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1 .
La présente invention se rapporte & un support mo-

bile, double ou multiple,pour appareils d'ophtalmologie.

Les appareils d'examen ophtalmologiques tels que
biomicroscopes,ophtalmométres, rétinographes, réfracto-
métres et certains appareils thérapeutigues tels que
photocoagulateurs, sont d'une fagon quasi exclusive uti-
lisés sur des tables supports complétées par un appui
pour la t8te du patieéent, et sur lesquelles l'appareil
proprement dit peut 8tre déplacé horizontalement par un
support & mouvements croisés, complété® par un dispositif
de réglage en hauteur, et éventuellement d'orientation
angulaire. L'appareil d'examen ou de traitement peut
ainsi prendre, par rapport & chacun des deux yeux du
ratient toutes les positions nécessaires & son utilisa-
tion, malgré la grande diversité des conformatiens ana-
tomiques. I1 est donc nécessaire de disposer d'un
support dont les déplacements puissent atteindre une
amplitude relativement grande, tout en conservant la
possibilité d'un réglage fin précis.

Selon une disposition actuellement trés généralisée,
les moyens de déplacement &t de réglage du support,dans
un plan horizontal parslléle & la table-support,sont
constitués par un arbre horizontal mani de roues a ses
extrémités, ces deux roues fournissant le déplacement
antéro-postérieur, en roulant sur des rails fixes,tandis
que la translation du support le long de 1l'arbre fournit
les composantes transversales des déplacements horizon-
taux; la commande fine de ces déplacements est réalisée par
l'action d'un levier sur une rotule constitunant elle-
méme le troisiéme point d'appui du support sur la table.

La figure 1 du dessin schématique annexé est une vue
en plan rappelant la structure d'un support double de
ce genre,connu sous le nom de table & translation.la
figure 2 constitue, si 1l'on fait abstraction de la rou-
lette 30 (élément caractéristique de la présente inven-
tion),une vue en élévation avec coupes partielles de
l'un ou l'autre des deux &léments ou chariots du support
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2
double connu de la figure 1. Suivant le méme principe,

on peut aussi Juxtaposer plus de deux supports identiques

dont les mouvements de déplacement dans un plan paral-
18le & la table s'effectuent de la manidre suivante :
-Pour les mouvements rapides, l'opérateur prend le le-
vier 27 & pleine main, et déplace ainsi le chariot,soit
en soulevant  la rotule 26-28,s0it en la faisant glisser
sur la plaque d'appui 29.

~Pour les mouvements lents et précis,i'opérateur laisse
la rotule 26-28 appuyer sur la plaque 29, sous l'effet
du poids de l'appareil et du corps 10 du chariot qui est
transmis & la rotule par la piéce antifriction 25 4éli-
mitant le logement de la rotule,ou par une double arti-
culation équivalente. Saisissant alors le levier 27 avec
deux doigts placés d'autant plus haut qu'il désire plus
de précision, l'opérateur fait basculer ce levier dans
la direction du déplacement désiré, et ce déplacement
s'opére avec une démultiplication égale au rapport entre
le rayon de la portion de sphére 28 par laquelle la ro-
tule 26 appuie sur la plague 29 et la hauteur de préhen-
gion sur le levier.

Indépendamment des moyens de déplacement et de ré-
glage dans un plan horizontal,pour chague chariot,qui
viennent d'8tre rappelés, l'appareil conmu ici considéré
comprend des'moyens propres & la table et assurant la
translation de 1l'ensemble des deux chariots et des
moyens de déplacement associés & ces chariots(voir les
lignes pointillées de la figure 1), pour réaliser la
permutation des appareils suppoftés!par les deux cha-
riots. , '

