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RESUMO

DISPOSITIVO PARA O AJUSTAMENTO DA SUPERFICIE

DE SUPORTE DE UMA MESA DE OPERACOES

E apresentado um dispositivo (10) para o ajustamento da
superficie de suporte (12) de uma mesa de operacdes, que
engloba uma diversidade de segmentos ajustdveis relativamente
entre si (l4a até 14f), estando pelo menos uma parte dos
segmentos (l4a até 14f) ajustdveis ligados a accionadores (lo6a
até 16f), qgque podem ser comandados para o ajustamento dos
respectivos segmentos (1l4a até 14f). O dispositivo (10)
engloba um dispositivo de entrada (18) para a introducao de
ordens para o ajustamento de pelo menos uma parte dos
segmentos (l4a até 14f) ligados a accionadores (l6a até 16f).
O dispositivo (10) pode funcionar em pelo menos dois modos de
funcionamento, correspondendo cada um respectivamente a uma
determinada posicdo de um doente sobre a superficie de suporte
(12). O dispositivo de entrada (18) tem meios destinados a
entrada de ordens de ajustamento relativas a uma parte do
corpo, associadas ao ajustamento da posicdao de uma parte do
corpo ou de uma secgao do corpo do doente. O dispositivo de
entrada (18) tem meios para a introducao de ordens de
ajustamento relativas a uma parte do corpo, associadas com o

ajustamento da posicao de uma secgcao do corpo do doente. O



dispositivo (10) engloba meios (22) para o accionamento dos
accionadores (l6a até 16f), que sao adequados para a activacao
dos accionadores (16a até 1l6f) em funcdo do modo de
funcionamento actual e de uma ordem de ajustamento relativa a
uma parte do corpo, de forma a que um ajustamento da posicao
de uma parte do corpo seja efectuada em funcao das ordens de

ajustamento relativas a uma parte do corpo.
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DESCRICAO

EPfGRAFE: “DISPOSITIVO PARA O AJUSTAMENTO DA SUPERFICIE DE

SUPORTE DE UMA MESA DE OPERACOES”

Descrigéao

O invento em referéncia refere-se a um dispositivo para o
ajustamento da superficie de suporte de uma mesa de operacdes

de acordo com o termo genérico da reivindicacao 1.

Nos dispositivos deste tipo conhecidos, o dispositivo de
entrada ¢ normalmente constituido por um aparelho de comando
com uma superficie de comando, sobre a gual estdo dispostos
botdes para o ajustamento dos diferentes segmentos. Para tal
sdo apresentados, para além dos botdes para o ajustamento de
cada um dos segmentos, pictogramas da superficie de suporte
numa vista lateral, nos quais o segmento em causa é posto em
evidéncia com cor. Com base nos pictogramas, o utilizador
reconhece o botao previsto para o ajustamento de um

determinado segmento.

Quando um doente estd deitado de forma habitual, i.e., numa

assim chamada posicdo normal, sobre a superficie de suporte,



cada um dos segmentos da superficie de suporte corresponde a
uma determinada parte do corpo ou secgao do corpo. A
superficie de suporte pode, por exemplo englobar um segmento
dorsal, através de cujo ajustamento na posicao normal do

doente se levantam ou se baixam as costas, etc.

Na pratica acontece, contudo, que os doentes sdo colocados na
superficie de suporte de forma divergente da posicao normal.
Um caso importante consiste numa posicao divergente da posicao
normal, na gqual o doente estd deslocado, relativamente a
posicaoc normal, no sentido da extremidade da cabeca ou da
extremidade dos pés. Para uma tal posicao divergente da
posicac normal podem existir diferentes razdes. Por exemplo,
para uma intervencdo especial pode ser necessario trazer, para
junto de uma parte do corpo a ser tratada, aparelhos médicos
adicionais, por exemplo um microscdépio para operacdes, e isso
nao ser possivel, por razdes de espaco, se o doente estiver
deitado na posicado normal. Uma outra razao pode consistir no
facto de uma determinada parte do corpo deitada sobre a mesa
de operacgdes ter de ser radiografada ndo sendo possivel fazé-
lo na posicédo normal. Os posicionamentos divergentes da
posicao normal podem ser também exigidos devido a determinadas
técnicas cirurgicas, intervencgdes inovadoras, caracteristicas

anatémicas ou a preferéncias de um cirurgiao.



