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DESCRIPCION
Aparato de posicionamiento para uso biomédico
Referencia cruzada a aplicaciones relacionadas

La presente solicitud reivindica la prioridad de la solicitud de patente provisional de EE. UU. 61/420.468, que se
presento el 7 de diciembre de 2010 y se titula “Aparato de posicionamiento para usos biomédicos y roboticos”.

Campo técnico

La presente divulgacion se refiere en general a aparatos de posicionamiento para sujetar y posicionar objetos, y mas
en particular a aparatos de posicionamiento médicos.

Antecedentes

Los aparatos de posicionamiento se usan actualmente para multiples aplicaciones, incluidas aplicaciones médicas
en los que se usan para mantener extremidades u otras partes del cuerpo, o para sujetar herramientas quirargicas,
por ejemplo, durante procedimientos quirdrgicos. Los aparatos de posicionamiento también pueden tener
aplicaciones industriales en las que se pueden usar para sujetar herramientas u objetos que se estan fabricando.

Algunos aparatos de posicionamiento médicos comprenden articulaciones que se bloquean usando presion
hidraulica y luego se desbloquean cuando se elimina esta presion hidraulica. Tales sistemas pueden requerir
sistemas hidraulicos voluminosos para mantener una presion hidraulica constante. Ademas, estos sistemas pueden
no ser a prueba de fallos: en caso de mal funcionamiento, por ejemplo, cuando una pérdida de energia eléctrica o
una fuga provoca una pérdida de presion hidraulica, estos aparatos de posicionamiento pueden fallar.

Por tanto, existe la necesidad de un aparato de posicionamiento mejorado. También se conocen caracteristicas del
predmbulo de la reivindicacion 1 de los documentos WO 9849944, US 2008 132 897 Al, WO 80/01366 y EP 0 276
162 A2.

Sumario

De acuerdo con un primer aspecto, se proporciona un aparato de posicionamiento médico de acuerdo con la
reivindicacion 1.

En una realizacion, el dispositivo de activacion de bloqueo es una bomba conectada de manera fluida a las unidades
de bloqueo primera, segunda y tercera para definir un circuito cerrado que contiene un fluido en contacto con el
piston para las unidades de bloqueo primera, segunda y tercera, provocando una activacion de la bomba un
aumento de la presion del fluido para comprimir ain mas el elemento elastico a través del piston y desbloquear las
unidades de bloqueo primera, segunda y tercera.

Cada uno de los mecanismos de articulacion primero y segundo puede comprender una bola y un receptaculo
conectados funcionalmente entre si. En este caso, la zapata de freno apoya la bola en el receptaculo para evitar
cualquier movimiento relativo entre la bola y el receptidculo cuando las unidades de blogueo primera y segunda
estan en la posicion blogueada, y separa/desacopla la bola cuando las unidades de bloqueo primera y segunda
estan en la posicion desbloqueada.

En una realizacion, las unidades de bloqueo primera y segunda estan integradas en el receptaculo de los
mecanismos de articulacion primero y segundo, respectivamente.

En una realizacién, la bola comprende unas partes semiesféricas primera y segunda conectadas de manera movil
entre si, estando la primera parte semiesférica asegurada de manera permanente al componente telescépico,
apoyando el piston la segunda parte semiesférica en el receptaculo para evitar cualquier movimiento relativo entre la
bola y el receptaculo cuando las unidades de blogueo primera y segunda estan en la posicion blogueada, y
separandose el pistén de la segunda parte semiesférica cuando las unidades de bloqueo primera y segunda estan
en la posicion desbloqueada.

En una realizacién, el componente telescépico comprende un primer componente alargado y hueco y un segundo
componente alargado que tiene un extremo determinado acoplado por deslizamiento dentro del primer componente
alargado y hueco, asegurandose la tercera unidad de bloqueo en el extremo determinado del segundo componente
alargado.

La zapata de freno o el pistdon de la tercera unidad de bloqueo se acopla con una superficie interna del primer
componente alargado y hueco para fijar la longitud del componente telescopico cuando la tercera unidad de bloqueo
esta en la posicion bloqueada, estando la zapata de freno o el piston separado de la superficie interna cuando la
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tercera unidad de bloqueo esta en la posicién desbloqueada.
En una realizacién, la bomba es una bomba de pie para ser accionada manualmente.
En una realizacion, el componente elastico es al menos un resorte Belleville.

En una realizacion, el dispositivo de activacion de bloqueo esta adaptado para desbloguear sustancialmente de
manera simultanea las unidades de bloqueo primera, segunda y tercera.

En una realizacién, el dispositivo de activacion de bloqueo comprende uno de un cable y varillas de
empuje/traccion/torsion.

En una realizacion, el componente de soporte comprende uno de un soporte de extremidades.
En una realizacién, el componente de soporte es un portaherramientas.
En una realizacién, el componente de base se puede asegurar a una de una cama, una silla y una mesa.

De acuerdo con un segundo aspecto, se proporciona un mecanismo de articulacion para un aparato de
posicionamiento médico de acuerdo con la reivindicacion 10.

Breve descripcion de los dibujos

Otras caracteristicas y ventajas de la presente invencion quedaran claras a partir de la siguiente descripcion
detallada, tomada en combinacién con los dibujos adjuntos, en los que:

La figura 1 es una vista en perspectiva de un aparato de posicionamiento montado sobre una base, de acuerdo
con una primera realizacion;

La figura 2 es un ejemplo de uso del aparato de posicionamiento de la figura 1 como soporte de extremidades;

La figura 3 es una vista lateral en alzado parcial de un aparato de posicionamiento, de acuerdo con una segunda
realizacion;

La figura 4 es una vista en corte lateral de un mecanismo de articulacion esférico movil en posicion
desbloqueada, de acuerdo con una primera realizacion;

La figura 5 es una vista en corte lateral del mecanismo de articulacion esférico moévil de la figura 4 en posicion
bloqueada;

