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ES 2362399 T3

DESCRIPCION
Soporte para la suspensién de cargas y sistema de microscopia

Sector técnico de la invenciéon

Un soporte convencional comprende una pluralidad de componentes o de elementos de soporte articulados por
parejas, por lo cual un elemento base del soporte esta soportado por un objeto tal como, por ejemplo, el suelo o una
pared, y la carga esta suspendida de un elemento final del soporte. Mediante el desplazamiento de los elementos de
soporte uno con respecto al otro utilizando las conexiones que los unen, es posible desplazar la carga con respecto
al objeto.

Breve descripcién de la técnica relacionada

Un ejemplo de dicho soporte esta representado por un soporte de un sistema de microscopia que lleva una carga en
forma de una O6ptica de microscopia. Dicho sistema de microscopia puede ser utilizado en intervenciones
quirdrgicas, en las que la Optica de microscopia esta suspendida por medio del soporte, de tal manera que el
cirujano puede desplazarlo con respecto al paciente sin ejercer practicamente fuerza alguna, es decir, aplicando
solamente unas fuerzas de accionamiento reducidas. Esto requiere que los momentos de torsion ejercidos sobre los
elementos del soporte debido al peso de la dptica de microscopia y al peso de los propios elementos del soporte
estén compensados dentro de lo posible mediante el soporte en todas las posiciones posibles de giro de los
elementos del soporte, unos con respecto a otros. El soporte debe estar ademas adaptado para soportar diferentes
Opticas de microscopia, que difieren entre si en lo que se refiere a su peso y a la posicion de su centro de gravedad.
El acoplamiento de componentes adicionales tales como una camara u oculares adicionales puede, por ejemplo,
modificar el peso y el centro de gravedad de una 6ptica de microscopia. Para permitir una compensacion de los
momentos de torsién ejercidos sobre los elementos del soporte, independientemente de las posiciones de giro, el
soporte debe ser ajustado para dichas modificaciones.

Se conocen ejemplos de dichos soportes, por ejemplo, a partir de los documentos US 2007/0012853 A1, DE 42 45
034 C2, DE 42 31516 C2, EP 1 205 703 B1, EP 1 312 850 B1, US 6.523.796 B2 y WO 2007/054327 Al.

Se ha descubierto que los soportes convencionales son inadecuados para una adaptacion a situaciones modificadas
de la carga, de una manera practicamente independiente de las posiciones de giro.

Caracteristicas de la invencién

La presente invencion se ha llevado a cabo teniendo en cuenta los problemas anteriores.

Segun las realizaciones de la presente invencion, un soporte de suspension de cargas proporciona posibilidades de
adaptacion a diferentes situaciones de carga.

Segun realizaciones adicionales de la presente invencion, un sistema de microscopia presenta opciones para
modificar una 6ptica de microscopia.

Segun realizaciones, un soporte de suspension de cargas comprende, al menos, un primer componente, un segundo
componente, una unién giratoria que conecta el primer componente al segundo y una estructura para proporcionar
un momento de torsion en la union entre los dos componentes. Segun las realizaciones de la presente invencion, la
estructura esta configurada de tal modo que el momento de torsion aplicado se modifica dependiendo de la posicion
de giro de los dos componentes uno con respecto al otro.

Segun realizaciones, la estructura esta configurada ademas para permitir una modificacion de las caracteristicas con
las que el momento de torsién dispuesto varia sometido a la posicion de giro mediante la utilizacion de un dispositivo
de accionamiento. El dispositivo de accionamiento puede comprender un accionador tal como un motor. El
dispositivo de accionamiento puede estar configurado para funcionamiento manual y puede comprender un pomo
giratorio que puede ser accionado manualmente con este objeto.

Segun realizaciones, la estructura comprende una leva plana fijada de manera giratoria al primer componente, y una
palanca de transmision de la carga que esta soportada por el segundo componente y esta configurada para ejercer
una fuerza sobre la leva plana. La fuerza que actla sobre la leva plana tiene como resultado un momento de torsion
entre los dos componentes, por lo que es posible ajustar una caracteristica deseada del momento de torsion
sometido a la accién de giro de los dos componentes uno con respecto al otro mediante una configuracion adecuada
de la leva plana.

