

50 Schwingachse

52 Bolzen

54 Starrachse

56, 58 Hubeinheit

60 Unterseite

62, 64 FuBkorper

70 Bedieneinheit

72 Betéatigungselement

74 Gehause

76 Freigabeschalter

78 Griff

80 Aussparung

110 Patientenlagereinheit

112 Saule

114 bis 122 Polster

130 bis 144 Schiene
Patentanspriiche

1. Bodenplattform fir einen Operationstisch
mit einer Schnittstelle zur Befestigung einer Patien-
tenlagereinheit (110) zur Lagerung eines Patienten,
einer omnidirektionalen elektrischen Antriebseinheit,
die derart ausgebildet ist, dass die Bodenplattform
(10, 90) allein durch die Antriebeinheit innerhalb ei-
ner vorbestimmten Ebene in jede beliebige Richtung
verfahrbar und drehbar ist, und
mit einer Bedieneinheit (70) zum Steuern der An-
triebseinheit,
wobei diese Bedieneinheit (70) ein manuelles Betéti-
gungselement (72) umfasst,
und wobei die Bedieneinheit (70) eine Steuereinheit
umfasst, die in Abhangigkeit der Betatigung des Be-
tatigungselements (72) Ansteuerungssignale fir die
Antriebseinheit ermittelt und an die Antriebseinheit
Ubertragt, auf deren Grundlage die Antriebseinheit
die Bodenplattform (10, 90) bewegt.

2. Bodenplattform (10, 90) nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass die Antriebseinheit
mehrere unabhangig voneinander ansteuerbare, an-
getriebene Rader (20 bis 26) umfasst, und dass die
Steuereinheit durch die individuelle Ansteuerung der
angetriebenen Rader (20 bis 26) die Bewegungsrich-
tung der Bodenplattform (10, 90) steuert.

3. Bodenplattform (10, 90) nach Anspruch 2, da-
durch gekennzeichnet, dass die Antriebseinheit zu-
satzlich zu den angetriebenen Radern (20 bis 26)
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mindestens ein nicht elektrisch angetriebenes Stitz-
rad (92 bis 98) umfasst.

4. Bodenplattform (10, 90) nach Anspruch 2 oder
3, dadurch gekennzeichnet, dass die Langsachsen
(42) der angetriebenen Rader (20 bis 26), um die sich
die R&der (20 bis 26) drehen, relativ zur Bodenplatt-
form (10, 90) drehfest angeordnet sind.

5. Bodenplattform (10, 90) nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Antriebseinheit mindestens einen Elektro-
motor (30 bis 36) zum Antreiben der angetriebenen
Rader (20 bis 26) umfasst.

6. Bodenplattform (10, 90) nach einem der vorher-
gehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Antriebseinheit mehrere Elektromotoren (30
bis 36) umfasst, dass jedem angetriebenen Rad (20
bis 26) ein Elektromotor (30 bis 36) zugeordnet ist,
und dass jeder Elektromotor (30 bis 36) jeweils aus-
schlieBlich zum Antreiben des zugeordneten Rades
(20 bis 26) dient.

7. Bodenplattform (10, 90) nach einem der vorher-
gehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Antriebseinheit vier elektrisch angetriebene
Mecanumrader (20 bis 26) umfasst.

8. Bodenplattform (10, 90) nach Anspruch 7, da-
durch gekennzeichnet, dass jeweils zwei Mecan-
umrader (20 bis 26) koaxial angeordnet sind.

9. Bodenplattform (10, 90) nach Anspruch 7 oder
8, dadurch gekennzeichnet, dass die Antriebsein-
heit vier Nabenantriebe (30 bis 36) umfasst, wobei
jeweils ein Nabenantrieb (30 bis 36) zum Antreiben
eines Mecanumrades (20 bis 26) dient.

10. Bodenplattform (10, 90) nach Anspruch 9, da-
durch gekennzeichnet, dass die Nabenantriebe (30
bis 36) jeweils koaxial zu dem Mecanumrad (20 bis
26), das durch den jeweiligen Nabenantrieb (30 bis
36) angetrieben ist, angeordnet sind.