La figura 6 es una vista en corte lateral de un mecanismo de articulacién esférico movil fijado a un brazo
telescopico y a una base, de acuerdo con una primera realizacion;

La figura 7 es una vista en corte lateral de un mecanismo de bloqueo de brazo telescépico en posicién
bloqueada, de acuerdo con una primera realizacion;

La figura 8 es una vista en corte lateral del mecanismo de bloqueo de brazo telescopico de la figura 7 en posicion
desbloqueada,;

La figura 9 es una vista en despiece ordenado de un mecanismo de bloqueo de brazo telescoépico, de acuerdo
con una realizacion;

La figura 10 es una vista en corte lateral de un mecanismo de blogueo de brazo telescépico, de acuerdo con una
segunda realizacion;

La figura 11 es un uso del aparato de posicionamiento de la figura 3 como soporte de extremidades, que muestra
ademas un dispositivo de traccién axial;

Las figuras 12A y 12B ilustran un aparato de posicionamiento, de acuerdo con otra realizacion;

La figura 13 es una vista lateral en seccion transversal del aparato de posicionamiento de la figura 12A;

Las figuras 14A y 14B ilustran una vista en seccion transversal de un mecanismo de articulacion superior del
aparato de posicionamiento de la figura 12A, en una posicion blogueada y desbloqueada, respectivamente;

Las figuras 15A y 15B ilustran una vista en seccion transversal de un mecanismo de articulacion inferior del
aparato de posicionamiento de la figura 12A, en una posicién bloqueada y desbloqueada, respectivamente;

Las figuras 16A y 16B ilustran una vista en seccién transversal de un dispositivo de bloqueo para bloquear de
manera desbloqueable un brazo del aparato de posicionamiento de la figura 12A, en una posicién bloqueada y
desbloqueada, respectivamente;

La figura 17 es una vista lateral en seccion transversal de un aparato de posicionamiento, de acuerdo con una
realizaciéon adicional;

Las figuras 18A y 18B ilustran una vista en seccion transversal de un mecanismo de articulacion inferior del
aparato de posicionamiento de la figura 17, en una posicién bloqueada y desbloqueada, respectivamente; y

Las figuras 19A y 19B ilustran una vista en seccién transversal de un mecanismo de articulacion superior del
aparato de posicionamiento de la figura 17, en una posicion bloqueada y desbloqueada, respectivamente.

Se observara que, a lo largo de los dibujos adjuntos, las caracteristicas similares se identifican con ndmeros de
referencia similares.
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Descripcion detallada

Los anteriores y otros objetos, ventajas y caracteristicas de la presente divulgacién quedaran mas claros tras la
lectura de la siguiente descripcion no limitativa de sus realizaciones ilustrativas, dadas a modo de ejemplos solo con
referencia a los dibujos que se acompafian.

En términos generales, el aparato de posicionamiento descrito aqui se refiere a un brazo telescopico que se puede
bloquear de manera desbloqueable el cual tiene dos mecanismos de articulacion en sus extremos. Cada mecanismo
de articulacion tiene tres grados de libertad de rotacion. Estas articulaciones y el brazo telescépico se pueden
bloguear y desbloquear utilizando un mecanismo de bloqueo que se describe a continuacion. EI mecanismo de
bloqueo esta desplazado de forma pasiva en una posicion bloqueada y se requiere una intervencion externa para
desbloquear el mecanismo de bloqueo con miras a cambiar la configuracion del aparato de posicionamiento. El
aparato de posicionamiento ofrece un rango muy amplio de ajuste dentro de varios grados de libertad.

Los mecanismos blogqueables y desbloqueables se utilizan para bloquear de manera desbloqueable los mecanismos
de articulacion en una posicion deseada y el brazo telescopico en una longitud deseada. Los mecanismos de
articulacion se bloquean de forma pasiva utilizando energia elastica o energia potencial, almacenada como presion
en un componente elastico, por ejemplo, un resorte. El desbloqueo de los mecanismos de articulacion se realiza
usando presion hidraulica, presién neumatica, tension de un cable, varillas de empuje/traccion o una fuerza similar
gue supere la presion del componente elastico.

Asimismo, el brazo telescépico puede comprender un mecanismo de bloqueo. El mecanismo de bloqueo se puede
fijar a una extremidad de un primer segmento de brazo telescépico y se puede bloguear en un segundo segmento de
brazo telescopico. El mecanismo de blogueo se bloquea utilizando energia elastica almacenada como presion en un
componente elastico, por ejemplo, un resorte. El desbloqueo del mecanismo de bloqueo se realiza usando presion
hidraulica, presion neumatica, tensiéon de un cable, varillas de empuje/traccion o una fuerza similar que supere la
presion del componente elastico.

En caso de mal funcionamiento, por ejemplo, cuando una fuga causa una pérdida de presién hidraulica, el aparato
de posicionamiento mantiene su posicidn en los mecanismos de articulacién y en el mecanismo de bloqueo de brazo
porque la energia elastica almacenada como presion en el componente elastico no se ve afectada.

En una realizacién, un primer uso previsto del aparato de posicionamiento es como un posicionador de extremidades
para uso médico. Por ejemplo, el aparato de posicionamiento se puede usar para cirugia, tal como cirugia
ortopédica, cirugia artroscépica de hombro, cirugia abdominal, cirugia laparoscopica y/o similares. Un segundo uso
previsto del aparato de posicionamiento puede ser como un portaherramientas médico/quirargico. Estos usos
sugeridos no son limitativos y se proporcionan Unicamente con fines ilustrativos.

En una realizacion, para un uso como dispositivo médico reutilizable, una interfaz de extremidades para recibir una
extremidad puede fijarse a un primer mecanismo de articulacién del aparato de posicionamiento. La interfaz puede
ponerse después en contacto directo con la extremidad de un paciente. Alternativamente, una interfaz de
herramienta para recibir una herramienta quirargica o médica se puede asegurar en el primer mecanismo de
articulacién. Un segundo mecanismo de articulacion se puede fijar a una interfaz o componente de base que se
puede asegurar a una base, tal como, por ejemplo, una mesa quirlrgica.