Segln una realizacion, la estructura para proporcionar el momento de torsion comprende una leva plana que esta
fijada de forma giratoria al primer componente del soporte, una palanca de transmisién de la carga, un tope para un
soporte de giro de la palanca de transmision de la carga sobre el segundo componente del soporte, y un receptaculo
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para la carga que actla sobre el segundo componente y sobre la palanca de transmision de la carga, con el objeto
de hacer que la palanca de transmision de la carga ejerza una fuerza sobre la leva plana.

Segun las realizaciones del mismo, el receptaculo de la carga comprende un resorte tal como, por ejemplo, un
resorte helicoidal, un resorte de ldmina o un resorte de gas a presion. Con el objeto de proporcionar la carga
requerida, el resorte puede ser aplicado de forma que se comprima o se expansione.

Segun realizaciones, el tope para el soporte giratorio de la palanca de transmision de la carga sobre el segundo
componente puede ser desplazado con respecto a la palanca de transmision de carga, mediante un accionamiento
que permita una modificacion de la posicion de la palanca de transmision de la carga, que sea efectiva para soportar
la palanca de transmision de la carga con respecto al segundo componente. Esto permite la modificacion de la
accion de la palanca para transmitir la carga proporcionada por el receptaculo de carga a la palanca de transmision
de la carga, lo cual tiene como resultado una modificacion de la fuerza inducida por la carga proporcionada por el
receptaculo de la carga que esta actuando sobre la leva plana.

Segun realizaciones de la descripcion, la palanca de transmision de la carga puede ejercer la fuerza directamente
sobre la leva plana, por lo cual la palanca de transmision de la carga puede proporcionar opciones para reducir la
fuerza de friccion entre la palanca de transmision de la carga y la leva plana. Estas opciones pueden comprender,
por ejemplo, un rodillo que esta montado de forma giratoria sobre la palanca de transmisiéon de la carga, o una
disposicion de superficies reductoras de la friccién sobre la palanca de transmision de la carga, tales como, por
ejemplo, caras deslizantes de material sintético.

Segun realizaciones adicionales, la carga es transmitida indirectamente desde la palanca de transmision de la carga
a la leva plana mediante la disposicion, por ejemplo, de una palanca adicional intermedia de giro en la linea de
fuerza desde la palanca de transmision de la carga a la leva plana.

Segun realizaciones, la fuerza transmitida desde la palanca de transmision de la carga a la leva plana actia sobre la
periferia de la leva plana. La leva plana esta configurada entonces de tal modo que la distancia o el radio de la leva
plana entre su centro y su periferia varia en direccion circunferencial alrededor de la leva plana. Segun realizaciones
alternativas de la misma, la leva plana puede proporcionar adicionalmente una superficie circunferencial interior
sobre la que actla una fuerza dirigida en sentido radial hacia el exterior desde el centro de la leva plana para
generar la posicién de giro requerida dependiente del momento de torsion.

Segun las realizaciones, el tope que soporta la palanca de transmision de la carga comprende un rodillo que tiene la
palanca de transmision de la carga haciendo tope contra su periferia exterior. Segiin una realizacién de la misma, el
accionamiento comprende una guia de deslizamiento que esta desplazada con respecto al segundo componente y
gue hace tope asimismo contra la periferia exterior del rodillo.

Segun las realizaciones, el rodillo puede estar dotado de dientes en su periferia exterior, y tanto la guia deslizante
como la palanca de transmision de cargas pueden estar configuradas con un carril dentado para acoplarse con los
dientes del rodillo.

Segun realizaciones adicionales, el sistema de microscopia esta dispuesto de tal modo que comprende un soporte
segun las realizaciones descritas anteriormente y una carga formada por un microscopio.

