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DISPOSITIF D'ECLAIRAGE MEDICAL.

@ L'invention concerne un dispositif d'éclairage médical
(1) comportant un socle (2) destiné a étre posé au sol, un
mat (12) dont la premiere extrémité (13) est reliée au socle
(2) et dont la seconde extrémité (14) supporte un bras (15),
ledit bras (15) comportant une premiére extrémité articulée
(22) sur le mat (12) et une seconde extrémité supportant
des moyens d'éclairage (24), le mat (12) étant mobile entre
une position rétractée et une position déployée.
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Dispositif d’éclairage médical

L’invention concerne un dispositif d’éclairage médical, notamment
pour bloc opératoire.

Un tel dispositif d’éclairage comporte classiquement un bras articulé
dont une extrémité est fixe et dont I'autre extrémité est mobile et supporte
des moyens d’éclairage. L’extrémité fixe est par exemple fixée a un mur, a
un plafond ou encore a un bras de distribution d’'un bloc opératoire. Le bras
articulé est formé de plusieurs €léments reliés les uns aux autres par des
articulations permettant de déplacer et d’orienter manuellement les moyens
d’éclairage.

A des fins de démonstration chez des clients, il a été envisagé de
développer des dispositifs d’éclairage pouvant étre transportés facilement
puis installés rapidement sur le site de démonstration.

De tels dispositifs transportables peuvent également étre utilisés
pour d’autres applications, par exemple en vue d'équiper des postes
meédicaux avancés déployés lors de conflits ou lors d’évenements majeurs
ou de crise.

L’invention vise a répondre a cette problématique grace a un
dispositif d’éclairage pouvant étre transporté aisément, tout en étant
d’installation facile et rapide.

A cet effet, l'invention propose un dispositif d’éclairage médical
comportant un socle destiné a étre posé au sol, un mat dont la premiére
extrémité est reliée au socle et dont la seconde extrémité supporte un bras,
ledit bras comportant une premiére extrémité articulée sur le méat et une
seconde extrémité supportant des moyens d’'éclairage, le méat étant mobile
entre une position rétractée et une position déployée.

Le dispositif d’éclairage peut ainsi étre transporté facilement, en
position rétractée du mat, puis déployé sur le site de démonstration par

exemple.
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De préférence, le méat est télescopique et comporte plusieurs
segments pouvant coulisser les uns par rapport aux autres.

Dans ce cas, le déploiement du bras télescopique est obtenu par
actionnement d'une pompe, par exemple actionnée manuellement ou a
I'aide d’'une pédale.

Un mat télescopique actionné de fagon pneumatique est notamment
connu du document US 2012/0079778, pour d’autres applications.

Selon une caractéristique de [linvention, le mat comporte des
moyens de verrouillage permettant d’interdire le coulissement des différents
éléments du mat les uns par rapport aux autres.

Ceci permet notamment de sécuriser le dispositif d’éclairage une fois
déployé.

En outre, le socle peut comporter des roues de transport, afin de
faciliter le déplacement du dispositif d’éclairage.

Selon une forme de réalisation de l'invention, la premiere extrémité
du bras est reliée a la seconde extrémité du méat par l'intermédiaire d'une
articulation comportant une liaison pivot d’axe paralléle au méat et décalé de
I'axe du méat et/ou une liaison pivot autour d’'un axe perpendiculaire au mat.

Une telle architecture permet de replier facilement et de maniere
compacte le bras le long du méat. Ainsi, en position repliée ou rétractée,
'encombrement du dispositif d’éclairage est relativement réduit, ce qui
facilite son transport et son installation sur site.

Dans ce cas, le dispositif d’éclairage peut comporter des butées
permettant de limiter la rotation du bras articulé par rapport au mat, selon
'axe paralléle au mat, entre deux positions limites.

Les butées sont positionnées de fagon a éviter un basculement du
dispositif d’éclairage lors du déplacement des moyens déclairage et
lorsque le méat est déployé.