Um outro exemplo para uma posicaoc divergente da posicgcao normal
¢ uma assim chamada “posicdo inversa”, na qual o doente esté
voltado a 180° em relacdo a posicdo normal, para que a
extremidade da cabeca e a extremidade dos ©pés estejam
invertidas. Uma posicdo inversa deste tipo pode também ser
necessaria por razbes de espaco. Ela €, por exemplo, também
utilizada mais fregquentemente também em operacdes neuroldgicas

na zona da cabeca.

Se o doente estiver deitado sobre a superficie de suporte numa
outra posicao gque nao a posicao normal, surge o seguinte
problema: como na posicao divergente da posigao normal as
partes do corpo do doente estdao deitadas, pelo menos em parte,
sobre outros segmentos da superficie de suporte, diferentes
dagqueles sobre o0s quais estariam em posicao normal, para o
ajustamento de uma determinada parte do corpo tém, regra
geral, de ser ajustados outros segmentos da superficie de
suporte que nao o0s que teriam de o ser em posicdo normal. O
utilizador tem, pois, de pensar sempre qual dos segmentos tem
de ser ajustado na posicdao actual do doente sobre a superficie
de suporte, de forma a alterar a posicao de uma determinada
parte do corpo. Este “repensar” entre as diferentes posicdes
do doente sobre a superficie de suporte resulta num esforcgo
adicional para o utilizador, i.e., o cirurgiao ou o pessoal de

enfermagem, e podem ocorrer erros aquando do ajustamento.



O ajustamento correcto da superficie de suporte pode, na
pratica, ser mesmo mais dificultado, se a imagem sobre a
superficie de suporte estiver encoberta por panos de cobertura
ou aparelhos, de forma a que o utilizador nao possa ver gqual o
segmento a ser ajustado para alterar a posicao de uma parte do
corpo. Uma outra dificuldade consiste no facto de a superficie
de suporte de mesas de operagdes modernas ser frequentemente
assimétrica, de forma a que a apresentacadao dos pictogramas,
com o0s quals se identificam os botdes do aparelho de comando,
sé reproduz correctamente a imagem de um dos lados, e nao a
imagem do outro lado. Se o utilizador se tiver de ocupar desse
outro lado da mesa de operacdes, a seleccao do botao correcto

€ adicionalmente dificultada.

A US 5754997 descreve um dispositivo do tipo indicado no termo
genérico da reivindicacao 1, podendo a parte da cabeca da
superficie de suporte do doente da mesa de operacdes ser
opcionalmente fixada numa extremidade longitudinal ou na outra
extremidade longitudinal da superficie de suporte do doente,
de forma a que o doente possa ser deitado sobre a superficie
de suporte do doente em duas posicdes com um desvio de 180°
entre elas. Através da alteracao de fixacdo da parte da cabeca
¢ dada indicacdo ao comando central da mesa de operacdes sobre

a posicao pretendida do doente sobre a superficie de suporte.



Deste modo todas as funcgdes ajustdveis no aparelho de comando

sdo automaticamente ajustadas a respectiva posicdo do doente.

O invento tem por objectivo revelar um dispositivo do tipo
inicialmente referido, no qual é simplificado o ajustamento da
posicaoc de cada uma das partes do corpo apesar das diferentes

posicdes do doente sobre a superficie de suporte.

Este objectivo é solucionado no dispositivo do tipo
inicialmente referido através das caracteristicas referidas na

reivindicacao 1.

No dispositivo de acordo com o presente invento as ordens de
ajustamento sao, pois, abstraidas dos segmentos e, em vez
disso, visam relativamente uma parte do corpo, i.e. o)
ajustamento da posicdo de uma parte do corpo ou seccao do
corpo do doente. O dispositivo determina entao, tendo em
consideracao o modo de funcionamento actual, gue corresponde
por sua vez a posicdo do doente sobre a superficie de suporte,
quais o0s segmentos que tém de ser ajustados para concretizar a
ordem de ajustamento relativa a uma parte do corpo. Dito de
uma forma mais simplificada, 0 dispositivo dispensa o
utilizador do “repensar” a que convencionalmente as diferentes
posicdes possiveis obrigam. Desta forma o utilizador &

aliviado, e podem ser evitados erros.