Breve descripcién de los dibujos

Las caracteristicas anteriores, asi como otras caracteristicas ventajosas de la invencién, seran mas evidentes a
partir de la siguiente descripcién detallada de las realizaciones a modo de ejemplo de la invencion, haciendo
referencia a los dibujos adjuntos, en los que

lafigural  muestra una representacién esquematica de una realizacion de un sistema de microscopia,

lafigura2  muestra una vista en alzado de una parte de una realizacion de un soporte, y

lafigura3  muestra una vista en seccion de la parte del soporte mostrado en la figura 2, a lo largo de la linea de
seccion lI-1l mostrada en la figura 2.

Descripcion detallada de realizaciones a modo de ejemplo

En las realizaciones a modo de ejemplo descritas a continuacion, los componentes cuya funcién y estructura son
similares, estan indicados siempre que es posible mediante numerales de referencia similares. Por consiguiente,
para comprender las caracteristicas de los componentes individuales de una realizacion especifica, deben
consultarse las descripciones de otras realizaciones y las del resumen de la invencion.
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A continuacion se explican realizaciones de un soporte y de un sistema de microscopia que comprende un soporte,
en relacion con las figuras 1 a 3.

Un sistema de microscopia -1-, tal como se muestra de forma esquematica en una vista en perspectiva en la figura
1, comprende un microscopio -3- montado sobre un soporte -5-. El soporte -5- comprende una base -9- dotada de
ruedas -7- para formar la parte de la base del soporte. La base -9- sostiene un elemento de soporte -13- por medio
de una union giratoria -11-, de manera que el elemento -13- del soporte puede pivotar alrededor de un eje de
pivotamiento -15- que se extiende en sentido vertical en el espacio. Un elemento adicional -17- del soporte esta
montado sobre el elemento -13- del soporte por medio de una unién -19-, de tal forma que puede girar alrededor de
un eje de giro horizontal -21-. Un elemento adicional -23- del soporte estd montado a su vez sobre el elemento -17-
del soporte por medio de la unién -25-, de manera que puede pivotar alrededor de un eje de pivotamiento horizontal
-27-. Un elemento adicional -29- del soporte estd montado a su vez sobre el elemento -23- del soporte por medio de
una unién -31-, de manera que puede pivotar alrededor de un eje de pivotamiento horizontal -33-. El elemento -29-
del soporte sostiene a su vez un elemento -35- del soporte por medio de una union -37-, de tal manera que puede
pivotar alrededor de un eje de pivotamiento -39-. Otro elemento -41- del soporte esta a su vez articulado al elemento
-35- del soporte por medio de una unién -43-, de tal modo que puede pivotar alrededor de un eje de pivotamiento
-45-, y finalmente, la estructura -47- del microscopio esta articulada al elemento -41- del soporte que sirve de
elemento final del soporte -5- por medio de una union -49-, de tal manera que puede pivotar alrededor de un eje de
pivotamiento -51-. Esto permite el desplazamiento del microscopio -3- dentro del espacio disponible y un ajuste de
su orientacion en el espacio mediante el giro de los elementos del soporte alrededor de los ejes de pivotamiento.

Dos contrapesos -18- del soporte -5- estan configurados para equilibrar substancialmente el microscopio -3- con
respecto a los ejes de giro -21- y -27-, de tal manera que el usuario solamente tiene que vencer la fuerza de friccion
residual cuando hace girar el soporte alrededor de estos ejes. Asimismo, para hacerlo girar alrededor de un eje de
pivotamiento -15- ajustado verticalmente, el usuario solamente tiene que vencer la fuerza de friccion residual.

El peso de la éptica -3- de la microscopia y el peso del elemento de soporte -41- generan un momento de torsion
alrededor del eje de giro -45- que actla sobre el elemento -35- del soporte a través de la union -43-. El momento de
torsion depende de una posicion de giro entre los dos elementos -35- y -41- del soporte. Tal como se explica a
continuacién con mayor detalle haciendo referencia a las figuras 2 y 3, en los elementos -35- y -41- del soporte esta
dispuesta una estructura para compensar este momento de torsion.