11. Bodenplattform (10, 90) nach einem der An-
spriche 7 bis 10, dadurch gekennzeichnet, dass
die Mecanumrader (20 bis 26) jeweils Uber eine Ein-
zelradaufhdngung gelagert sind.

12. Bodenplattform (10, 90) nach einem der
Anspriche 7 bis 10, dadurch gekennzeichnet,
dass zwei der Mecanumrader (20 bis 26) an einer
Schwingachse (50) gelagert sind, die relativ zu ei-
nem Basiselement (12) der Bodenplattform (10, 90)
schwenkbar ist, und dass die zwei anderen Mecan-
umrader (20 bis 26) an einer Starrachse (54) gelagert
sind, die drehfest an dem Basiselement (12) befestigt
ist.
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13. Bodenplattform (10, 90) nach einem der An-
spriche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass die
Antriebseinheit mindestens drei Allseitenrader um-
fasst.

14. Bodenplattform (10, 90) nach Anspruch 13,
dadurch gekennzeichnet, dass die Allseitenrader
derart angeordnet sind, dass sich die Langsachsen
der Allseitenrader sich einem gemeinsamen Punkt
schneiden.

15. Bodenplattform (10, 90) nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass mindestens eine Hubeinheit (56, 58) vorgese-
hen ist, mit deren Hilfe die Rader (20 bis 26, 92 bis
98) der Antriebseinheit relativ zur Unterseite (60) der
Bodenplattform (10, 90) bewegbar sind, wobei in ei-
ner Verfahrposition die Rader (20 bis 26, 92 bis 98)
derart angeordnet sind, dass sie aus der Unterseite
(60) hervorstehen, und wobei in einer Standposition
die Rader (20 bis 26, 92 bis 98) derart angeordnet
sind, dass sich nicht aus der Unterseite (60) hervor-
stehen.

16. Bodenplattform (10, 90) nach einem der vorher-
gehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Rader (20 bis 26, 92 bis 98) der Antriebsein-
heit jeweils in einem Radkasten angeordnet sind, und
dass jeder Radkasten jeweils einen Anschluss (18)
fur eine Reinigungseinrichtung zur Reinigung der Ra-
der (20 bis 26, 92 bis 98) aufweist.

17. Bodenplattform (10, 90) nach einem der vor-
hergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass die Bedieneinheit (70) einen Richtungssen-
sor umfasst, der die Betatigungsrichtung des Betati-
gungselements (72) ermittelt, und dass die Steuer-
einheit in Abhangigkeit der ermittelten Betatigungs-
richtung die Antriebseinheit derart ansteuert, dass die
Antriebseinheit die Bodenplattform (10, 90) in die Be-
tatigungsrichtung bewegt.

18. Bodenplattform (10, 90) nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Bedieneinheit (70) einen Kraft-Momenten-
Sensor umfasst, der die Kraft und/oder das Moment
ermittelt, mit dem das Betatigungselement (72) in die
Betatigungsrichtung betatigt wird, und dass die Steu-
ereinheit die Geschwindigkeit, mit der die Antriebs-
einheit die Bodenplattform (10, 90) bewegen soll, pro-
portional zur ermittelten Kraft und/oder Moment fest-
legt und die Antriebseinheit entsprechend ansteuert.

19. Bodenplattform (10, 90) nach Anspruch 18,
dadurch gekennzeichnet, dass bei Ausiibung eines
Momentes auf das Betatigungselement (72) die Steu-
ereinheit die Antriebseinheit derart ansteuert, dass
diese die Bodenplattform (10, 90) um eine Drehach-
se dreht, die mit der Langsachse des Betadtigungsele-
ments (72) zusammenfallt.

9/18



DE 10 2014 115 901 A1

20. Bodenplattform (10, 90) nach Anspruch 18,
dadurch gekennzeichnet, dass bei Ausubung eines
Momentes auf das Betatigungselement (72) die Steu-
ereinheit die Antriebseinheit derart ansteuert, dass
diese die Bodenplattform (10, 90) unabhangig von
der Position des Bedieneinheit (70) um eine vorbe-
stimmte Drehachse, insbesondere um die vertikale
Mittelachse der Bodenplattform (10, 90), dreht.