Selon une autre caractéristique de linvention, la premiére extrémité
du mét est reliée au socle par I'intermédiaire d'une articulation comportant

une liaison pivot d’axe perpendiculaire a 'axe du mat.
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Une telle caractéristique permet encore d’améliorer la compacité du
dispositif d’éclairage en position repliée ou rétractée.

En outre, la premiére extrémité du méat est située a proximité d’un
bord du socle, au moins un contrepoids étant monté sur le socle, a 'opposé
de la premiéere extrémité du mat.

De cette maniére, il est possible de libérer un large espace de travalil
pour un opérateur ou un chirurgien, placé a proximité du mat et sous le
bras et les moyens d’éclairage.

Selon une forme de réalisation de linvention, une platine relie la
seconde extrémité du mat et la premiére extrémité du bras.

Avantageusement, ladite platine comporte une premiére partie reliée
a la seconde extrémité du méat et une seconde partie reliée a la premiere
extrémité du bras, les deux parties étant pivotantes I'une par rapport a
I'autre autour d’un axe perpendiculaire au mat.

Une telle caractéristique permet encore d’améliorer la compacité du
dispositif d’éclairage lorsque celui-ci est en position repliée ou rétractée.

En outre, au moins 'une des articulations comporte des moyens de
verrouillage permettant d’interdire tout mouvement relatif entre les éléments
articulés correspondants, de maniére a pouvoir maintenir le dispositif
d’éclairage en position déployée par exemple.

L’invention sera mieux comprise et d’autres détails, avantages et
caractéristiques de linvention apparaitront a la lecture de la description
suivante faite a titre d’exemple non limitatif, en référence aux dessins
annexés dans lesquels :

- la figure 1 est une vue en perspective d’'une premiére forme de
réalisation du dispositif d’éclairage, en position rétractée du mét ;

- la figure 2 est une vue correspondant a la figure 1, dans laquelle le
mat est en position déployée,

- la figure 3 est une vue de cété du dispositif d’éclairage, en position
déployée a cbté d'un opérateur et d'une table d’'opération sur laquelle est

allongé un patient,
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- la figure 4 est une vue en perspective de ce dispositif d’éclairage
en position déployée,

- la figure 5 est une vue de détail de la figure 4, illustrant le montage
des butées sur la platine,

- la figure 6 est une vue de détail, en perspective, illustrant une
pompe a main servant au déploiement du mat télescopique,

- la figure 7 est une vue en coupe de I'extrémité supérieure du mat,
illustrant notamment la structure d’'un connecteur électrique tournant,

- les figures 8 a 11 sont des vues en perspective illustrant différentes
étapes de repliement et de conditionnement du dispositif d'éclairage, en
vue de son transport,

- la figure 12 est une vue de c6té dune deuxieme forme de
réalisation du dispositif d’éclairage,

- les figures 13 a 24 illustrent un dispositif d’éclairage selon une
troisiéme forme de réalisation, a savoir :

- la figure 13 est une vue en perspective du dispositif d’éclairage,

- les figures 14, 15 et 16 sont des vues de détail de certaines parties
du dispositif d’éclairage,

- la figure 17 est une vue en perspective, de dessous, du dispositif
d’éclairage,

- la figure 18 est une vue de détail d’'une partie du socle du dispositif
d’éclairage,

- les figures 19 a 23 sont des vues correspondant respectivement
aux figures 8 a 11, du dispositif d’éclairage selon la troisieme forme de
réalisation,

- la figure 24 est une vue de cété du dispositif d’éclairage dans une
position intermédiaire,

- les figures 25 a 28 sont des vues correspondant respectivement
aux figures 8 a 11, du dispositif d’éclairage selon une quatriéme forme de
réalisation,

- la figure 29 est une vue de détail d'une partie du dispositif
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d’éclairage des figures 25 a 28.