Los dos elementos -35- y -41- del soporte pueden girar uno con respecto al otro alrededor del eje de pivotamiento
-45-, con la unidén correspondiente que comprende un arbol -51- alineado coaxialmente con el eje -45- y fijado de
forma giratoria al elemento -35- del soporte y montado de forma pivotante con respecto al elemento -41- del soporte.
Los extremos -53- y -54- que estan dispuestos con una cierta holgura entre si y que forman parte de un perfil en U
-55-, estan intercalados con un arbol -51-. El elemento -41- del soporte esta fijado al extremo -54- del perfil en U
-55-, y el perfil en U -55- comprende una placa base -56- de la cual sobresalen los dos extremos -53- y -54- en
direccion perpendicular. En el centro, entre los dos extremos -53- y -54-, esta situada una leva plana que esta sujeta
al arbol -51- de una manera fija a la rotacion. La leva plana -57- tiene una superficie circunferencial exterior -58- cuya
distancia -r- al eje de pivotamiento -45- varia en direccion circunferencial. En la figura 3, se muestran dos distancias
-r1- y -ro- como ejemplo de direcciones circunferenciales diferentes, por lo que las direcciones de las dos distancias
difieren en un &ngulo -a- mayor de 20° y segun lo cual la relacién entre -ro- y -r1- es mayor de 1,1.

Un rodillo -61- hace tope contra la periferia exterior -58- de la leva plana -57- con una fuerza -F;-, de tal modo que
debido a la configuracion de la superficie circunferencial -58-, un momento de torsién -D- actGa sobre el arbol -51-
alrededor del eje -45-. El rodillo -61- esta montado de forma giratoria alrededor de un eje -67- por medio de un arbol
-66- y entre un par de palancas intermedias -63- y -64-. Las dos palancas intermedias -63- y -64- pueden pivotar a
su vez alrededor de un eje de pivotamiento -69- por medio de un arbol -70- montado sobre los extremos -53- y -54-,
por lo que el &rbol -70- esta fijado por ambos lados a los extremos -53- y -54- del perfil en U -55-. Las dos palancas
intermedias -63- y -64- llevan conjuntamente un pasador -71- que se extiende paralelamente al eje de pivotamiento
-69- entre las dos palancas intermedias -63- y -64-. Una palanca -73- de transmisién de la carga que hace tope
contra una guia deslizante -77- por medio de un rodillo -75- que sirve de tope, empuja contra el pasador -71- con
una fuerza -F»-. Ademés un pasador -79- empuja contra la palanca -73- de transmision de la carga con una fuerza
-Fs-. La fuerza -Fs- la proporciona un resorte -81- que hace tope contra una placa de cobertura -83- sujeta de forma
fija a las extremos -53- y -54- del perfil en U -55- y contra un alojamiento -85- del resorte, acoplado al pasador -79-.
La palanca -73- de transmisién de la carga transforma la fuerza -Fs- proporcionada por el resorte -81- en la fuerza
-F»-, principalmente en la relacién de las longitudes -l1- a -lo-, siendo la longitud -l:- la correspondiente a la distancia
entre el pasador -79- y la posicidn en la que la palanca -73- de transmision de la carga hace tope contra el rodillo
-75-, y siendo la longitud -I>- la correspondiente a la distancia entre el pasador -71- y la posicion en la que la palanca
-73- de transmisién de la carga hace tope contra el rodillo -75-. A su vez, la palanca intermedia -63- transforma la
fuerza -F»- en la fuerza -F1- que realiza un empuje contra la periferia -58- de la leva plana -51- segln la relacion de
las longitudes -Is- y -ls-, en las que la longitud -ls- corresponde a la distancia entre el pasador -71- y el eje de
pivotamiento -69- de la palanca intermedia -73-, y la longitud -l,- corresponde a la distancia entre el eje de
pivotamiento -69- y el eje de rotacion -67- del rodillo -61-.
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La guia deslizante -77- hace tope contra la base -56- del perfil en U -55- por medio de los rodillos -89- alojados en
una jaula -87-, de tal manera que la guia deslizante -77- puede desplazarse hacia atras y hacia adelante a lo largo
de una direccion -91-, y de tal modo que las fuerzas -Fs- y -F2- ejercidas por el rodillo -75- sobre la guia deslizante
-77- son trasladadas mediante los rodillos -89- al perfil en U -55-.