Plus généralement, la nécessité pour 1'opérateur
d'utiliser successivement plusieurs appareils poﬁr
1l'examen d'un mé&me patient a conduit & de nombreuses
tentatives de solutions plus ou moins satisfaisantes,
mais qui présentent en commun 1'inconvénient d'8tre oné-
reuses et encombrantes. Comme le montrent les pointillés
de la figure 1, il y a lieu:de tenir compte, dans
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l'appréciation de 1l'encombrement, non seulement du volu-
me matériel des appareils en service et hors service,mais
également du volume potentiel nécessaire i la permuta-
tion des appareils, que ce volume soit occupé alternati-
vement par 1l'appareil non utilisé,comme c'est le cas
dans la table a translation représentée a la figure 1,
ou que ce volume soit nécessaire seulement ﬁendant la
permutationyscomme c'est le cas du volume nécessaire i la
rotation de certaines tables ol les appareils sont dis-
posés téte-b8che, avec 1'inconvénient supplémentaire
que cette rotation doit alors s'effectuer aprés avoir
écarté les appareils de l'espace relativement é&troit
qui sépare l'opérateur du patient, et d'avoir ensuite &
ramener dans cet espace l'appareil destiné & &tre mis en
service. De méme, dans l'appréciation du cofit des diffé-
rentes solutions, faut-il tenir compte non seulement
du nombre et de la complexité des mouvements, mais aussi
de leur amplitude qui rend leur réalisation précise plus
difficile, et des incidences de ces mouvements sur le
coit des dispositifs d'alimentation électrique des appa-
reils. , ’

En se référant de nouveau ala figure 1, on peut
encore préciser ce qui préeéde, en calculant,dans le
cas de deux appareils,l'encombrement minimum,dans le
sens axial de 1l'arbre 7, d'une table & translation actue-
le. A cet effet, on appelle :
-R : l'encombrement (largeur) d'une roue 5 ou 6;
-D : le déplacement transversal nécessaire & 1'examen;
-L : la largeur du chariot, dictée soit par le volume
de l'appareil lui-méme,soit par les impératifs du gui-
dage (cages & billes montées dans les fourreaux 20 ).

Compte tenu de la place exigée pour la permuta-
tion des deux appareils, 1l'encombrement minimum E1 de la
table a4 translation selon la figure 1 est :

E1=3 D+L+2R) = 3D + 3L + 6R _

Plus généralement, pour ( k + 1) appareils :

E1=(D+L+2R)Y(1+ 2 k)
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La présente invention vise essentiellement a rédui-

re cet encombrement, de maniére & éliminer tous les in-
convénients, signalés plus haut, des solutions actuelles.

A cet effet, dans le support mobile, double ou
multiple, pour appareils d'ophtalmologie selon 1'inven-
tion, un arbre horizontal commun traverse les corps d'au -
moins deux chariots & rotule, servant chacun de support
& un appareil, chariots qu'il entraine simultanément dans
tous ses déplacements antéro-postérieurs, tandis que les
déplacements transversaux dé chacun des chariots restent
indépendants les uns des autres.

L'idée fondamentale de l'invention consiste donc,
contrairement aux solutions actuellement connues, 3
" coupler" les supports des différents appareils, de
telle sorte que la permutation d'un appareilré l'autre
s'effectue par les m@mes moyens gue ceux fournissant,au
cours de l'examen, la composante transversale des
déplacements commandés par le levier associé & la rotule.

Dans le cas d'une table & translation pour deux.
appareils, l'encombrement minimum E2, dans le sens axial

de l'arbre commun, peut &tre ramené & :

E2=2(g + 23 +R) =D+ 3L+ 2R

( R, D, L conservant leurs significations définies pré-
cédemment).
On obtient ainsi, par rapport & 1l'encombrement E1
des dispositifs connus, un gain deAE = 2D + 4R.
A titre d'exémple numérique on peut poser :
D=1 cen
R=2,5¢cm
L = 16 cm
ce qui donne :
El = 33+ 48 + 15 = 96 cen
E2 = 1M+ 48 + 5 = 64 cm
AE 22 + 10 = 32 cm
Dans le cas plus général de (k + 1 ) appareils,
l'on obtient par un calcul analogue :
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E2=D+1L + 2R + 2kL
AE = 2 x ( D+ 2R)

La dimension D,principal facteur déterminant le
gain d'encombrement résultant de 1'application de 1'in-
vention, découle directement de mesures anatomiques,ce
qui démontre que 1'intérét de 1'invention n'est pas lié
& des facteurs d'échelle dans la réalisation des appa~-
reils. Par conséquent, des progrés é&ventuels dans la
miniaturisation des appareils et de leurs composants mé-
caniques ne pourront pas diminuer ces avantages exprimés
en valeur absolue,mais au contraire entraiheront un
accroissement de leur valeur relative.