La figura 1 ilustra una realizacién de un aparato de posicionamiento 1 para ser montado en una base. El aparato de
posicionamiento 1 comprende un soporte o elemento de base 2 que forma un dispositivo de sujecion para la fijacion
a la base, tal como, por ejemplo, una mesa quirdrgica (no mostrada). El aparato de posicionamiento 1 comprende un
brazo telescopico 3 que tiene tres segmentos 3a, 3b y 3c, un mecanismo de articulacion esférico superior (no
mostrado), una carcasa 4 que cubre el mecanismo de articulacion esférico superior y un mecanismo de articulacion
esférico inferior 5. Un accesorio de acoplamiento 6 permite la conexion del aparato de posicionamiento 1 a varios
accesorios, dependiendo de su uso previsto. Por ejemplo, el accesorio de acoplamiento 6 puede usarse para
asegurar un componente de recepciéon (no mostrado) adaptado para recibir un objeto tal como una extremidad de
paciente o una herramienta quirdrgica. Cada uno de los mecanismos de articulacién esféricos comprende una bola
articulada en el brazo telescopico, solo la bola inferior 7 se puede ver en la figura 1. El mecanismo de articulacién
esférico inferior 5 se conecta a un soporte de brazo 9 del soporte 2 a través de un brazo 8. El soporte 2 comprende
ademas guias de ajuste de altura 10 y una abrazadera de mesa 11. El aparato de posicionamiento 1 es, por tanto,
un mecanismo similar a un brazo utilizado como un medio para posicionar y mantener en una posicion deseada, una
extremidad durante una intervencion médica o una herramienta para varias aplicaciones industriales. En una
realizacién, el soporte 2 permite un ajuste de posicién del aparato de posicionamiento 1, en su extremo inferior, a lo
largo de un lado de una mesa quirdrgica. Se pueden disefar varias bases para varias aplicaciones. Los mecanismos
de articulacion esféricos 4 y 5 permiten una amplia gama de posiciones de un objeto fijjado al accesorio de
acoplamiento 6.

El aparato de posicionamiento 1 comprende ademdas un dispositivo de bloqueo (no mostrado) conectado
funcionalmente a los mecanismos de articulacion superior e inferior y al brazo telescopico, y un dispositivo de
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activacion de bloqueo (no mostrado) para bloquear y desbloquear el dispositivo de bloqueo. Cuando esta bloqueado,
el dispositivo de bloqueo interconecta mediante bloqueo los mecanismos de articulacion superior e inferior al brazo
telescopico 3 de manera que no sea posible el movimiento de los mecanismos de articulacion superior e inferior con
respecto al brazo 3, e interconecta mediante bloqueo los segmentos de brazo 3a, 3b y 3c entre si para que la
longitud del brazo telescopico sea fija. Por tanto, el aparato de posicionamiento 1 queda en una configuracion dada.
Cuando se desbloquea el dispositivo de bloqueo, el brazo telescopico 3 puede moverse libremente con respecto a
los mecanismos de articulacion superior e inferior, y los segmentos de brazo 3a, 3b y 3c pueden moverse libremente
unos con respecto a otros para ajustar el aparato de posicionamiento 1 de una configuracién a otra.

El dispositivo de bloqueo esta desplazado de forma pasiva en la posicion bloqueada, es decir, en ausencia de
intervencién externa (cuando el dispositivo de activacién de bloqueo no esta activado), la configuracién del aparato
de posicionamiento es fija y no se puede cambiar. Para cambiar la configuracién del aparato de posicionamiento 1,
el dispositivo de activacion de bloqueo debe ser activado.

En una realizacion, el dispositivo de bloqueo comprende una primera unidad de bloqueo funcionalmente conectada
al mecanismo de articulacion superior, una segunda unidad de bloqueo funcionalmente conectada al mecanismo de
articulacion inferior 5, una tercera unidad de bloqueo asegurada al segmento de brazo 3b y funcionalmente
conectada al segmento de brazo 3a, y una cuarta unidad de bloqueo asegurada al segmento de brazo 3c y
funcionalmente conectada al segmento de brazo 3b. Cada unidad de bloqueo estd desplazada de forma pasiva en
una posicion blogueada y puede comprender un dispositivo elastico comprimido y un piston conectados
funcionalmente entre si. Para las unidades de bloqueo primera y segunda en la posicién bloqueada y dado que el
dispositivo elastico esta comprimido, el piston ejerce una fuerza sobre su mecanismo de articulacién respectivo que
le impide moverse. Para las unidades de bloqueo tercera y cuarta en la posicion bloqueada y como el dispositivo
elastico estd comprimido, el piston ejerce una fuerza sobre el segmento de brazo 3a y el segmento de brazo 3b,
respectivamente, para evitar cualquier movimiento relativo entre los segmentos de brazo 3a, 3by 3c.

La figura 2 es un ejemplo de uso del aparato de posicionamiento de la figura 1 como soporte de extremidades. El
aparato de posicionamiento 1 y el soporte 2 que forma su base, se montan en una mesa quirdrgica 41. La mesa 41
se muestra en una posicion denominada “silla de playa”, aunque el aparato de posicionamiento 1 también podria
fijarse a la mayoria de los tipos de sillas o camas quirdrgicas, incluidas las sillas dentales. Un soporte de
extremidades 42, o interfaz de extremidades, se conecta al aparato de posicionamiento 1 a través del accesorio de
acoplamiento 6. Se muestra un paciente 43 para ilustrar un posible uso del aparato de posicionamiento 1 para
cirugia ortopédica.