Un dispositivo de accionamiento -93- esta dispuesto para desplazar la guia deslizante -77- en la direccion -91-,
comprendiendo el accionamiento un motor -95- con una rueda dentada -97- montada en su arbol de accionamiento
-96- que se acopla a una rueda dentada -98- para accionar un arbol -99- montado en un bloque -101- del soporte. El
arbol -99- se extiende hasta un rebaje -103- formado en la guia deslizante -77-. El rebaje -103- esta dotado de una
rosca hembra que se acopla a una rosca macho -105- dispuesta en el arbol -99- para transformar el movimiento de
rotacion del arbol -99- en un desplazamiento lineal de la guia deslizante -77- a lo largo de la direccion -91-. El
desplazamiento de la guia deslizante -77- a lo largo de la direccion -91- tiene como resultado la rotacion del rodillo
-75- alrededor de su eje, desplazandolo de este modo con respecto a la palanca -73- de transmision de la carga.
Mediante el desplazamiento del rodillo -75- con respecto a la palanca -73- de transmision de la carga, ambas
longitudes -I:- y -lI>- varian, y de esta manera varia también la relacion con la que la fuerza -Fs- proporcionada por el
resorte -81- es transmitida a la fuerza -F»-, la cual a su vez es transmitida mediante las palancas intermedias -63- y
-64- a la fuerza -F1- que actlia sobre la leva plana -57-. La fuerza -F;- puede, por consiguiente, estar caracterizada
por

1 1
FF == x =~ x c x AS,
1, 2

en que

c representa la constante elastica del resorte -81-, y

AS representa la longitud de los resortes -81- desviados.

Dado que la relacion -I;- a -lo-, asi como la constante elastica -c- del resorte son factores de la ecuacion anterior, el
rodillo o tope -75-, la guia deslizante -77- y su accionamiento -93-, se combinan de este modo para formar un
accionamiento para variar la accion elastica efectiva del resorte -81-. El producto c x li/l; puede ser interpretado, por
consiguiente, como la accion elastica del resorte -81- que es efectiva en la periferia -58- de la leva plana -57-. El
funcionamiento del motor -83- tiene como resultado, por consiguiente, una variacion de la accién elastica efectiva,
que de otro modo solamente podria ser conseguida mediante la sustitucion del resorte -81- por un resorte mas fuerte
0 méas débil.

La estructura explicada con referencia a las figuras 2 y 3 puede ser utilizada, por consiguiente, para compensar de
forma funcional los momentos de torsién generados por la 6ptica de microscopia -3- y por el elemento de soporte
-41- que actla sobre el eje de pivotamiento -45-. En particular, la estructura puede ser utilizada para compensar las
variaciones del centro de gravedad de la 6ptica de microscopia -3- utilizando el motor -95-.

Para conseguir un desplazamiento preciso del rodillo -75- con respecto a la palanca -73- de transmision de la carga,
el rodillo -75- est4 conformado por una rueda dentada con dientes -105- formados en su periferia, de modo que la
guia deslizante -77- y la palanca -73- de transmision de la carga comprenden los carriles dentados correspondientes
con los dientes -106- y -107- adaptados para acoplarse a la rueda dentada -75-.

En la realizacion descrita anteriormente, la palanca -73- de transmision de la carga transmite la fuerza proporcionada
por los resortes -81- en primer lugar a las palancas intermedias -63- y -64- que posteriormente transmiten la fuerza a
la leva plana -57-. Sin embargo, es posible suprimir las palancas intermedias, de manera que la palanca -73- de
transmisién de la carga transmita la fuerza directamente a la leva plana.