O dispositivo tem preferencialmente uma unidade de comando
electrénica, que engloba, no minimo, uma entrada para ordens
de ajustamento relativamente ao corpo, e que estd programada
de forma a gerar, a partir de uma ordem de ajustamento
relativa ao corpo recebida pelo menos através de uma entrada e
a partir de informacdo sobre o modo de funcionamento actual,
sinais de comando para os accionadores, que procedem a um
ajustamento de um ou de varios segmentos em conformidade com a

ordem de ajustamento relativa a uma parte do corpo.

Num aperfeicoamento vantajoso, o0 dispositivo engloba uma
meméria em gque podem ser memorizadas diversas posigdes da
superficie de suporte, e meios para seleccionar uma posicao de
entre as diferentes posicdes memorizadas, e para comandar oS
accionadores em funcdao da posicao seleccionada. Na memdbria
podem, pois, ser memorizados ajustamentos vantajosos ou mais
frequentemente utilizados da superficie de suporte, e
reproduzidos com rapidez a qualquer instante. Pode, assim,
haver uma economia de tempo e de esfor¢co na operacao. Para
além disso, nesta memdria podem ser ja introduzidas de fabrica

posicdes previamente ajustadas da mesa de operacdes.

O dispositivo pode ainda englobar meios para a memorizacao de
uma posicdo actual da superficie de suporte numa memdria, bem

como meios, para aceder a uma tal posicao memorizada e para



comandar o0s accionadores de acordo com a posicao acedida.
Através destes meios € realizada uma “funcdao de memorizacao
breve”, na qual pode ser memorizada uma posicao actual da
superficie de suporte, para que apds um ajustamento se possa
voltar a encontréd-la com facilidade. 1Isto €&, por exemplo,
necessario, gquando uma intervencdo cirurgica numa determinada
posicao da superficie de suporte é interrompida para
radiografar o doente, tendo de se repor a superficie de

suporte na posicao primitiva.

O dispositivo de entrada ¢é preferencialmente formado por um
aparelho de comando com uma superficie de comando e pelo menos
uma parte dos meios para a introducao de ordens de ajustamento
relativas a uma parte do corpo e/ou dos meios para a
introducao das ordens de ajustamento nao relativas a uma parte
do corpo e/ou dos meios para a introducdo do modo de
funcionamento através de botdes ou teclas dispostos sobre a
superficie de comando. E aqui, preferencialmente,
representado, sobre a superficie de comando, um corpo humano e
0s botdes ou teclas para a introducdo de ordens de ajustamento
relativas a uma parte do Corpo estao dispostos nas
proximidades da respectiva parte do corpo da representacdo. E,
assim, simples encontrar o botdo certo para cada ordem de
ajustamento relativamente ao Ccorpo pretendida, se nos

orientarmos pela representacao do corpo humano.



Para melhor compreensao do presente invento, ¢é feita, em
seguida, referéncia ao exemplo de execucao preferencial
apresentado nos desenhos, exemplo esse descrito com base em
terminologia especifica. E, contudo, de referir, que a
extensao da proteccao do invento nao fica limitada por esse
facto, uma vez que tais alteracdes e outras modificacdes no
dispositivo mostrado, bem como tais outras aplicacdes do
invento, tal como ali se mostram, sao vistas como conhecimento
técnico habitual actual e futuro de um técnico competente. As
figuras mostram um exemplo de execucao do invento,

nomeadamente

Figura 1 um diagrama em Dbloco de um dispositivo para o
ajustamento da superficie de suporte de uma mesa de

operacgdes e

Figura 2 uma vista de cima sobre um aparelho de comando do

dispositivo da Figura 1.