Un dispositif d’éclairage médical 1 selon une premiére forme de
réalisation est illustré aux figures 1 a 11 et comporte un socle 2 destiné a
étre posé au sol et comprenant un support 3 sensiblement plan et
horizontal sur lequel sont montées quatre roulettes 4 écartées les unes des
autres. Le socle 2 comporte des moyens dalimentation électrique 5
pouvant comprendre une batterie 6 (figure 18) et/ou des moyens de
raccordement a un réseau électrique, tels qu’'une fiche standard 7 (prise
secteur) et d'une prise de type équipotentielle 8 (masse), comme
représenté aux figures 8 et 9. Le support 3 comporte une extrémité dite
avant 9, située a droite sur la figure 1, et une extrémité arriére 10. La partie
arriere du support 3 comporte un contrepoids 11 qui peut étre formé, au
moins en partie, par les batteries par exemple. Les roulettes 4 situées au
niveau de l'extrémité arriére 10 du support 3 comportent des moyens de
verrouillage empéchant le déplacement du socle 2.

Un mat 12 est monté sur la partie avant du support 3, en un point
décalé latéralement par rapport au plan médian longitudinal du support 3,
comme cela est mieux visible a la figure 4.

Le méat 12 comporte une premiere extrémité 13 fixée au support 3 et
une seconde extrémité 14 supportant un bras 15 (voir notamment figure 3).
Le méat 12 est du type télescopique et comporte plusieurs segments 16
pouvant coulisser les uns par rapport aux autres. Le méat 12 comporte un
dispositif pneumatique permettant de le déployer lorsque 'on augmente la
pression a l'aide d'une pompe 17, et de le rétracter progressivement par
abaissement de la pression (purge).

Un tel bras télescopique est par exemple connu du document US
2012/0079778.

Dans le cas de l'invention toutefois, la pompe 17 est une pompe
actionnée manuellement, comportant un corps cylindrique 18 fixé sur le méat
12, et une poignée 19 reliée a un piston coulissant par rapport au corps 18

(figure 6). Lorsqu'un opérateur actionne la poignée 19, il augmente la
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pression a l'intérieur du méat 12 et permet ainsi son déploiement. La position
déployée du mat 12 est illustrée a la figure 2 notamment. Un bouton 50
(visible sur les figures 2 et 3) permet de réaliser une purge de lair et
rétracter ainsi progressivement le méat 12. La position rétractée ou abaissée
du méat 12 est illustrée a la figure 1 notamment.

Le mat comporte également des moyens de verrouillage 20
permettant d’empécher le déplacement des différents secteurs les uns par
rapport aux autres (figure 2).

En variante, le bras 12 pourrait étre actionné a l'aide d’'un dispositif
hydraulique, électromécanique ou uniquement de fagon mécanique.

Une platine 21 s’étendant perpendiculairement au mét 12 est fixée
sur une seconde extrémité 14 du méat 12. Plus particuliéerement, la platine
21 comporte une premiére zone 21a de fixation a la seconde extrémité 14
du méat 12 et une seconde zone 21b sur laquelle est articulé le bras 15.
Cette articulation 22 est formée par une liaison pivot selon un axe B
paralléle a I'axe A du mat 12 et décalé de ce dernier, et par une liaison
pivot selon un axe C perpendiculaire a 'axe A du méat et a la direction
longitudinale du support 3.

Comme cela est mieux visible a la figure 5, deux tiges de butée 23
sont fixées de maniére amovible sur la seconde zone 21b de la platine 21
et font saillie de part et d’autre du bras 15. De cette maniére, le pivotement
du bras 15 selon 'axe B est limité par appui sur les butées 23. La plage
angulaire autorisée par les butées 23 est par exemple comprise entre - 15°
et + 15°. On notera par ailleurs que la plage angulaire autorisé par le pivot
selon I'axe C est comprise entre + 30° et — 45°. Ces plages angulaires sont
suffisantes pour les applications visées.