En una realizacion, el dispositivo de activacion de bloqueo comprende un pedal o bomba de pie 44 y conexiones
fluidicas llenas de fluido tal como, por ejemplo, aceite. Las conexiones fluidicas conectan de manera fluida la bomba
de pie 44 a las unidades de bloqueo, cada una de las cuales comprende una camara de aceite ajustable cuya una
pared esta formada por el piston. Cuando un usuario aprieta la bomba de pie, la fuerza ejercida por el usuario se
transfiere al aceite contenido en las camaras de aceite. Como resultado de ello, el aceite contenido en las camaras
de aceite ejerce una fuerza sobre los pistones. Para una fuerza dada ejercida por el usuario en la bomba de pie 44,
la fuerza ejercida por el aceite contenido en cada cdmara de aceite en su piston respectivo es mayor que la fuerza
ejercida por su dispositivo elastico respectivo en el pistdn respectivo. Las unidades de bloqueo quedan después en
la posicion desbloqueada y la configuracion del aparato de posicionamiento puede cambiarse. Cuando el usuario ha
colocado el aparato de posicionamiento 1 en una posicién deseada, deja de ejercer fuerza sobre la bomba de pie 44
y las unidades de bloqueo regresan a la posicion bloqueada, manteniendo asi el aparato de posicionamiento 1 en la
configuracion deseada.

Por tanto, apretar la bomba de pie 44 con un pie puede provocar el desbloqueo de los diferentes mecanismos de
bloqueo del aparato de posicionamiento 1, lo que permite, por ejemplo, que un cirujano posicione sin esfuerzo una
extremidad para cirugia. Al soltarse el pedal, se elimina toda la presién hidraulica y los componentes elasticos que
estan dentro de los diferentes mecanismos de bloqueo mantienen el aparato de posicionamiento 1 y la extremidad
del paciente en una posicion deseada.

Los expertos en la técnica apreciaran facilmente que el aparato de posicionamiento 1 puede usarse para varias
aplicaciones médicas, veterinarias u otras. El aparato de posicionamiento 1 puede fijarse a cualquier base y a
cualquier accesorio (no mostrado) fijado al accesorio de acoplamiento 6. Ejemplos no limitativos de accesorios
pueden incluir herramientas, portaherramientas, pantallas de ordenador, robots o componentes de robots y
similares.

La figura 3 ilustra otra realizacién de un aparato de posicionamiento 1'. Algunas partes de los mecanismos de
articulacion esféricos superior e inferior se omiten en la figura 3 para mostrar la bola superior 12, la bola inferior 7,
los tubos de conexién 13 y 15 y las cubiertas 14 y 16. Las bolas 7 y 12 y sus respectivos tubos de conexion 13y 15
estan unidas permanentemente, por ejemplo, mediante adhesivo o soldadura, y estan fijadas de manera permanente
a los respectivos extremos del brazo telescépico 3. Las cubiertas 14 y 16 se colocan en su lugar antes de unir la
bola inferior 7 al tubo de conexion 15 y al segmento 18 con adhesivos, y antes de asegurar la bola superior 12 al
tubo de conexion 13 y al segmento 17. Las cubiertas 14 y 16, asi como otras partes de los mecanismos de
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articulacion esféricos 4’ y 5’ (que se muestran en las siguientes figuras) pueden moverse alrededor de las bolas 12 y
7, cuando estan en posicion desbloqueada. El brazo telescépico 3° comprende un segmento superior 17 y un
segmento inferior 18. El segmento superior 17 muestra un mecanismo de bloqueo de brazo telescépico 19, que se
describird en detalle a continuacion. Aunque la presente descripcion se refiere a un brazo telescépico 3’ que
comprende dos segmentos 17 y 18, debe entenderse que el brazo telescopico 3’ puede comprender mas de dos
segmentos. De manera similar, aunque el segmento de brazo 18 se ajusta y se desliza dentro del componente de
brazo hueco 17, son posibles otras configuraciones. Por ejemplo, el segmento de brazo 17 puede comprender un
carril en su superficie exterior por el que puede deslizarse el segmento de brazo 18. También debe entenderse que
la forma, las dimensiones y/o los materiales para los segmentos de brazo pueden variar y se eligen de acuerdo con
las necesidades de una aplicacion prevista.

Naturalmente, para su uso en algunas aplicaciones, el aparato de posicionamiento 1’ puede fijarse a una base
situada en un punto elevado, tal como, por ejemplo, un techo, y un objeto soportado por el aparato de
posicionamiento 1’ puede colocarse en un punto mas bajo. Los expertos en la técnica apreciaran que términos tales

» o«

como “superior”, “inferior” y similares se utilizan con fines ilustrativos y no pretenden limitar la presente divulgacion.

La figura 4 es una vista en corte lateral de un mecanismo de articulacion esférico movil conectado funcionalmente a
un dispositivo de bloqueo en una posicién desblogueada, comprendiendo el dispositivo de bloqueo un resorte y un
pistén. La figura 5 es una vista en corte lateral del mecanismo de articulacién esférico movil y el dispositivo de
bloqueo en una posicién bloqueada. Teniendo en cuenta a la vez las figuras 4 y 5, el mecanismo de articulacion
esférico superior 4 se muestra en partes. Debe observarse que sus principios de funcionamiento son los mismos
que los del mecanismo de articulacion esférico inferior 5 y la siguiente descripcion de esos principios se aplica a
ambos mecanismos de articulacion esféricos. EI mecanismo de articulacion esférico superior 4 comprende la
cubierta 14, la bola 12 (omitida en las figuras 4 y 5), un pistdn 20 que tiene una parte esférica hueca 21 para colocar
la bola 12 y una parte cilindrica hueca 22 para el paso de tubos hidraulicos (no mostrados) y dispositivos auxiliares
similares. La cubierta 14 se fija a una carcasa 23 que contiene el pistén 20, la carcasa 23 se fija ademas a un
accesorio de acoplamiento 24 utilizando varios tornillos 25. El accesorio de acoplamiento 24 es para acoplar a una
interfaz de acoplamiento de accesorios. El piston 20 se apoya en unos resortes 26, por ejemplo, resortes Belleville.
Los resortes Belleville son compactos y minimizan la longitud de la carcasa 23. Para algunas aplicaciones se pueden
usar otros tipos de resortes, tales como resortes helicoidales u otros tipos de componentes elasticos, tales como una
almohadilla de espuma compresible. Unas juntas 27, tales como, por ejemplo, juntas téricas, mantienen una junta
estanca entre el piston 20 y la carcasa 23. Se pueden insertar una 0 mas cufias 28A, o espaciadores, entre el
accesorio de acoplamiento 24 y los resortes 26, que se usan como espaciadores para ajustar la presion aplicada por
los resortes 26 en el pistébn 20 y también en la bola 12. Ademas, se pueden usar una o mas cufias 28, o
espaciadores, para limitar un movimiento superior del piston 20. Un tornillo (no mostrado) permite que el piston 20 se
mueva hacia arriba y hacia abajo, dentro de la carcasa 23, evitando al mismo tiempo su rotacion dentro de la
carcasa 23. La mayoria de los componentes del mecanismo de articulacion esférico superior 4’ son circulares y una
vista en corte sera similar en la mayoria de los angulos. Sin embargo, los tornillos y una entrada de aceite 29 estan
situados en puntos especificos alrededor de un diametro de la carcasa 23.