Suivant une forme de réalisation préférée du support
mobile objet de l'invention , celui-ci comporte de ma-
niére connue une plague d'&ppui interposée entre la ta-
ble-support et la rotule reliée au levier de commande de
chaque chariot, et chacun des chariots a son corps muni

~ d'une roulette d'appui tournsnt sur un axe paralléle

& l'arbre horizontal commun, la plague d'appui précitée
comportant des échancrures, encoches ou interruptions,de
gsorte que la roulette de chaque chariot mis hors service,
et dont la rotule est amenée au-dessus d'une échancrure,
encoche ou interruption de la plaque d'appui,vienne en
contact avec ladite plaque. Cette disposition permet

de neutraliser l'action du levier de commnande, pour cha-
que chariot mis hors service, ce chariot pouvant alors
suivre librement les déplacements antéro-postérieurs du
chariot en service.

De toute fagon, .1'invention sera bien comprise &
l'aide de la description qui suit, en référence au des-
sin schématique annexé représentant, & titre d'exemple
non limitatif, une forme de réalisation de ce support
mobile pour appareils d'ophtalmologies

Figure 2 est une vue en plan,avec coupe partielle,
d'un support double conforme & 1'invention;

Figure 3 est une vue en élévation, avec coupes
partielles passant par le plan médian vertical, de 1l'un
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des deux éléments du support double de la figure 2,

représenté & plus grande échelle.

Le dispositif représenté aux figures 2 et 3 comprend
une table-support 1, sur un cdté de laquelle est montée
l'embase 2 de l'appui-téte destiné au patient,qui se pro-
longe sous la table 1 par une semelle de fixation non
représentée. Le long de deux autres cétés paralléles de
la table 1, sont fixés deux rails de guidage 3 et 4,
éventuellement crantés ou perforés. Sur ces rails 3 et

4 roulent deux roues, respectivement 5 et 6,montées aux

deux extrémités d'un méme arbre horizontal 7,lesdites
roues 3 et 6 étant éventuellement perforées ou crantées
(d'une maniére complémentaire de celle des rails).L'agr-
bre 7 supporte deux chariots 1dentiques, désignés dans
leur ensemble par 8 et 9.

Chague chariot 8 ou 9 comprend un corps‘jg,monté,
coulissant le long de l'arbre 7, et une piéce-support i
de 1'appareil ophtalmologique proprement dit,non représen-
té. La piédce-support J1 est réglable en hauteur au moyen
d'une vis de réglage 12, actionnée manuellement par un
écrou moleté A3, un fourreau A4 de guidage du mouvement
vertical é&tant assujetti dans le corps 10 du chariot
8 ou 9. | |

A 1'intérieur du fourreau 14 est disposé, coaxiale-
ment, un arbre creux 15 matérialisant éventuellement
1l'axe vertical 16 pour un réglage d'orientation angulai-
re de l'appareil. Un ressort de compenéation de poids 17
pour le réglage en hauteur est logé & 1'intérieur de
l'arbre creux 15, et guidé par une tige 18 coaxiale &
cet arbre creux 15. Une cage & billes 19 assure le guida-
ge de 1'arbre 15 dans le fourreau 14.

Dans le corps 10 du chariot 8 ou 9 sont fixés deux
fourreaux horizontaux s&métriques 20, a 1'intérieur des-
quels sont montées deux cages & billes 21, qui assurent
le guidage de 1'arbre horizontal 7 dans les fourreaux 20,
donc dans le corps 10. Des anneaux élastiques 22, pour
l'arrét des cages & billes 21, sont montés aux extrémités

2
a
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extérieures des fourreaux gg;_Facultativemept, entre les
deux fourreaux 20, est prévue une bague de blocage 23,

pour le blocage de 1'arbre 7 dans le corps 10 du chariot,
cette bague 23 étant serrée au moyen d'une vis de bloca-
ge des mouvements horizontaux 24.

Le corps 10 de chaque chariot 8 ou 9 comporte,dans
sa partie é&loignée de 1'arbre 7, un logement délimité
par une piéce 25, fixée dans ledit corps, ce logement
recevant une rotule sphérigue 26 solidaire d'un levier
de commande des mouvements horizontaux gz; qui fait
saillie au-dessus du corps 10. La rotule 26 posséde enco-
re une t&te 28 en forme de calotte sphérique, qui est
apte & prendre appui sur une plaque 29, fixée elle-méme
sur la table 1.