La seconde extrémité du bras 15 supporte des moyens d’éclairage
24 similaires a ceux décrits dans la demande de brevet FR 2 975 460, au
nom de la Demanderesse. Ces moyens déclairage 24 comportent
notamment un bras coudé 25 dont une extrémité est articulée a 'aide d’'une

liaison pivot 26 autour de l'axe du bras 15, et dont l'autre extrémité est
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articulée sur un boitier 27 supportant des modules 28 de forme hélicoidale.
L’articulation entre le bras 25 et le boitier 27 est référencée 26b et est
formée d’'une liaison pivot autour d’'un axe K perpendiculaire a 'axe du bras
15 (figure 4). Chaque module 28 comporte notamment des diodes
électroluminescentes associées a des collimateurs et a des éléments
optiques tels que des plaques de protection 29 (figure 17) et/ou des lentilles
fixes ou mobiles. Les diodes électroluminescentes sont situées sur la
surface externe d'une sphere, lesdites diodes éclairant ainsi une zone
autour du centre de la sphére. Une poignée 30 faisant saillie du boitier 27
permet a un opérateur de positionner et d’orienter correctement les moyens
d’éclairage 24, en agissant sur les articulations 22, 26 et 26b précitées des
bras 15 et 25.

Le bras 15 peut étre bloqué dans la position voulue a laide de
moyens connus, notamment a l'aide de ressorts ou de vérins a gaz
capables de maintenir le bras 15 et les moyens d’éclairage 24 en position.
Des moyens de freinage 51 permettant de maintenir ou de freiner le bras
15 en position autour de 'axe B sont visibles aux figures 5 et 7.

La figure 3 illustre le dispositif d’éclairage 1 dans une position de
travail, par exemple a l'intérieur d’'un bloc opératoire. Le socle 2 et le méat
12 sont alors positionnés derriere un opérateur 31, par exemple derriere un
chirurgien, et les moyens d’éclairage 24 sont positionnés et orientés de
maniére a éclairer un patient 33 allongé sur une table d’opération 32 ou sur
une table d'un cabinet dentaire par exemple. Dans cette position, le méat 12
est déployé de fagon a ce que le bras 15 s’étende au-dessus de 'opérateur
31. D’autres applications médicales sont évidemment envisageables.

On remarque que, dans cette position, un espace de travail libre 34
est préservé entre la table 32, d’'une part, et le socle 3 ou le mét 12, d’'autre
part, de fagcon a ne pas entraver les mouvements de I'opérateur 31. Ceci
est notamment du au fait que le mat 12 est fixé au niveau d’'une extrémité
du socle 3, le reste du socle 3 étant situé a 'opposé du bras 15 et des

moyens d’éclairage 24 par rapport au mat 12, en position déployée du
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dispositif d’éclairage. Dans ce cas toutefois, il est nécessaire de placer un
contrepoids 11 correctement dimensionné a 'opposé du bras 15 et des
moyens d’éclairage 24 par rapport au méat 12, de fagcon a éviter le
basculement du dispositif d’éclairage 1.

La présence des butées 23 permettant de limiter la rotation du bras
15 autour de 'axe B sert également a éviter un basculement du dispositif
d’éclairage 1.

Les moyens d’alimentation électrique 5 du socle 2 sont reliés aux
différents modules d’éclairage 28 par l'intermédiaire de cables électriques
traversant notamment le méat 12, le bras 15 et le bras coudé 25, et par
lintermédiaire de connecteurs électriques tournants 35, tels que celui
représenté a la figure 7, assurant la continuité électrique au niveau de
certaines articulations. La figure 7 représente un connecteur tournant 35
comportant une premiere partie 35a montée sur la platine 21 et une
seconde partie 35b, mobile par rapport a la premiere partie 35a, montée au
niveau de la premiére extrémité du bras 15. Les deux parties 35a, 35b du
connecteur 35 assurent la connexion électrique quelles que soient leurs
positions angulaires respectives.

Les cables et les connecteurs précités peuvent également permettre
la transmission de signaux, tels que des signaux de commande, entre les
différents éléments du dispositif d’éclairage 1.

Apreés utilisation, le dispositif d’éclairage 1 qui est dans la position
représentée a la figure 8 doit étre replié en vue de son transport. Pour cela,
le mat 12 est rétracté ou abaissé (figure 9), et 'une au moins des butées
amovibles 23 est retirée de la platine 21, de fagon a permettre la rotation du
bras 15 autour de I'axe B. Par rotation du bras 15 selon les axes B et C, les
moyens d’éclairage sont positionnés a proximité de lextrémité 10 du
support 3, de fagon a limiter 'encombrement de 'ensemble du dispositif
d’éclairage 1 (figure 10). Ce dernier peut alors étre logé dans une caisse 36
de taille relativement réduite, en vue de son transport (figure 11).