Na Figura 1 € apresentado de forma esquemdtica um dispositivo
10 para o ajustamento de uma superficie de suporte 12 de uma
mesa de operagdes como diagrama em bloco. A superficie de
suporte 12 do exemplo de execucdao da Figura 1 é constituida
por seis segmentos l4a até 14f, que sao ajustaveis

relativamente entre si através de respectivos accionadores 1l6a



até 1lof. Através do ajustamento dos segmentos 1l4a até 14f, a
superficie de suporte 12 pode ser ajustada em diversas

posicdes tanto antes como durante a operacao.

O dispositivo 10 engloba um aparelho de comando 18 com uma
superficie de comando 20, uma unidade de comando 22
electrénica e uma memdéria. No diagrama em bloco da Figura 1,
que serve primeiramente para a explicacao do funcionamento do
dispositivo 10, sao apresentadas a superficie de comando 20, a
unidade de comando 22 electrédnica e a memdria 24 espacialmente
separadas. No exemplo de execucao mostrado, a unidade de
comando 22 electrdénica e a memdéria 24 encontram-se, de facto,
numa caixa 26 do aparelho de comando 18, o gqual € apresentado
na Figura 2 numa vista de cima. Tal como pode ver-se na Figura
2, a superficie de comando 20 estda disposta sobre a parte
superior do aparelho de comando 18. O aparelho de comando 18 é
transportdvel e dimensionado em tamanho e forma, de modo a
poder ser segurado numa mao e accionado com o polegar da mesma

mao.

Tal como poder ver-se na Figura 1 a unidade de comando 22
electrdénica estd ligada a superficie de comando 20, a memdria
24 e aos accionadores 16a até 16f através de linhas de
sinalizacdo 28. O aparelho de comando 18 pode ser, contudo,

concebido sem cabos e transferir as ordens de comando, por



exemplo através de uma interface IR, para uma unidade de
comando na coluna da mesa de operacgdes. As linhas de
sinalizacao 28 podem ser formadas por uma barra comum do

sistema.

Fazendo referéncia a Figura 2, a superficie de comando 20 do
aparelho de comando 18 ¢ descrita, em seguida, mais
pormenorizadamente. Os elementos da superficie de comando 20
sao aqui descritos na apresentacao da Figura 2 sequencialmente

de cima para baixo.

No topo da superficie de comando 20 encontra-se um display LCD
30. Imediatamente por debaixo estdo ordenadas duas Softkeys 32
e duas teclas Scroll 34. Com as Softkeys 32 e com as teclas
Scroll 34 é possivel accionar interactivamente as fungdes de
programacao do aparelho de comando 18. As fungdes previstas no
dispositivo 10 estdao disponiveis, sob a forma de um assim
chamado menu, no mostrador 30, e sao seleccionadas com o

auxilio das teclas Scroll 34.

A seguir segue-se um actuador 36, através de cujo accionamento
a superficie de suporte 12 ¢é colocada em posicdo plana e
horizontal, e uma tecla de memorizacao Dbreve 38, cujo

funcionamento € descrito mais pormenorizadamente abaixo.
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Numa secgao central da superficie de comando 20 encontra-se
uma representacdo 40 em forma de esquema de um corpo humano. A
esquerda e a direita da representacdo 40 encontram-se botdes
para a introducao de ordens de ajustamento relativas ao corpo.
Ordens de ajustamento relativas ao corpo sao as ordens que
visam o ajustamento da posicao de uma parte do corpo ou secgao
do corpo do doente que estd deitado sobre a superficie de
suporte 12 da mesa de operacgdes. Diferenciam-se aqui ordens de
ajustamento relativas a uma parte do corpo de ordens de
ajustamento que visam o ajustamento de um determinado segmento

14a até 14f.

Concretamente, para a introducao de ordens de ajustamento
relativamente a partes do corpo, o0s referidos botdes englobam
0os botdes 42 e 44 para a elevagao ou abaixamento da parte
inferior do dorso e, assim, da totalidade da parte superior do
corpo, uma vez que O segmento do dorso superior esta acoplado
no segmento do dorso inferior), os botdes 50 e 52 para a
elevacao ou abaixamento das coxas (e, assim, das pernas na sua
totalidade) e os botdes 54 e 56 para a elevacao ou abaixamento

da parte inferior da perna do doente.

