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DESCRIPCION
Muleta con regulacién de despliegue automatizado

La presente invencion se refiere a una muleta de longitud variable que comprende un cuerpo principal, un pie
extensible y retractil con respecto al citado cuerpo principal, y un accionador que comprende un motor con arbol de
salida rotatorio y una transmision de tornillo sin fin para convertir una rotacion del citado arbol motor en un
desplazamiento lineal del citado pie con respecto al cuerpo principal.

Una muleta de este tipo de longitud variable ha sido descrita en la solicitud internacional de patente WO 99/00101.
En esta muleta del estado de la técnica, la extension o retraccién de la muleta es mandada por simples interruptores.
Interruptores de final de carrera paran el motor cuando el accionador llega al final de carrera. Cuando el motor esta
parado, debe ser activado un freno para mantener la posicion deseada de la muleta.

Tal disposicion comprende sin embargo ciertas desventajas. En primer lugar, solamente las posiciones de final de
carrera estan claramente definidas, y el usuario no puede parar facilmente el despliegue de la muleta en una
posicion intermedia precisa. Dado sobre todo que las muletas son utilizadas generalmente por pares, y que
normalmente las dos muletas deberan ser reguladas con la misma longitud con cierta precision, la personalizacion
de la muleta exigira por tanto el desplazamiento de los interruptores de final de carrera, lo que es una operacién
complicada. Ademas, el freno introduce un elemento mecanico suplementario que puede constituir una fuente de
averias. Ahora bien, un funcionamiento fiable es uno de los criterios de utilizacion mas importantes para una muleta.

Un objeto de la presente invencién es por tanto facilitar una muleta de longitud variable que permita un
posicionamiento preciso y un bloqueo fiable en una posicion intermedia cualquiera en su carrera de despliegue.

Con este objeto, en una muleta de longitud variable de acuerdo con la presente invencion, la transmision de tornillo
sin fin es irreversible, y el accionador comprende también un médulo programable de mando del motor, estando
conectado el citado médulo al citado motor a fin de mandar la extension y/o retraccion de la muleta hacia una
longitud preprogramada y de parar el motor cuando se llegue a la citada longitud.

La muleta de la invencion comprende ademas un primer tubo, y un segundo tubo, estando el pie fijado al primer
tubo, estando fijado el segundo tubo al cuerpo principal, y estando montados los primero y segundo tubos de
manera telescopica uno respecto del otro. Asi, los primero y segundo tubos pueden formar una funda telescépica,
que sirve especialmente para proteger la transmision de tornillo sin fin.

La citada transmisién de tornillo sin fin comprende un vastago fileteado acoplado al arbol motor, una tuerca solidaria
del pie e introducida sobre el citado vastago fileteado, y una guia lineal para impedir la rotacion de la tuerca con
respecto al cuerpo principal, al tiempo que permita su desplazamiento lineal. De esta manera, se obtiene una
transmisién de tornillo sin fin con una gran robustez y un volumen limitado. Sin embargo, el especialista en la materia
podria considerar, segun las circunstancias, disposiciones alternativas de transmisién de tornillo sin fin. Todavia de
modo mas preferente, la tuerca puede ser de material sintético. Una tuerca de material sintético reduce el
rozamiento de la transmision de tornillo sin fin y contribuye a amortiguar los choques.

Gracias al modulo de mando programable y al sensor de extension, la extensién y/o la retraccion de la muleta
pueden ser controladas y paradas con gran precision al menos en una posicion facilmente programable. Gracias al
caracter irreversible de la transmisién de tornillo sin fin, el pie de la muleta permanece entonces bloqueado de
manera fiable en esta posicion preprogramada, e independientemente del esfuerzo de apoyo ejercido sobre el pie de
la muleta. Ademas de su ergonomia innovadora, la muleta presenta particularidades de manejabilidad innovadoras.
Esta igualmente presenta la particularidad de ser una herramienta de asistencia dinamica al levantamiento.