Dans une variante non représentée, il est possible d'utiliser un bras
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15 articulé sur la platine 21 du mét télescopique 12 uniquement a laide
d’un pivot selon 'axe C. Dans ce cas il convient de pouvoir faire pivoter la
platine 21 par rapport au socle 2. Ceci peut étre réalisé par une liaison pivot
entre la platine 21 et la seconde extrémité 14 du méat 12, par une liaison
pivot entre la premiere extrémité 13 du mat 12 et le support 3, ou encore
par des liaisons de type pivots glissants entre au moins deux segments 16
du mét télescopique 12.

La figure 12 illustre une deuxiéme forme de réalisation dans laquelle
les moyens d’éclairage 24 comportent un bras intermédiaire 37 reliant la
seconde extrémité du bras 15 au bras coudé 25. Le bras intermédiaire 37
est articulé sur le bras 15 et sur le bras coudé 25, par l'intermédiaire
d’articulations respectivement référencées 38 et 39. L’articulation 38 est
composée de deux liaisons pivots perpendiculaires, d’axes respectifs D et
E. Laxe D est parallele a 'axe C et 'axe E est parallele aux axes A et B.
L’articulation 39 est formée d’'une liaison pivot d’axe F, perpendiculaire aux
axes D et E. Une telle variante permet une plus grande maniabilité et
facilite le positionnement et l'orientation des moyens d’éclairage 24 par
rapport a la zone a éclairer.

Les figures 13 a 24 illustrent une troisieme forme de réalisation du
dispositif d’éclairage 1, dans laquelle la premiere extrémité 13 du méat 12
est montée dans la zone avant du support 3 et au niveau du plan médian
longitudinal du support 3. De plus, la premiére extrémité 13 du méat 12 est
articulée sur le support 3 au moyen d’'une articulation 40 formée par une
liaison pivot d’axe G perpendiculaire a I'axe A du mét 12 et au plan médian
longitudinal du support 3. Le méat 12 est ainsi mobile entre une position de
travail ou position déployée dans laquelle il est vertical ou perpendiculaire
au support 3 (figure 13), et une position de transport ou position rabattue
dans laquelle il est rapproché du support 3 (figures 21 et 22). Cette
articulation 40 autorise un débattement angulaire de 90° entre le méat 12 et
le support 3. Elle comporte des moyens de verrouillage permettant

d'immobiliser le mat 12 dans sa position de travail et/ou dans sa position de
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10

transport. Ces moyens de verrouillage se présentent par exemple sous la
forme d’'un doigt d’indexation bistable 41, destiné a étre inséré dans des
trous ménagés dans des parties de [articulation 40 solidaires
respectivement du méat 12 et du support 3 (figure 15).

En outre, la platine 21 comporte une premiére partie 21a fixée sur la
seconde extrémité 14 du mat 12 et une seconde partie 21b supportant le
bras 15, les deux parties 21a, 21b étant articulées autour d'un axe H
parallele a 'axe G d’articulation du méat 12 sur le support 3 (figure 14). La
seconde partie 21b est ainsi mobile par rapport a la premiére partie 21a,
entre une position déployée ou position de travail dans laquelle les deux
parties s’étendent sensiblement dans le méme plan (figure 14) et une
position rabattue ou position de transport dans laquelle la seconde partie
21b forme un angle avec la premiere partie 21a (figure 22). Cette
articulation autorise un débattement angulaire d’environ 45° entre les deux
parties 21a, 21b. Des moyens de verrouillage 42 permettent d'immobiliser
les deux parties 21a, 21b dans la position de travail. Ces moyens de
verrouillage 42 (mieux visibles a la figure 14) sont par exemple de type
sauterelle et comportent alors un fil 43 en forme de U, rattaché a I'une des
parties 21a, venant s’'insérer dans au moins un crochet 44 de 'autre partie
21b. Le fil 43 est amené ou dégagée du crochet 44 par actionnement d'une
poignée 45.