No caso normal, sao ajustadas, através do accionamento dos
botdes 50 até 56, ambas as coxas ou partes inferiores das

pernas simultaneamente. Através do accionamento de um botédo de

11



seleccao 58 pode, todavia, seleccionar-se apenas uma sé perna,
a qual é entdo ajustada através do accionamento dos botdes 50
até 56. Se a perna esquerda do doente for a seleccionada, isso
¢ indicado através de acendimento de um LED 60. Neste estado,
¢ ajustada a coxa e a parte inferior da perna esquerda através
do accionamento de um dos botdes 50 até 56. Através do
accionamento do botao de seleccao 58 faz-se a comutacao para a
perna direita, o que ¢é indicado ao apagar-se o LED 60 e ao
acender-se o LED 62. Neste caso, através do accionamento dos
botdes 50 até 56 atinge-se a posicdo da coxa e da parte
inferior da perna direita. Através da repeticao do
accionamento do botao de selecgcao 58 acendem-se ambos os LEDs

60 e 62, e as pernas voltam a ser ajustada em conjunto.

Tal como se esclarece na descricadao acima, encontram-se
dispostos, na superficie de comando 20, os botdes 42 até 56
para a introducao de ordens de ajustamento relativas ao corpo,
junto da respectiva parte do corpo na representacao 40 do
corpo humano. E, assim, fdcil encontrar o botéo correspondente
a qualquer ordem de ajustamento relativas ao corpo pretendida,

se nos orientarmos pela representacao 40 de um corpo humano.

Na metade inferior da superficie de comando 20 encontram-se
botdes para a introducao de ordens de ajustamento nao

relativas a uma parte do corpo. As ordens de ajustamento nao

12



relativas a uma parte do corpo sao, nesta forma de execucao,
aquelas ordens de ajustamento, que se referem a um ajustamento
da totalidade da superficie de suporte. Concretamente, a
superficie de comando 20 engloba os seguintes botdes para
ordens de ajustamento nao relativas a uma parte do corpo:
botdes 64 e 66 para a alteracadao da inclinacado da superficie de
suporte 12 em sentido longitudinal, de forma a que a
extremidade da cabeca seja elevada ou abaixada, botdes 68 e 70
para a alteracdo da inclinacdo da superficie de suporte 12 de
forma a que a parte direita ou esquerda do corpo do doente que
se encontra deitado sobre a superficie de suporte seja
abaixada, botdes 72 e 74 para a elevacao ou para o abaixamento
da superficie de suporte 12 como um todo, e botdes 76 e 78
para uma translacao da superficie de suporte 12 no seu sentido
longitudinal no sentido da extremidade da cabeca ou da

extremidade dos pés.

Por fim, encontra-se na extremidade inferior da superficie de
comando 20 um botdo 80 para a selecgcdo de um de entre trés
modos de funcionamento, nos quais o dispositivo 10 pode ser
accionado. Corresponde, aqui, a cada um dos modos de
funcionamento uma determinada posicao do doente sobre a
superficie de suporte 12. O primeiro modo de funcionamento
corresponde a uma posicao central ou posicao normal do doente

sobre a superficie de suporte 12, e esta posicdao é simbolizada

13



através do pictograma 82 sobre a superficie de comando 20.
Quando o primeiro modo de funcionamento ¢é seleccionado,
acende-se um LED 84, que esta disposta por cima do pictograma

82.

Um segundo modo de funcionamento corresponde a uma posicao em
que, em relacdo a posicdo normal, o doente estd deslocado em
sentido longitudinal da superficie de suporte 12 no sentido da
extremidade da cabeca. Esta posicdao do segundo modo de
funcionamento é simbolizada através do pictograma 86. Ao ser
seleccionado este segundo modo de funcionamento acende-se o
respectivo LED 88. 0 terceiro modo de funcionamento
corresponde a uma posicdo, na qual o doente estd deslocado, em
relacao a posicao normal, em sentido longitudinal da
superficie de suporte 12 no sentido da extremidade dos pés.
Esta posigcdao do terceiro modo de funcionamento é simbolizada
através do pictograma 90, e um LED 92 acende-se mediante a

selecgcao deste terceiro modo de funcionamento.