Preferentemente, el médulo de mando programable puede ser un médulo electrénico, que puede comprender un
circuito logico especializado o un procesador generalista.

Preferentemente, el citado médulo puede comprender una interfaz de usuario tactil y/o vocal conectada al citado
médulo de mando para permitir al usuario mandar la citada extension y/o retraccion de la muleta. Como « interfaz
tactil » se consideran principalmente botones de mando. Como « interfaz vocal » se considera cualquier dispositivo
gue pueda reaccionar a sefiales sonoras emitidas por el usuario.

Preferentemente, el citado motor puede ser eléctrico y el accionador comprender también una fuente de energia
eléctrica. Un motor de este tipo ofrece ventajas tanto por su bajo peso y volumen como por la precision de su
mando. Todavia de modo mas preferente, la citada fuente de energia eléctrica puede estar formada por al menos
una bateria recargable, y eventualmente comprender también una toma para recargar las citadas baterias.

Preferentemente, la muleta de la invencion puede comprender ademas una interfaz para programar el citado modulo
de mando.

Preferentemente, la muleta de la invencién puede comprender ademas un soporte que puede ser fijado al pie a fin
de mantener la muleta de pie sin necesidad de otro apoyo.
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Preferentemente, el cuerpo principal de la muleta de la invencién puede comprender un mango y un apoyo para
antebrazo o axila.

La invencion se refiere también a un procedimiento de utilizacion de una muleta de este tipo, en el cual el citado
médulo de mando activa el motor para la extension y/o retracciéon de la muleta hacia una longitud preprogramada y
para el motor cuando se llegue a la citada longitud, y esta longitud es mantenida después frente a esfuerzos axiales
por la citada transmision irreversible de tornillo sin fin.

Ventajosamente, un usuario puede apoyarse sobre la muleta replegada para pasar de una posicién sentada a una
posicion de pie, y a continuacion proceder a mandar, a través del citado modulo de mando, el despliegue de la
muleta a fin de apoyarse en la misma para andar. Como la longitud de despliegue de la muleta esta controlada
automaticamente, el usuario puede utilizarla de esta manera sin hacer esfuerzo particular para regular cada vez la
longitud de despliegue.

Ventajosamente, el citado médulo de mando puede activar el motor transmitiéndole un numero de pulsos
proporcional a la distancia entre una longitud inicial y la citada longitud preprogramada. De esta manera, el médulo
de mando puede regular la extension y/o la retraccion de la muleta en bucle abierto sin necesidad de un sensor de
posicion.

Ventajosamente, el médulo de mando puede regular la velocidad del citado motor por modulacion en anchura de los
citados pulsos. Asi, la velocidad de extensidn y/o retraccion de la muleta puede ser variada segun las circunstancias.

En particular, la velocidad del motor podria ser disminuida progresivamente al aproximarse a la citada longitud
preprogramada y/o aumentada progresivamente durante una etapa inicial de la extension y/o retraccion de la citada
muleta a fin de evitar choques de parada y/o de arranque que podrian dafiar el accionador de la muleta.

A continuacion se describiran detalles concernientes a la invencion, refiriéndose a los dibujos.

La figura 1 muestra una muleta de acuerdo con un modo de realizacion de la invencion en posicién retractada.
la figura 2 muestra la muleta de la figura 1 en posicién desplegada,

y la figura 3 muestra un corte transversal de la muleta de la figura 1 en el plano IlI-III.

Una muleta 1 de longitud variable que comprende un cuerpo principal 2 con un mango 3 y un soporte para antebrazo
4, y un pie 5 esta mostrada en posicion replegada. En esta posicién, la muleta permite a las personas con movilidad
reducida ayudarse a levantarse de una posicién sentada a una posicion de pie apoyandose sobre la muleta 1,
estando adaptada esta posicién para asegurar un apoyo maximo al usuario.

Una vez que el usuario esté en posicion de pie, éste puede activar una extension automatica de la muleta 1 para
llegar a una posicion desplegada tal como la ilustrada en la figura 2. En esta posicion desplegada, la muleta 1 puede
ser utilizada de manera tradicional para sostener al usuario de pie.