Dans cette forme de réalisation, la premiére extrémité du bras 15 est
articulée sur la seconde partie 21b de la platine 21, par l'intermédiaire de
I'articulation 22 comportant alors une unique liaison pivot d’axe C paralléle
a laxe H darticulation des deux parties 21a, 21b de la platine 21 et
paralléle a 'axe G d’articulation du mat 12 sur le support 3.

Dans cette forme de réalisation également, [lactionnement
pneumatique du mat 12 n’est pas réalisé a l'aide d’'une pompe a main, mais
a l'aide d’'une pompe actionnée par des pédales 46, 47 et dissimulée dans
le socle 2. Plus particulierement, une premiere pédale 46 permet, par

actionnements successifs, d’augmenter la pression du circuit pneumatique
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11

afin de déployer le mét télescopique 12. Une autre pédale 47 permet, au
contraire, de réduire la pression du circuit pneumatique afin d’abaisser le
bras 12. Une autre pédale 48 (figure 17) peut servir a verrouiller ou
déverrouiller les roulettes 4 afin d’'immobiliser le socle 2 par rapport au sol.

Apreés utilisation, le dispositif d’éclairage 1 qui est dans la position
représentée a la figure 19 doit étre replié en vue de son transport. Pour
cela, le mat 12 est rétracté ou abaissé (figure 20), puis le méat 12 est pivoté
par rapport au socle 2 vers sa position repliée (figure 21). Enfin, la seconde
partie 21b de la platine 21 peut étre repliée et le bras 15 peut étre pivoté
par rapport a la seconde partie 21b de la platine 21, de maniere a ce que le
bras 15, le mat 12 et le support 3 soient sensiblement paralléles (figure 22).
L’encombrement de l'ensemble du dispositif d’éclairage 1 est ainsi
considérablement réduit. Ce dernier peut alors étre logé dans une caisse
36 de taille trés réduite, en vue de son transport (figure 23). Le volume de
la caisse 36 illustrée a la figure 23 est au moins inférieur de 30 % au
volume de la caisse 36 illustrée a la figure 11.

On notera que, dans cette forme de réalisation, il n'est pas
nécessaire de retirer les butées amovibles 23 de la platine 21.

Les articulations 22 et 40 peuvent étre mues par un dispositif
pneumatique, hydraulique, électromécanique ou uniqguement mécanique.

Comme cela est représenté a la figure 24, les moyens de
verrouillage 41 équipant larticulation 40 peuvent également permettre
d'immobiliser le mét 12 dans une position dans laquelle il forme un angle
de 45° avec le support 3. Dans cette position également, les moyens de
verrouillage 42 maintiennent les deux parties 21a, 21b de la platine 21 dans
le méme plan.

Les figures 25 a 28 illustrent une quatrieme forme de réalisation de
invention, se distinguant de celle des figures 13 a 23 en ce que le socle 2
comporte un support 3 de taille réduite, fixé a la premiére extrémité 13 du
mat 12 et portant deux roulettes 4. Trois pieds 49 décalés angulairement

les uns des autres sont articulés sur le support 3, entre une position repliée
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dans laquelle ils s’étendent le long du mat 12, et une position déployée
dans laquelle ils sont destinés a prendre appui sur le sol. Des moyens de
verrouillage se présentant sous la forme d’'un doigt d’'indexation 52 (figure
29) permettent de maintenir les pieds 49 en position déployée, de maniere
a ce que les pieds 49 forment un trépied capable de soutenir le mat 12 en
position verticale, quelle que soit la position des moyens d’éclairage 24 et
du bras articulé 15.

Apreés utilisation, le dispositif d’éclairage 1 qui est dans la position
représentée a la figure 25 doit étre replié en vue de son transport. Pour
cela, le mat 12 est rétracté ou abaissé (figure 26), puis les pieds 49 sont
repliés le long du méat 12 (figure 27). Enfin, la seconde partie 21b de la
platine 21 peut étre repliée et le bras 15 peut étre pivoté par rapport a la
seconde partie 21b de la platine 21, de maniére a ce que le bras 15, le méat
12 et le support 3 soient sensiblement paralléles (figure 28).
L’encombrement de l'ensemble du dispositif d’éclairage 4 est alors
considérablement réduit. On notera que, dans ce cas, il nest pas

nécessaire que le mat 12 soit articulé sur le support 3.