A sequir ¢é explicado o funcionamento do dispositivo 10. Tal
como foi descrito acima, 0os trés modos de funcionamento
diferentes correspondem a diferentes posicdes de um doente
sobre a superficie de suporte. As diferentes operacgdes podem
exigir, ou serem pelo menos vantajosas, diferentes posicgdes do

doente sobre a superficie de suporte. Por exemplo, por razdes

14



de espaco pode ser vantajoso para algumas 1intervengodes,
deslocar o doente, em relacao a uma posigcao normal, no sentido

da extremidade dos pés ou da extremidade da cabeca da

superficie de suporte. Enquanto que por exemplo na
apresentacao da Figura. 1, numa primeira posicao (posicao
normal), a coxa de um doente estaria deitada sobre o segmento

14b, numa segunda posicao (correspondendo ao segundo modo de
funcionamento), em que o doente estd deslocado no sentido da
extremidade da cabeca, a parte inferior da perna estaria
deitada sobre o segmento 14b, enquanto gque a coxa estaria
deitada, pelo menos parcialmente, sobre o segmento 14. Numa
terceira posicdo, na qual, em relacdo a primeira posicdo, o
corpo estd deslocado no sentido da extremidade dos pés, a coxa
poderia, por seu lado, estar deitada sobre o segmento 1l4a e a

bacia sobre o segmento 14b.

Isto tem como consequéncia, que para o ajustamento da mesma
parte do corpo nas trés posicdes diferentes o doente tem de
ser respectivamente deslocado para um dos outros segmentos 1l4a
até 14f. Num aparelho de comando convencional, em qgue o0S
botdes para a introducado de ordens de ajustamento estao sempre
associados com um dos segmentos ajustdveis, o utilizador tem
de repensar consoante a posicao do doente, a fim de accionar o

botao correcto para o) ajustamento da parte do Corpo

pretendida.

15



No dispositivo 10, segundo um aperfeicoamento do invento, nao
se pde, todavia, esta dificuldade. Em vez disso, os botdes 42
até 58 nado se referem a um determinado segmento l4a até 14f,
mas sim a uma parte do corpo ou a uma secgao do corpo. Se o
doente estd deitado sobre a superficie de suporte 12 numa das
trés posicdes predefinidas, a que correspondem os trés modos
de funcionamento, sé tem de ser seleccionado no inicio o modo
de funcionamento correcto através do accionamento do botdo 80.
Se for entdo accionado um dos botdes 42 até 56 para ordens de
ajustamento relativas a uma parte do corpo, a unidade de
comando 22 electrdénica fornece, a partir das ordens de
ajustamento relativas a uma parte do corpo recebidas e da
informacao sobre o modo de funcionamento actual, os sinais de
comando adequados para o0s accionadores 16a até 16f, i.e. os
sinais de comando, gque na posigcadao actual do doente sobre a
superficie de suporte 12 (i.e. da primeira, segunda ou
terceira posicao) accionam um ajustamento da posicao de uma
parte do corpo correspondente a ordem de ajustamento relativa
a uma parte do corpo. O utilizador deixa, pois, de ter de
repensar entre as diferentes posicdes, sendo, sim, a
respectiva posicao do doente sobre a superficie de suporte 12
¢ tida automaticamente em consideracdo pela unidade de comando
electrénica. Neste sentido, o comando do aparelho de comando

18 ¢é abstraido da posicado concreta do doente sobre a
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superficie de suporte 12, sendo o comando consideravelmente

simplificado e podendo evitar-se 0s erros.