Tanto la longitud de la muleta 1 en posicidn replegada como en posicidon desplegada pueden ser adaptadas a cada
usuario individual. Para esto, la muleta 1 comprende un accionador con, en el interior del cuerpo principal 2, un
motor eléctrico 6 alimentado por baterias recargables 7 y mandado por un médulo de mando 8 electrénico y
programable conectado a una interfaz de mando tactil en forma de botones-pulsadores 11 colocados en el mango 3.

En un modo de realizacion preferido, las baterias recargables 7 son dos baterias de 8,4 V conectadas en serie, el
motor 6 es un motor sin escobillas que desarrolla un par nominal de 16 mNm, y el médulo 8 manda el motor por una
sefial de modulacién por ancho de pulso (Pulse Width Modulation — PWM). El angulo de rotacion del motor es asi
determinado por el ndmero de pulsos transmitidos por el moédulo 8, mientras que la velocidad de rotacién es
inversamente proporcional a la duracion (anchura) de los pulsos individuales. La muleta 1 comprende también una
toma eléctrica 25 que permite recargar las baterias 7.

El arbol motor 10 esta acoplado a un vastago fileteado 12 a través de un acoplamiento 13. Este acoplamiento 13 es
rapido y sin holgura. Este vastago fileteado 12 coopera con una tuerca 14, formando asi una transmision de tornillo
sin fin, en la que los materiales y el paso del tornillo son elegidos para que ésta sea irreversible, es decir, que un
esfuerzo axial sobre la tuerca 14 no pueda provocar una rotacion sensible del vastago fileteado 12, aunque un
esfuerzo de rotacion sobre el vastago fileteado 12 provoque un desplazamiento axial de la tuerca 14.

La tuerca 14 esta acoplada al pie 5 a través de un primer tubo hueco 15. Este primer tubo 15 esta montado de
manera telescopica con respecto a un segundo tubo 16 fijado al cuerpo principal 2 de la muleta. A fin de evitar la
rotacion de la tuerca 14, del primer tubo 15 y del pie 5 con respecto al cuerpo principal 2 cuando el vastago fileteado
12 gire, el primer tubo 15 comprende una ranura longitudinal que coopera con un tornillo 17 fijado radialmente al
segundo tubo 16, de manera que forma una guia lineal, como esta ilustrado en la figura 3. Asi, cuando la muleta 1
se encuentra en una posicion replegada, tal como esta ilustrado en la figura 1, una simple presion sobre el boton 11
puede activar el motor 6, haciendo girar el vastago fileteado 12 de manera que el primer tubo 15 y el pie 5 se
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desplieguen hacia una posicién desplegada con respecto al cuerpo principal 2, tal como esta ilustrado en la figura 2.
Cuando el usuario desee replegar la muleta 1, otra presién sobre un botén 11 puede activar el motor 6 en sentido
inverso, haciendo girar el vastago fileteado 12 de manera que el primer tubo 15 y el pie 5 se replieguen hacia la
posicion replegada con respecto al cuerpo principal 2. Al principio de cada movimiento, el médulo 8 manda, por
PWM, una aceleracion progresiva de la velocidad del motor 6, a fin de evitar choques de arranque.

Tanto la posicion replegada como la posicion desplegada pueden estar preprogramadas en el médulo 8, de tal
manera que el médulo 8 mande la parada del motor 6 a la llegada a una o la otra posiciéon. Sin embargo, en el modo
de realizacion preferido, la posicion replegada esta indicada por un tope fijo de final de carrera. En el modo de
realizacién preferido, el médulo 8 manda una disminuciéon progresiva de la velocidad del motor 6 al aproximarse a
una o la otra posicién, actuando a modo de freno electrénico para evitar los choques y reducir el desgaste del
accionador. Ademas, en el médulo 8 pueden estar preprogramadas también una o varias posiciones intermedias, de
manera que se simplifica todavia mas su adaptacion a usuarios diferentes. A fin de proteger el accionador, el médulo
8 puede estar programado también para parar el motor 6 si se detecta una carga por encima de un umbral
preprogramado, por ejemplo una fuerza axial de 20 N sobre el vastago. Esta sobrecarga podria ser detectada a
través de la alimentacion eléctrica del motor, o bien, alternativamente, por un sensor de carga axial instalado en el
cojinete axial del vastago.