10

15

20

25

30

3000784

13

REVENDICATIONS

1. Dispositif d’éclairage médical (1) comportant un socle (2) destiné
a étre posé au sol, un méat (12) dont la premiére extrémité (13) est reliée au
socle (2) et dont la seconde extrémité (14) supporte un bras (15), ledit bras
(15) comportant une premiére extrémité articulée (22) sur le méat (12) et une
seconde extrémité supportant des moyens d’éclairage (24), le méat (12)
étant mobile entre une position rétractée et une position déployée.

2. Dispositif d’éclairage médical (1) selon la revendication 1,
caractérisé en ce que le méat (12) est télescopique et comporte plusieurs
segments pouvant (16) coulisser les uns par rapport aux autres.

3. Dispositif d’éclairage médical (1) selon la revendication 2,
caractérisé en ce que le déploiement du bras télescopique (12) est obtenu
par actionnement d’'une pompe, par exemple actionnée manuellement ou a
I'aide d’'une pédale (46, 47).

4. Dispositif d’éclairage médical (1) selon la revendication 2 ou 3,
caractérisé en ce que le mat (12) comporte des moyens de verrouillage
(20) permettant d’interdire le coulissement des différents éléments (16) du
mat (12) les uns par rapport aux autres.

5. Dispositif d’éclairage médical (1) selon 'une des revendications 1
a 4, caractérisé en ce que le socle (2) comporte des roues (4) de transport.

6. Dispositif d’éclairage médical selon 'une des revendications 1 a 5,
caractérisé en ce que la premiére extrémité (13) du bras (12) est reliée a la
seconde extrémité du mat par lintermédiaire d'une articulation (22)
comportant une liaison pivot d’axe (B) parallele au méat (12) et décalé de
'axe (A) du méat (12) et/ou une liaison pivot autour dun axe (C)
perpendiculaire au mat (12).

7. Dispositif d’éclairage médical (1) selon la revendication 6,
caractérisé en ce qu’il comporte des butées (23) permettant de limiter la
rotation du bras articulé (15) par rapport au méat (12), selon l'axe (B)

paralléle au méat (12), entre deux positions limites.
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8. Dispositif d’éclairage médical (1) selon 'une des revendications 1
a 7, caractérisé en ce que la premiere extrémité (13) du mat (12) est reliée
au socle (2) par lintermédiaire d’'une articulation (40) comportant une
liaison pivot d’axe (G) perpendiculaire a 'axe (A) du méat (12).

9. Dispositif d’éclairage médical (1) selon 'une des revendications 1
a 8, caractérisé en ce que la premiere extrémité (13) du mat (12) est située
a proximité d’'un bord (13) du socle (2), au moins un contrepoids (11) étant
monté sur le socle (2), a 'opposé de la premiére extrémité (13) du mat (12).

10. Dispositif d’éclairage médical (1) selon 'une des revendications 1
a 9, caractérisé en ce qu’une platine (21) relie la seconde extrémité (14) du
mat (12) et la premiére extrémité du bras (15).

11. Dispositif d’éclairage médical (1) selon la revendication 10,
caractérisé en ce que ladite platine (21) comporte une premiére partie (21a)
reliée a la seconde extrémité (14) du mat (12) et une seconde partie (21b)
reliée a la premiére extrémité (13) du méat (12), les deux parties (21a, 21b)
étant pivotantes lune par rapport a lautre autour dun axe (H)
perpendiculaire au mat (12).

12. Dispositif d’éclairage médical (1) selon 'une des revendications 1
a 11, caractérisé en ce qu'au moins l'une des articulations comporte des
moyens de verrouillage (41, 45) permettant d’interdire tout mouvement

relatif entre les éléments articulés correspondants.
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