Adicionalmente €& feita a distincdo, no que se refere a
orientacao da cabeca do doente sobre a superficie de suporte
12, entre a posicao normal e a inicialmente descrita “posicao
inversa”, na gqual a extremidade da cabeca e a extremidades dos
pés estdo trocadas em relacdo a posicdo normal. A posicéao
inversa pode ser introduzida através de Softkeys 32 e/ou de
teclas Scroll 34. O dispositivo 10 pode ser accionado em seis
modos diferente, qgue correspondem as combinacdes possiveis
entre os trés modos de deslocamento e as duas orientacdes da
cabeca. H& que ter em consideracdo, que os botdes 64 e 66 para
a alteracdao da inclinacado da superficie de suporte 12 no
sentido longitudinal, os botdes 68 e 70 para a alteracao da
inclinacdo da superficie de suporte 12 no sentido transversal
e 08 botdes 76 e 78 para uma translacao da superficie de
suporte 12 sao, no seu sentido longitudinal igualmente botdes
para a introducadao de ordens de ajustamento relativas a uma

parte do corpo.

Na meméria 24 podem ser memorizadas diversas posigdes da
superficie de suporte 12. Através do accionamento das teclas
Scroll 34 estas posicgdes memorizadas podem ser seleccionadas

num menu apresentado no mostrador 30. Desta forma podem ser
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memorizadas na memdbéria 24, e utilizadas em qualquer instante,
introducdes vantajosas ou mais frequentemente utilizadas da
superficie de suporte 12. Em vez da memdéria 24 pode ser,
contudo, prevista também uma memdédria na coluna da mesa de

operacdes.

E ainda possivel, través do accionamento da tecla de
memorizacdo breve 38 memorizar a posicdo actual da superficie
de suporte 12. Isto €, por exemplo, vantajoso gquando numa
operacao a superficie de suporte 12 ¢é accionada, por pouco
tempo, através do accionamento da tecla 36, para ficar plana
de modo a poder radiografar o doente, devendo voltar a ser
reajustada para a posicdao anterior. Através do accionamento
das teclas Scroll 34 e/ou das Softkeys 32 a superficie de
suporte 12 pode entdo, com o auxilio da tecla de memorizacao
breve 38, voltar a ser rapidamente reajustada para a posicao

memorizada.

Apesar de nos desenhos e na descricao anterior ser mostrado e
descrito detalhadamente um exemplo preferencial, tal facto
deve ser visto meramente a titulo de exemplo, nao sendo o

invento visto de forma restritiva.

Lisboa, 14 de Maio de 2010
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REIVINDICACOES

12 - Dispositivo (10) para o ajustamento da superficie de
suporte (12) de wuma mesa de operacdes, gque engloba uma
diversidade de segmentos ajustdveis relativamente entre si
(l14a até 14f), estando pelo menos uma parte dos segmentos (l4a
até 14f) ajustdveis dotados de accionadores (l6a até 16f), que
podem ser comandados para o0 ajustamento dos respectivos
segmentos (l4a até 14f), com um dispositivo de entrada (18)
para a introdugcdo de ordens para o ajustamento de pelo menos
uma parte dos segmentos (l4a até 14f) dotados de accionadores
(l6a até 16f), podendo o dispositivo (10) funcionar em pelo
menos dois modos de funcionamento, correspondendo cada um
respectivamente a uma determinada posigcdo de um doente sobre a
superficie de suporte (12), e possuindo o dispositivo de
entrada (18) meios (42 até 58) destinados a entrada de ordens
de ajustamento relativas a uma parte do corpo, associadas ao
ajustamento da posicao de uma parte do corpo ou uma secgao do
corpo do doente, e englobando o dispositivo (10) meios (22)
destinados ao comando dos accionadores (l6a até 16f), que séo
adequados para a activacgao dos accionadores (16a até 16f) em
funcado do modo de funcionamento actual e de uma ordem de
ajustamento relativa a uma parte do corpo, de forma a que um

ajustamento de um ou varios segmentos (l4a até 14f) seja



efectuado em funcao das ordens de ajustamento relativas a uma
parte do corpo, caracterizado pelo facto de o dispositivo de
entrada possuir meios (76, 78, 80) para a introducao do modo
de funcionamento e pelo facto de as posicdes do doente sobre a
superficie de suporte (12), as quais corresponderem o0s modos
de funcionamento, diferirem por uma deslocacao do doente no

sentido longitudinal a superficie de suporte (12).