Como se muestra en la figura 5, el mecanismo de articulacion esférico superior 4’ esta en la posicion bloqueada. Los
resortes 26 empujan el piston 20, que empuja ademas la bola 12 (no mostrada), manteniendo firmemente la bola 12
en posicion contra la cubierta 14. El pistén 20 y la cubierta 14 actGan asi como zapatas de freno para la bola 12. Un
pequefio hueco 30 esta formado sobre el pistén 20, entre el pistén 20 y el accesorio de acoplamiento 24 o, si las
cufias 28 estan presentes, entre las cufias 28 y el accesorio de acoplamiento 24. Una camara de aceite circular 31
contiene aceite a baja presion y tiene una profundidad minimizada D1. Como se muestra en la figura 4, el
mecanismo de articulacion esférico superior 4’ esta en la posicion desblogueada. Se induce una mayor presion de
aceite a través de la entrada de aceite 29 dentro de la camara de aceite 31, inflando la camara de aceite 31 hasta
gue alcanza una profundidad maximizada D2, empujando el pistén 20 hacia arriba haciendo frente a la presion de
los resortes 26. A medida que la presion de aceite crea una fuerza para superar la presion procedente de los
resortes 26, el hueco 30 desaparece. Al mismo tiempo, el pistén 20 ya no empuja la bola 12, que puede girar
libremente, por ejemplo, dentro de un rango de méas o menos 45 grados alrededor de un eje central de la carcasa 23.
Se puede observar que, en cero, se pueden usar una o mas cufias 28A para ajustar el nivel de resistencia del
mecanismo de articulacion esférico superior 4’ a fin de establecer la presion de aceite predefinida en la que se
desblogquearéa el mecanismo de articulacién esférico superior.

En una realizacion, se podria usar presion neumatica en lugar de presiéon hidraulica dentro del mecanismo de
articulacion esférico superior 4. Los expertos en la técnica apreciardn que los principios de funcionamiento del
mecanismo de articulacion esférico superior no se modificaran sustancialmente. Podran adaptarse a tolerancias y
adoptar medios de estanqueidad dentro de la articulacién para utilizar presién neumatica. En otra realizacién, se
puede usar un cable, por ejemplo, un cable Bowden que comprende un hilo flexible interior dentro de una carcasa de
cable hueco exterior, similar a cables usados para frenos de bicicleta comunes, para tirar del pistén 20, aplicandose
fuerza de traccion desde la parte superior del pistdn 20 para superar la presion de los resortes 26.

La figura 6 es una vista en corte lateral de un mecanismo de articulacion esférico movil fijado a un brazo telescépico
y a una base. El mecanismo de articulacion esférico inferior 5 difiere del mecanismo de articulacién esférico superior
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4 en algunos detalles, pero no en sus principios de funcionamiento. El mecanismo de articulacion esférico inferior 5
comprende la bola 7, que se fija al segmento inferior 18 a través del tubo de conexion 15. También se muestran la
cubierta 16, una carcasa 32, un accesorio de base 33 que comprende el brazo 8 conectado al soporte de brazo 9 del
soporte 2, varios tornillos 25, un piston 34, resortes 35 mantenidos en su lugar por soportes de resorte 45, y una
camara de aceite 36. El aceite entra en la cAmara de aceite 36 a través de una entrada de aceite 37 conectada a
una conexion hidraulica 38, que a su vez estia conectada a una bomba hidraulica (no se muestra). Se puede
observar que el mecanismo de articulacion esférico superior 4’ de las figuras 4 y 5 comprende una entrada de aceite
29 conectada a una conexion hidraulica (no mostrada) similar a la entrada de aceite 37 y a la conexion hidraulica 38
de la figura 6. Un tap6n de purga 39 y un tapén de base 39A permiten el mantenimiento del mecanismo de
articulacién esférico inferior 5. Un tubo de aceite 40, cables (no mostrados) o dispositivos auxiliares similares pueden
pasar a través de los pasos de los resortes 35, una bola 7, un tubo de conexion 15 y un segmento inferior 18. La
presion del aceite que entra a través de la conexion hidraulica 38 se puede aplicar para desbloquear el mecanismo
de articulacion esférico inferior 5, permitiendo un amplio rango de ajuste de una posicion del brazo telescopico 3.
Cuando se elimina la presion del aceite, la presion aplicada por los resortes 35 en el pistén 34 y también en la bola 7
mantiene la bola 7 contra la cubierta 16, bloqueando la posicion del brazo telescopico 3.