21. Bodenplattform (10, 90) nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Bedieneinheit (70) als eine separate an der
Bodenplattform (10, 90) und/oder einer an der Bo-
denplattform (10, 90) befestigbaren Patientenlager-
einheit (110) befestigbare und wieder I6sbare Einheit
ausgebildet ist.

22. Bodenplattform (10, 90) nach Anspruch 21, da-
durch gekennzeichnet, dass die Bedieneinheit (70)
nur an einer vorbestimmten Schnittstelle befestigbar
ist.

23. Bodenplattform (10, 90) nach Anspruch 21, da-
durch gekennzeichnet, dass die Bedieneinheit (70)
an mehreren vorbestimmten Schnittstellen befestig-
bar ist.

24. Bodenplattform (10, 90) nach einem der vorher-
gehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Bedieneinheit (70) und/oder die Bodenplatt-
form (10, 90) eine Positionssensoreinheit zur Ermitt-
lung der relativen Position der Bedieneinheit (70) und
der Bodenplattform (10, 90) zueinander umfasst.

25. Bodenplattform (10, 90) nach einem der vor-
hergehenden Anspriche, dadurch gekennzeich-
net, dass das Betatigungselement (72) relativ zu ei-
nem Gehause (74) der Bedieneinheit (70) unbeweg-
lich angeordnet ist.

26. Bodenplattform (10, 90) nach einem der An-
spriche 1 bis 16, dadurch gekennzeichnet, dass
an der Bedieneinheit (70) die mdglichen Bewegungs-
richtungen der Bodenplattform (10, 90) gekennzeich-
net sind, und dass bei eine Betatigung des Betati-
gungselements (72) in eine der gekennzeichneten
Bewegungsrichtungen die Steuereinheit die Antriebs-
einheit derart ansteuert, dass diese die Bodenplatt-
form (10, 90) in diese Bewegungsrichtung bewegt.

27. Bodenplattform (10, 90) nach einem der vorher-
gehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass das Betatigungselement (72) mindestens einen
Joystick, mindestens einen Fingerschalter, mindes-
tens ein Touchpanel und/oder mindestens ein Pedal
umfasst.

28. Bodenplattform (10, 90) nach einem der vorher-
gehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Bedieneinheit (70) mindestens eine Freiga-
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beeinheit (76) umfasst, und dass die Steuereinheit
bei einer Betétigung des Betatigungselements (72)
die Antriebseinheit nur dann entsprechend ansteuert,
wenn auch die Freigabeeinheit (76) betatigt ist.

29. Bodenplattform (10, 90) nach Anspruch 28,
dadurch gekennzeichnet, dass die Freigabeeinheit
(76) einen Schalter, insbesondere einen an dem Be-
tatigungselement (72) angeordneten Daumenschal-
ter, und/oder einen kapazitiven Sensor umfasst.

30. Bodenplattform (10, 90) nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass das Betatigungselement (72) symmetrisch zu
eine Mittelebene ausgebildet ist.

31. Operationstisch
mit einer Bodenplattform (10, 90) nach einem der An-
spriche 1 bis 30,
und mit einer an der Schnittstelle befestigten Patien-
tenlagereinheit (110).

32. Operationstisch (100) nach Anspruch 31, da-
durch gekennzeichnet, dass die Patientenlagerein-
heit (110) tGber eine hdhenverstellbare Saule (112) mit
der Bodenplattform (10, 90) verbunden ist.

33. Operationstisch (100) nach Anspruch 31 oder
32, dadurch gekennzeichnet, dass die Patientenla-
gereinheit (110) mindestens eine Schnittstelle zur Be-
festigung der Bedieneinheit (70) umfasst.

34. Operationstisch (100) nach einem der Anspri-
che 31 bis 33, dadurch gekennzeichnet, dass die
Patientenlagereinheit (110) mindestens eine Schiene
(130 bis 144) zur Befestigung der Bedieneinheit (70)
umfasst.

Es folgen 8 Seiten Zeichnungen
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