22 - Dispositivo (10) de acordo com a reivindicacadao 1, no gual
0s ajustamentos associados as ordens de ajustamento relativas
a uma parte do corpo englobam a elevacao ou o abaixamento de
uma ou de varias partes do corpo seguintes: da parte superior
do dorso, da parte inferior do dorso, da coxa esquerda, da
coxa direita, de ambas as coxas simultaneamente, da parte
inferior da perna esquerda, da parte inferior da perna direita

e de ambas as partes inferiores das pernas simultaneamente.

32 - Dispositivo (10) de acordo com a reivindicac¢do 1 ou e, no
qual as posicdes do doente sobre a superficie de suporte (12),
as quails correspondem os modos de funcionamento, diferem
através de uma permuta entre a extremidade da cabeca e da

extremidade dos pés.

42 - Dispositivo (10) de acordo com uma das reivindicacdes

anteriores, no qual o dispositivo de entrada (18) engloba



meios (64 até 78) para a introducdo de ordens de ajustamento
nao relativas a uma parte do corpo, que se referem a um ou

varios dos ajustamentos seguinte da totalidade da superficie

de suporte (12): a elevacao ou o abaixamento da superficie de
suporte (12), a alteracadao da inclinacdo da superficie de
suporte (12) no seu sentido longitudinal, a alteracao da
inclinagcdo a superficie de suporte (12) no seu sentido

transversal e a translacao da superficie de suporte (12) no

seu sentido longitudinal.

52 - Dispositivo (10) de acordo com uma das reivindicacgdes
anteriores, com uma unidade de comando (22) electrdénica, qgue
engloba pelo menos uma entrada para ordens de ajustamento
relativas a uma parte do corpo, e que estd programada de modo
a gerar, a partir de uma ordem de ajustamento relativa ao
corpo recebida pelo menos através de uma entrada e a partir de
informacao sobre o modo de funcionamento actual, sinais de
comando para os accionadores (16a até 16f), que efectuam um
ajustamento de um ou de varios segmentos (l4a até 14f) em
conformidade com a ordem de ajustamento relativa a uma parte

do corpo.

62 - Dispositivo (10) de acordo com uma das reivindicacdes
anteriores, compreendendo uma memdéria (24), na qual podem ser

memorizadas diversas posicdes da superficie de suporte (12), e



meios (32, 34, 22) para seleccionar uma posicao de entre as
diferentes posicdes memorizadas e para comandar 0s

accionadores (16a até 16f) em funcao da posicado seleccionada.

72 - Dispositivo (10) de acordo com uma das reivindicacgdes
anteriores, possuindo meios (38) para a memorizacdao de uma
posicao actual da superficie de suporte (12) numa memdria (24)
e meios (34, 22) para aceder a essa posicao memorizada e
comandar os accionadores (1l6a até 16f) em funcdao da posicgéao

acedida.

82 - Dispositivo (10) de acordo com uma das reivindicacgdes
anteriores, no qual o dispositivo de entrada é formado por um
aparelho de comando (18) com uma superficie de comando (20) e
pelo menos uma parte dos meios (42 até 58) para a introducao
de ordens de ajustamento relativas a uma parte do corpo e/ou
0s meios (64 até 78) para a introducao das ordens de
ajustamento ndo relativas a partes do corpo e/ou dos meios
(80) para a introducdo do modo de funcionamento ¢é formada por

botdes ou teclas dispostos sobre a superficie de comando (20).

92 - Dispositivo (10) de acordo com a reivindicacdao 8, no qual
estd reproduzido um corpo humano (40) sobre a superficie de
comando (20), e os botdes ou teclas (42 até 56) para a

introducao de ordens de ajustamento relativas a uma parte do



corpo estao dispostos no desenho (40), préximo da respectiva

parte do corpo.

102 - Dispositivo (10) de acordo com a reivindicagcao 8 ou 9,
no qual estd previsto um mostrador na superficie de comando

(10), especialmente um mostrador LCD (30).

112 - Dispositivo (10) de acordo com uma das reivindicagdes 8
até 10, no qual o aparelho de comando (18) € transportavel e
dimensionado em tamanho e forma, de modo a poder ser segurado

na mao.

Lisboa, 14 de Maio de 2010
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