Una longitud del brazo telescopico 3 esta definida por la posicion deseada de un objeto fijado al accesorio de
acoplamiento 6. El brazo telescopico 3’ comprende dos (2) segmentos 17 y 18, uno que se desliza dentro del otro,
de modo que el brazo telescopico 3 puede alargarse o replegarse hasta la longitud deseada. La posicién deseada se
mantiene mediante friccion entre los segmentos 17 y el mecanismo de bloqueo de brazo 19 fijado al segmento 18.
En una realizacion, el brazo telescépico 3’ puede comprender mas segmentos y una pluralidad de mecanismos de
bloqueo de brazo.

La energia almacenada en un mecanismo de componente elastico obliga al brazo telescopico 3 a mantener una
longitud fija hasta que una fuerza opuesta supera la presion procedente del mecanismo de componente elastico. La
figura 7 es una vista en corte lateral de un mecanismo de bloqueo de brazo telescépico en posicion bloqueada. La
figura 8 es una vista en corte lateral de un mecanismo de bloqueo de brazo telescépico en posiciéon desbloqueada.
El mecanismo de bloqueo de brazo 19 comprende una carcasa 46, una tapa 47, un piston 48 que mantiene una
junta estanca contra la carcasa 46 mediante el uso de juntas tdricas 60, uno o mas rodillos 49 colocados en una
circunferencia de un soporte 50, zapatas de freno 51, que pueden ser almohadillas metélicas, un componente
elastico tal como resortes 52, que en una realizacidon pueden ser resortes Belleville, cufias 53, una entrada de aceite
54 y una conexién hidraulica 55.

El mecanismo de bloqueo de brazo 19 se puede fijar en la parte superior del segmento 18, que, como se muestra en
la figura 3, tiene un diametro menor en comparacion con el segmento 17. La fijacién del mecanismo de bloqueo de
brazo 19 al segmento 18 se puede hacer mediante unién, soldadura, pegado, insercién a presiéon o cualquier medio
adecuado. El segmento 18 y el mecanismo de bloqueo de brazo 19 se insertan asi dentro del segmento 17. Como
se muestra en la figura 7, el mecanismo de bloqueo de brazo 19 esta en posicion bloqueada. La presion de los
resortes 52 empuja el soporte 50, creando un hueco 61 entre el soporte 50 y la tapa 47. A medida que el soporte 50
es empujado hacia abajo, los rodillos 49 empujan las zapatas de freno 51, que giran alrededor de un eje
correspondiente 57, moviéndose hacia fuera una punta 58 de cada zapata de freno 51 y aplicando presién sobre una
superficie interior del segmento 17. La presion procedente de las zapatas de freno 51 sobre la superficie interior del
segmento 17 mantiene una posicion relativa entre los dos segmentos 17 y 18, manteniendo asi una longitud del
brazo telescoépico 3. El soporte 50 también aplica presion sobre el piston 48. Una camara de aceite 59 tiene una
profundidad minimizada D3 y tiene una presion hidraulica baja.

En una realizacién, el mecanismo de bloqueo de brazo 19 puede montarse dentro del segmento 17 en varias
posiciones. Cuando el segmento 17, que tiene un didmetro mayor, esté situado sobre el segmento més estrecho 18
y cuando el mecanismo de bloqueo de brazo 19 se monta verticalmente como se muestra en la figura 7, estando la
tapa 47 en una posicion mas alta por encima del pistén 48, el peso en el brazo telescépico 3’ puede tender a
empujar hacia abajo el segmento 17. Debido a la configuracién de la zapata de freno 51, que ejerce presion sobre la
superficie interior del segmento 17 en su punta 58, este peso aplica una fuerza de friccion adicional de la zapata de
freno 51 sobre el segmento 17.

La figura 8 muestra que la cAmara de aceite 59 se ha extendido a una profundidad maximizada D4 cuando la alta
presion hidraulica procedente de la conexion hidraulica 55 entra en la cdmara de aceite 59 a través de la entrada de
aceite 54. Esta presion de aceite crea una fuerza que empuja el piston 48 contra el soporte 50, empujando el soporte
50 contra los resortes 52, superando su presion. El hueco 61 desaparece. A medida que el soporte 50 se mueve
hacia arriba, los rodillos 49 ya no empujan las zapatas de freno 51, que pueden moverse hacia adentro y que ya no
ejercen presion sobre la superficie interna del segmento 17. Esto elimina cualquier restriccion a la longitud del brazo
telescopico 3’, que puede entonces extenderse o acortarse segin se desee. En una realizacion, la aplicacion de la
presion de aceite puede controlarse mediante el pedal 44.

La figura 9 es una vista en despiece ordenado de un mecanismo de bloqueo de brazo telescépico. Puede
observarse que el mecanismo de bloqueo de brazo 19 comprende generalmente componentes circulares que tienen
pasos internos para los tubos de aceite 40, los cables (ho mostrados) y dispositivos similares. Varias partes del
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mecanismo de bloqueo de brazo 19 se mantienen juntas usando tornillos 62.

La figura 10 es una vista en corte lateral de otro ejemplo de mecanismo de bloqueo de brazo telescopico. Un
mecanismo de bloqueo de brazo 63 se fija, por ejemplo, mediante pegado o soldadura, a la parte superior del
segmento 18 y se coloca, con la parte superior del segmento 18, dentro del segmento 17. El mecanismo de bloqueo
de brazo 63 comprende una base generalmente frustopiramidal 64, una tapa 65 atornillada a la base 64, un piston
66 que se apoya en los resortes 67 que ademas se apoyan en la tapa 65, y una o0 mas zapatas de freno poliméricas
deformables 68. Una zapata de freno 68 puede llenar una circunferencia completa del mecanismo de bloqueo de
brazo 63 o, alternativamente, varias zapatas de freno 68 pueden colocarse alrededor de la circunferencia. Cuando
estan en posicion de reposo, los resortes 67 empujan hacia abajo el pistén 66, deformando asi elasticamente las
zapatas de freno 68 que a su vez empujan una superficie interna del segmento 17. Para desbloquear el mecanismo
de bloqueo de brazo 63, se puede aplicar presiéon hidraulica en una camara de aceite 69, confinada por juntas
téricas 70, a través de una entrada hidraulica 71. La presion hidraulica crea una fuerza que empuja el piston 66
hacia arriba contra los resortes 67, superando su presién hacia abajo. A medida que el piston 66 se mueve hacia
arriba, la una o mas zapatas de freno 68 recuperan una forma de seccion algo circular, por lo que ya no empujan la
superficie interna del segmento 17. El movimiento relativo de los segmentos 17 y 18 es entonces posible. Un tope 72
puede evitar que el mecanismo de bloqueo de brazo 63 y el segmento 18 se desacoplen del segmento 17.