En el modo de realizacion preferido, el vastago fileteado 12 es de latén y presenta un fileteado M8 de 2 mm de paso.
Este esta acoplado en rotacion al arbol motor 10 por un acoplamiento 14 de acero, y soportado axialmente por un
ensamblaje antibloqueo de muelle integrado, con una arandela intermedia de material sintético, por ejemplo de
poliamida, como cojinete axial. La tuerca 14 es también de material sintético, por ejemplo de poliacetal, y los tubos
15 y 16 de una aleacion de aluminio tal como la designada por AW-A1MgSi de acuerdo con la norma EN 6060. En
este modo de realizacion preferido, el primer tubo 15 presenta un diametro interior de 15,70 mm, un diametro
exterior de 18,70 mm y una longitud de 460,00 mm +/- 0,5 mm. El segundo tubo 16 presenta un diametro interno de
18,80 mm, un diametro externo de 22,00 mm y una longitud de 460,00 mm +/- 0,5 mm. En este modo de realizacion
preferido, el primer tubo 15 se mueve telescopicamente en el interior del segundo tubo 16. Tanto la superficie
externa del primer tubo 15 como las superficies interna y externa del segundo tubo 16 estan tratadas por pasivacion.

Sobre su extremidad inferior, el vastago fileteado 12 presenta también un bloque 19 de material sintético, tal como el
poliacetal, para el soporte lateral interno del primer tubo 15. Sobre su extremidad inferior, el segundo tubo 16
presenta un mango 22 regulable para el soporte lateral externo del primer tubo 15. Un soporte 23 suplementario, por
ejemplo de tipo tripode, puede estar montado, eventualmente de manera separable, sobre el mango 22, a fin de
poder mantener la muleta 1 de pie, sin otro soporte, cuando ésta esté en posicion replegada. El soporte 23 puede
ser un soporte que se despliegue lateralmente cuando la muleta 1 llegue a una posicién replegada.

En este modo de realizacion, el pie 5 es un pie de material elastdmero, tal como el caucho, montado de manera
separable sobre la extremidad inferior del primer tubo 15, de manera que pueda permitir un acceso al interior del
accionador.

Aunque la presente invencion haya sido descrita refiriéndose a ejemplos de realizacién especificos, es evidente que
pueden efectuarse diferentes modificaciones y cambios sobre estos ejemplos sin salirse del campo de aplicacion
general de la invencién tal como esta definida por las reivindicaciones. Por ejemplo, la muleta puede comprender
también una interfaz mas compleja, o bien una conexion de datos, a fin de permitir la modificacion de la
programacién del médulo de mando. Por consiguiente, la descripcion y los dibujos deben ser considerados en un
sentido ilustrativo mas bien que restrictivo.
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REIVINDICACIONES
1. Muleta (1) de longitud variable, que comprende:
- un cuerpo principal (2);
- un pie (5) extensible y retractil con respecto al citado cuerpo principal (2); y
- un accionador que comprende:
- un motor (6) de arbol de salida (9) rotatorio; y

- una transmisién de tornillo sin fin para convertir una rotacion del citado arbol motor en un desplazamiento lineal
del citado pie con respecto al cuerpo principal, la citada transmisién de tornillo sin fin comprende un vastago
fileteado (12) acoplado al arbol motor (9) y una tuerca (14) acoplada sobre el vastago fileteado (12);

caracterizada por que:

- el citado accionador comprende ademas un primer tubo hueco (15) montado de manera telescépica con respecto a
un segundo tubo (16), estando el citado segundo tubo fijado al cuerpo principal (2), y en la parte delantera un tornillo
(17) fijado radialmente al segundo tubo;

- la citada tuerca (14) esta acoplada al pie (5) a través del primer tubo hueco (15);

- el citado primer tubo (15) comprende una ranura longitudinal en cooperacion con el citado tornillo (17) en el citado
segundo tubo (16), de manera que forma una guia lineal a fin de evitar una rotacién de la citada tuerca (14), del
citado primer tubo (15) y del citado pie (5) con respecto al cuerpo principal (2) cuando el vastago fileteado (12) gire; y

- el citado accionador comprende también un modulo programable (8) de mando del motor (6), estando el citado
moddulo (8) conectado al citado motor (6) a fin de mandar la extension y/o retraccion de la muleta (1) hacia una
longitud preprogramada y de parar el motor (6) cuando se llegue a la citada longitud.

2. Muleta (1) de acuerdo con la reivindicacion 1, en la cual el citado médulo (7) comprende una interfaz de usuario
tactil y/o vocal conectada al citado mddulo de mando (8) para permitir al usuario mandar la citada extension y/o
retraccion de la muleta (1).

3. Muleta (1) de acuerdo con la reivindicacion 1 o la reivindicacién 2, en la cual el citado motor (6) es eléctrico y el
citado accionador comprende también una fuente de energia eléctrica.

4. Muleta (1) de acuerdo con la reivindicacion 3, en la cual la citada fuente de energia eléctrica esta formada por al
menos una bateria (7) recargable.

5. Muleta (1) de acuerdo con la reivindicacion 4, en la cual la citada fuente de energia eléctrica comprende también
una toma (25) para recargar la citada al menos una bateria (7).

6. Muleta (1) de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en la cual la citada tuerca (14) es
de material sintético.

7. Muleta (1) de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, que comprende una interfaz para
programar el citado moédulo de mando (8).

8. Muleta (1) de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, que comprende ademas un
soporte (23) que puede estar fijado al cuerpo principal (2) a fin de mantener la muleta (1) de pie sobre el pie (5) en
posicion replegada sin necesidad de otro apoyo.

9. Muleta (1) de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en la cual el citado cuerpo principal
(2) comprende un mango (3) y un apoyo (4) para el antebrazo o la axila.

10. Procedimiento de utilizacion de una muleta (1) de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones
precedentes, en el cual el citado modulo de mando (8) activa el motor (6) para la extension y/o retraccion de la
muleta (1) hacia una longitud preprogramada y para el motor (6) cuando se llega a la citada longitud, y esta longitud
es mantenida después frente a esfuerzos axiales por la citada transmisién de tornillo sin fin.

11. Procedimiento de utilizaciéon de acuerdo con la reivindicacion 12, en el cual un usuario se apoya sobre la muleta
(1) replegada para pasar de una posicion sentada a una posicion de pie, y a continuacion procede a mandar, a
través del citado médulo de mando (8), la extension de la muleta (1) hacia la citada longitud preprogramada a fin de
apoyarse en la misma para andar.
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12. Procedimiento de utilizacion de acuerdo con la reivindicacion 10 o la reivindicacion 11, en el cual el citado
mddulo de mando (8) activa el motor (6) transmitiéndole un niamero de pulsos proporcional a la distancia entre una
longitud inicial y la citada longitud preprogramada.

13. Procedimiento de utilizacion de acuerdo con la reivindicaciéon 12, en el cual el médulo de mando (8) regula la
velocidad del citado motor (6) por modulacién en anchura de los citados pulsos.

14. Procedimiento de utilizacion de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 10 a 13 en el cual la
velocidad del motor (6) disminuye progresivamente al aproximarse a la citada longitud preprogramada.

15. Procedimiento de utilizacién de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 10 a 14 en el cual la
velocidad del motor (6) aumenta progresivamente durante una etapa inicial de la extensién y/o retraccién de la citada
muleta (1).
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