Chague chariot 8 ou 9 comprend encore,dans sa par-
tie la plus éloignée de 1'arbre 2, une roulette 30,mon-
tée libre en rotation sur un axe horizontal 31, paral-
1éle & l'arbre 7 et fixé dans le corps 10. La roulette
30 est apte & reposer et & rouler sur la plaque d'appui
29, lorsque le chariot est hors service. A cet effet,sur
chagque chariot, comme le montre la figure 2, la roulette
30 se trouve décalée latéralement par rapport a la
rotule 26, les décalages étant de sens opposés pour les
deux chariotsjen outre, la plaque d'appui 29 présente
deux grandes échancrures rectangulaires symétriques 32
et 33. .

D'une maniére générale, les chariots 8 et 9 peuvent
décrire : un déplacement antéro- postérieur avec 1'ar-
bre 7, les roues 5 et 6, solidaires de chacune des ex~
trémités de l'arbre 7, roulant sur les rails 3 et 4; et
un déplacement transversal, le long de 1'arbre Zsles
billes 21 qui se déplacent dans les fourreaux 20 permet-
tant & ce mouvement de s'effectuer sans frottement. ,

Plus particuliérement, lorsque le chariot 9 est en
service selon la figure 2, la téte 28 de sa rotule 26
appuie sur la plaque 29, tandis que sa roulette éghest

Y

maintenue & une faible hauteur au-dessus de la plaque 29
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(voir aussi figure 3). Quant au chariot 8, mis hors ser-

vice, il repose au contraire par sa roulette 30 prés
d'un bord de la plaque 29; la rotule 26-28 de ce chariot
8 " tombe " en effet dans 1l'une 32 des échancrures de la

5 plaque 29 (tout en &tant emp8chée d'dtre en contact avee

~ la table 1). Ceeci permet au chariot hors service 8 de
_sulvre librement les déplacements antéro-postérieurs du
chariot en service 9, sans 8tre entrainé dans aucun
déplacement paralléle & 1l'arbre commun 7. D'une manidre

10 habituelle, 1l'opérateur peut commander les déplacements
du chariot en service 9 & 1'aide du levier 27, soit de
maniére 4 obtenir des mouvements rapides,soit de manidre
& obtenir, gréce a la rotule 26, des mouvements lents
et précis. '

15 Lorsque 1'on veut passer de 1'examen avec 1'appareil
supporté par le chariot 9 & 1l'examen avec 1'appareil
supporté par le chariot & précédemment hors service,il
suffit d'amener le chariot'g_dans une position symétri-
que de celle représentée sur la figure 2 pour le chariot

20 8, et d'amener le chariot 8 dans la position représentée
pour le chariot 9. Dans le cas du systéme de guidage ici
représenté,avec des fourreaux 20 dans lesquels coulissent
des cages & billes 21, cette translation le long de 1l'ar-
bre 7 améne d'abord ces cages 21 en butée sur les anneaux

25 22 ou la bague 23, puis oblige 3 faire glisser les bil-
les sur l'arbre 7 pour poursuivre le mouvement.Pour des
appareils d'ophtalmologie courants, 1l'effort nécessaire
reste faible et il n'y a 14 aucun inconvénient.Pour des
appareils d'ophtalmologie lourds, on peut éviter cette

30 Qifficulté par une variante,dans laquelle le systéme
représenté & fourreaux et cages & billes simples serait
remplacé par des douilles a circulation continue de
billes, en circuit fermé, dans le sens de la transla-
tion le long de 1l'arbre 7. '

35 On ne décrira pas, dans le détail, le cas d'un
support multiple, c'est-d-dire pour plus de deux appa-
reils; dans ce cas, la plaque d'appui 29 doit &tre soit

€
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encochée , soit fractionnée en plusieurs parties, de fa—
gon & ce que chaque encoche ou interruption regoive la
rotule d'un des chariots hors service, permettant ainsi
1'appui de la roulette correspondante sur la partie de
la plaque qui borde cette encoche ou interruption.

En plus du gain d'encombrement et de la diminution
de colit liée & ce gain, le support mobile objet de 1l'in~
vention, qui vient d'8tre décrit,comporte des avantages
supplémentaires,notamment vis-d-vis de la solution an-
térieure consistant & réunir deux appareils sur un méme
support, la permutation des appareils s'effectuant par
rotation autour d'un axe vertical tel que l'axe a6
-L'écart plus grand entre les parties optigues des
appareils permet de les compléter sans restriction par
tous les accessoires utiles & certains examens, et faci-
lite 1l'accés des mains de 1l'opérateur pour écarter les
paupiéres, placer un verre de contact ou extraire un
corps étranger.
~Sguf dans la direction antéro-postérieéure ol le dépla-
cement étant assuré par roulement n'est jamais dur,les
déplacements horizontaux et verticaux de chaque appa-
reil restent indépendants,par conséquent bien plus doux.
La force du ressort de compensation de poids 47 reste
modérée, dt par conségquent aussi- ses variations par détente
ou compression sous l'action de 1'écrou moleté 13.