A los expertos en la técnica, se les ocurrirdn variaciones de los mecanismos de bloqueo de brazo 19 o 63. Por
ejemplo, en una realizacion, resortes helicoidales o una almohadilla de espuma compresible pueden sustituir a los
resortes Belleville. El tipo de componente elastico y la presencia y el nUmero de cufias pueden variar dependiendo
del peso esperado aplicado sobre el brazo telescépico 3, los materiales utilizados y similares. En una realizacion, se
podria usar presién neumatica en lugar de presion hidraulica dentro de los mecanismos de bloqueo de brazo 19 o
63. En otra realizacion, se puede usar un cable Bowden para tirar de los pistones 48 o 66. En otra realizacion, un
mecanismo de bloqueo de brazo equivalente, fijado de manera permanente al segmento 17, puede comprender un
orificio para la insercion del segmento 18. Por tanto, este mecanismo de bloqueo de brazo puede tener zapatas de
freno que empujan hacia adentro una superficie exterior del segmento 18, en posicién bloqueada.

Teniendo en cuenta cualquiera de las figuras 4-6 y 7-10, cada uno de los mecanismos de articulacion esféricos y
cada uno de los mecanismos de bloqueo de brazo comprende un soporte (23, 32, 46, 64), un componente movil (12,
7, 51) o un componente deformable (68), un piston (20, 34, 48, 66) capaz de moverse a lo largo de un eje del
soporte, un componente elastico (26, 35, 52, 67) que aplica presidn sobre el piston para transmitir la presion al
componente moévil o deformable para bloquear el componente moévil o deformable, y aceite encerrado en una
camara (31, 36, 59, 69) para ejercer sobre el piston una fuerza opuesta a la presion procedente del componente
elastico, siendo controlada la presién de aceite por una bomba. La aplicacion de la fuerza sobre el pistdn supera la
presion del componente elastico y desbloquea el componente mévil o deformable.

La figura 11 es otro ejemplo de uso de un aparato de posicionamiento tal como un soporte de extremidades, que
muestra otra base. El aparato de posicionamiento 1 estd montado sobre una base 73 fijada a la mesa quirargica 41.

Las figuras 12A y 12B ilustran una realizaciéon adicional de un aparato de posicionamiento 100. El aparato de
posicionamiento 100 comprende un componente o brazo telescépico 102 que tiene un primer extremo o extremo
superior 102a y un segundo extremo o extremo inferior 102b. Un primer mecanismo de articulacién o mecanismo de
articulacién superior 104 y un segundo mecanismo de articulacion o mecanismo de articulacion inferior 106 estan
asegurados, respectivamente, en los extremos 102a y 102b del brazo telescépico 102. El aparato de
posicionamiento 100 comprende ademas un componente de interfaz 108 asegurado al mecanismo de articulacion
superiorl04 para recibir un objeto sobre el mismo, y un componente de base 110 para asegurar de manera extraible
el aparato de posicionamiento 100 a una base.

Aunque en la realizacién ilustrada el componente de interfaz 108 esta adaptado para recibir un brazo, debe
entenderse que puede usarse cualquier componente de interfaz adecuado para recibir un objeto. Por ejemplo, el
componente de interfaz puede estar adaptado para recibir una extremidad diferente a un brazo, tal como, por
ejemplo, una pierna. En otro ejemplo, el componente de interfaz puede estar adaptado para recibir una herramienta
quirdrgica o médica.

Aunque en la realizacion ilustrada, el componente de base 110 comprende un componente alargado 112 que tiene
un extremo asegurado al mecanismo de articulacion inferior 106 y una abrazadera ajustable 114 asegurada en el
otro extremo del componente alargado 112 para asegurar de manera extraible el aparato de posicionamiento 100 a
una mesa quirargica, por ejemplo, debe entenderse que pueden usarse otras configuraciones para el componente
base 110. Por ejemplo, el componente de base 110 puede adaptarse para asegurarlo de manera extraible o
permanente a cualquier base adecuada, tal como un suelo, una pared, un techo, una cama, una silla o similar. El
componente base 110 solo puede comprender una placa asegurada de manera permanente al mecanismo de
articulacién inferior 106. La placa puede fijarse de manera extraible a una base mediante, por ejemplo, piezas de
fijacion. Alternativamente, la placa se puede asegurar de manera permanente a la base mediante, por ejemplo,
adhesivo o soldadura.
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Como se ilustra en la figura 13, el brazo telescopico 102 comprende dos componentes alargados huecos 116 y 118
gue estan adaptados para que el componente hueco encaje y se deslice en el componente hueco 116. El brazo
telescopico 100 comprende un tercer componente alargado hueco 120 conectado a un extremo del componente
hueco 118 a través de un conector 122, proporcionando asi al brazo telescopico 102 una forma sustancialmente en
L. El componente hueco 120 esta conectado ademas al mecanismo de articulacion inferior 106.

Tres dispositivos de bloqueo 124, 126 y 128 estan conectados funcionalmente al mecanismo de articulaciéon superior
104, al mecanismo de articulacion inferior 106 y al componente hueco 118, respectivamente. Los dispositivos de
bloqueo 124 y 126 se usan para bloquear selectivamente los mecanismos de articulacion 104 y 1086,
respectivamente, en una posiciéon deseada, mientras que el dispositivo de bloqueo 128 se usa para fijar la longitud
del componente telescopico 102 a una longitud deseada. Como se describe a continuacion, los dispositivos de
bloqueo 124, 126 y 128 se bloquean de forma pasiva en una posicion bloqueada, impidiendo asi cualquier ajuste de
posicion de los mecanismos de articulacion 104 y 106 y cualquier ajuste de longitud del componente telescépico 102
sin intervencion externa.