La estructura para proporcionar un momento de torsién variable, tal como se ha explicado al hacer referencia a las
figuras 2 y 3, esta dispuesta entre los elementos -35- y -41- del soporte de un sistema de microscopia segun una
realizacion a modo de ejemplo, tal como se ha explicado al hacer referencia a la figura 1. No obstante, se
comprendera que la estructura correspondiente puede estar dispuesta asimismo entre otros elementos del soporte.

La presente invencion ha sido descrita mediante realizaciones a modo de ejemplo, a las cuales no esta limitada. A
los expertos en la materia se les ocurrirdn variaciones y modificaciones sin apartarse del ambito de la presente
invencion, tal como esta enunciada en las reivindicaciones adjuntas y en los equivalentes de las mismas.
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REIVINDICACIONES
1. Soporte para la suspensién de cargas que comprende:
un primer elemento (35) del soporte;
un segundo elemento (41) del soporte; y

una union (43) que conecta de forma pivotante el primer elemento del soporte al segundo elemento del
soporte;

caracterizado por
una leva plana (57) fijada de forma rotativa al primer elemento (35) del soporte,
una palanca (73) de transmision de la carga;

un tope (75) adaptado para soportar de forma pivotante la palanca (73) de transmisién de la carga en el
segundo elemento (41) del soporte;

un receptaculo de la carga (81) que actta sobre el segundo elemento (41) del soporte y sobre la palanca (73)
de transmision de la carga, con el objeto de ejercer una fuerza sobre la leva plana (57) a través de la palanca
(73) de transmisioén de la carga; y

un dispositivo de accionamiento (93) adaptado para desplazar el tope con respecto a la palanca (73) de
transmision de la carga.

2. Soporte, segun la reivindicacion 1, que comprende ademas una palanca intermedia (63, 64) que esta montada de
forma pivotante sobre el segundo elemento (41) del soporte, de modo que la palanca (73) de transmision de la carga
transmite la fuerza a la leva plana (57) a través de la palanca intermedia (63, 64).

3. Soporte, segun una de las reivindicaciones 1 6 2, en el que el tope comprende un rodillo (75), con la palanca (73)
de transmisién de la carga haciendo tope contra su periferia.

4. Soporte, segun la reivindicacion 3, en el que el dispositivo de accionamiento (93) comprende una guia deslizante
(77) que puede desplazarse con respecto al segundo elemento (41) del soporte, y la periferia del rodillo esta
haciendo tope contra el mismo.

5. Soporte, segun la reivindicacion 4, en el que el dispositivo de accionamiento (93) comprende un motor (95) para
desplazar la guia deslizante (77) con respecto al segundo elemento (41) del soporte.

6. Soporte, segun una de las reivindicaciones 3 a 5, en el que el rodillo (75) comprende una periferia que tiene
dientes (105).

7. Soporte, segun una de las reivindicaciones 1 a 6, en el que la leva plana (57) comprende una periferia (58), la
distancia de la cual al centro (45) de la leva plana varia en direccion circunferencial alrededor del centro, con una
relacién entre una primera distancia (rz) en una primera direccién circunferencial y una segunda distancia (r1) en una
segunda direccién circunferencial, que concretamente es mayor de 1,1, y formando la segunda direccion
circunferencial un angulo (a) de méas de 20° con la primera direccién circunferencial.

8. Soporte, segun una de las reivindicaciones 1 a 7, que comprende ademas, al menos, un tercer elemento (29) del
soporte que esta articulado al primer o al segundo elemento del soporte.

9. Sistema de microscopia que comprende:
una Optica de microscopia,
un soporte segun una de las reivindicaciones 1 a 8, que tiene una pluralidad de elementos de soporte que

comprenden un elemento base (9) del soporte y un elemento final (41) del soporte que soporta la Optica de
microscopia (3).
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