Comme il va de soi, l'invention ne se limite pas
é la seule forme de réalisation de ce support mobile
pour appareils d'ophtalmologie qui a été décrite ci-
dessus, & titre d"pxemple; elle en embrasse, au con-
traire, toutes les variantes comportant des moyens tech-
niquement équivalents de ceux décrits et représentés,
ceci concernant aussi bien les parties antérieurement
connues que les moyens nouveaux spécifiqués 4 1l'inven~
tion.

C'est ainsi,par exemple, que le systéme de réglage
en hauteur représenté sur la figure 3 (repéres 11 a 19)
peut revétir d'autres formes, en particulier par la dis-

Zr
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parition du moletage de commsnde manuelle directe de

1l'écrou 13, le commande de cet écrou se faisant soit

par l'action d'un moteur électrique, soit par une trans-
mission & engrenages et & cardan permettant au levier 27,
utilisé en rotation autour de son axe, de commander la
rotation de 1'écrou. Ces variantes n'ont pas été repré-
sentées afin de ne pas alourdir inutilement les figures
et leur description,car leur utilisation en liaison

avec l'application de la présente invention ne se heurte
& aucune difficulté.

=
.
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~REVENDICATIONS -

1.~ Support mobile, double ou multiple,pour appa-
reils d'ophtalmologie, comportant des moyens de déplace-
ment et de réglage du support,dans un plan paralléle
& une table-support (1),constitudspar un arbre horizontal
(7) muni de roues (5,6) & ses extrémités, ces deux roues
fournissant le déplacement antéro-postérieur, en roulant
sur des rails fixes (3, 4), tandis que la translation
du support le long de l'arbre (7) fournit les composan-
tes transversales des déplacements horizontaux,dont la
commande fine est assurée par l'action d'un levier (27)
sur une rotule (26-28) constituant elle-méme le troisidme
point d'appui du support sur la table (1),caractérisé
en ce qu'un arbre horizontal commun (7) traverse les
corps (10) d'au moins deux chariots (8,9) 4 rotule,ser-
vant chacun de support a un appareil,chariots qu'il en-
traine simultanément dans tous ses déplacements antéro-
postérieurs, tandis que les déplacements transversaux
de chacun des chariots (8,9) restent indépendants les
uns des autres.

2.- Support mobile selon la revendication 1,¢omp0r-
tant une plaque d'appui (29) interposée entre la table-
support (1) et la rotule (26-28) reliée an levier de
commande (27) de chaque chariot (8,9), carackérisé en ce
gque chacun des chariots (8,9) a son corps (10) muni
d'une romlette d'appui (30) tournant sur un axe (31)
paralléle & l'arbre horizontal commun (7), la plague
d'appui précitée (29) comportant des échancrures,enco-
ches ou interruptions (32,33), de sorte que la roulette
(30) de chaque chariot(8, 9) mis hors service,et dont
la rotule (26-28) est amenée au-dessus d'une échancru-
fe ,encoche ou interruption (32,33) de la plaque
d'appui (29), vienne en contact avec ladite plaque.

3.-Support mobile selon la revendication 2,caracté-
risé en ce que la roulette d'appui (30) de chaque cha-
que chariot (8,9) est prévue dans la partie de ce cha-
riot la plus éloignée de l'arbre horizontal commun (7).
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4.~ Support mobile selon la revendication 2 ou 3,

pour deux appareils, caractérisé en ce que, sur chacun
des deux chariots (8,9}, la roulette (30) se trouve dé-
calée latéralement par rapport & la rotule (26-28),les

décalages étant de sens opposés pour les deux chariots,
tandis que la p laque d'appui (29) présente deux échan-
crures symétriques (32,33).

5.~ Support mobile selon 1l'une quelconque des reven-
dications 1 & 4 ,notamment pour des appareils d‘'ophtalmo-
logie lourds, caractérisé en ce que le systéme de guida-
ge des chariots (8,9) le long de l'arbre horizontal
commun (7) comprend des douilles & circulation continue

de billes, en circuit fermé.
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