La intervencién externa se proporciona a través de un dispositivo de activacion de bloqueo 130, tal como se ilustra
en la figura 12A. En la realizacion ilustrada, el dispositivo de activacion de bloqueo 130 es una bomba conectada de
manera fluida a los dispositivos de bloqueo 124, 126 y 128. Una conexion fluidica 132 conecta de forma fluida la
bomba 130 a un colector fluidico en forma de T 134. El conector fluidico 134 se inserta en el conector 122 y
comprende una entrada conectada de manera fluida a la conexién fluidica 132 y dos salidas. La primera salida se
conecta de manera fluida a la unidad de bloqueo 126 a través de una conexion fluidica 136 que se extiende a través
del componente hueco 120, y la segunda salida se conecta de manera fluida a la unidad de bloqueo 128 a través de
una conexion fluidica 138 que se extiende dentro del componente de brazo hueco 118. La unidad de bloqueo 128 se
conecta ademas a la unidad de bloqueo 124 a través de una conexion fluidica 140 que se extiende dentro del
componente de brazo hueco 116. Las conexiones fluidicas 132-140, la bomba 130 y las camaras que se describen a
continuacion estan llenas de aceite y forman un circuito cerrado sustancialmente estanco del cual no puede salirse
sustancialmente el aceite.

Las figuras 14A y 14B ilustran el mecanismo de articulacion superior 104 en una posicién bloqueada y una posicion
liberada o desbloqueada, respectivamente. EI mecanismo de articulacién 104 comprende una bola 150, un tubo de
conexion 154 para conectar el componente de interfaz 108 a un conector de interfaz 152, y una carcasa 156. El tubo
de conexién 154 interconecta la bola 150 y el conector de interfaz 152 que se usa para conectar el componente de
interfaz 108 al mecanismo de articulacion superior 104. La carcasa 156 comprende una primera parte de rebaje 158
para recibir la bola 150 y una cubierta 160 que comprende una abertura central, encierra parcialmente la bola 150
dentro de la parte de rebaje 158. La carcasa 156 comprende ademas una segunda parte de rebaje 162 para recibir
el dispositivo de bloqueo 124 y una cubierta 164 para encerrar el dispositivo de bloqueo 124 dentro de la parte de
rebaje 162.

La unidad de bloqueo 124 comprende dos resortes Belleville 170 y un conjunto de pistén formado por un pistén 172,
un tornillo de ajuste 174 y una zapata de freno 176. El tornillo de ajuste se usa para ajustar la resistencia de los
resortes Belleville y, por tanto, la fuerza necesaria para desbloquear la unidad de bloqueo 124. La zapata de freno
176 tiene una forma sustancialmente cilindrica y su forma interna coincide sustancialmente con la de la bola 150, de
modo que la bola se asienta en la zapata de freno 176. El tornillo de ajuste 174 conecta el piston 172 a la zapata de
freno 176. Unas guias 178 se utilizan para guiar la traslacion de la zapata de freno 176 y evitar que la zapata de
freno 176 gire. Los resortes Belleville 170, mientras estan comprimidos, estan encerrados entre la cubierta 164 y el
piston 172. El conjunto del piston se utiliza para transferir la fuerza de presién ejercida por los resortes Belleville 170
a la bola 150. Un espacio entre el piston 172 y la carcasa 156 define una camara de aceite 180 para recibir aceite en
su interior. La camara de aceite 180 se conecta de manera fluida a la conexion fluidica 140 a través de un colector
182 que se extiende a través del componente de pistdn 172 y la cubierta 164. Las juntas 181 se utilizan para evitar
gue se salga el aceite contenido en la camara de aceite 180.

La unidad de bloqueo 124 esta desplazada de forma pasiva en la posicion bloqueada ilustrada en la figura 14A. En
la posicion bloqueada, la fuerza ejercida por el aceite presente en la camara de aceite 180, si existe, en el piston 172
es menor que la fuerza ejercida por los resortes 170 en el pistén 172. Por tanto, la fuerza resultante se transfiere a la
bola 150 a través del conjunto del pistén y la bola 150 se apoya en la cubierta 160, impidiendo asi que se mueva
debido a fuerzas de friccion y/o deformacion. EI mecanismo de articulacion 104 se bloquea después. Dado que no
se requiere intervencion externa para mantener el dispositivo de bloqueo 124 en la posicion bloqueada y bloquear el
mecanismo de articulacion 104, el dispositivo de bloqueo 124 esta desplazado de forma pasiva en la posicion
bloqueada.

Tras la activacion de la bomba 130, la presion del aceite dentro de la camara de aceite 180 aumenta. Cuando la
fuerza ejercida en el piston 172 por el aceite contenido en la cAmara de aceite 180 llega a ser mayor que la fuerza
ejercida por los resortes 170 en el pistén 172, la altura de la camara de aceite aumenta y los resortes 170 se
comprimen aun mas. La zapata de freno 176 se desacopla de la bola 150, que puede moverse libremente en el
rebaje 158, como se ilustra en la figura 14B.
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Las figuras 15A y 15B ilustran el mecanismo de articulacion inferior 106 en una posicion bloqueada y una posicion
liberada o desbloqueada, respectivamente. El mecanismo de articulacion 106 comprende una bola 150’, un conector
de componente de base 152’, un tubo de conexién 154’ y una carcasa 156’. El tubo de conexién 154’ interconecta la
bola 150’ y el conector de componente de base 152’ que se utiliza para conectar el componente de base 112 al
mecanismo de articulacion inferior 106. La carcasa 156’ comprende una primera parte de rebaje 158’ para recibir la
bola 150’ y una cubierta 160’ que comprende una abertura central encierra parcialmente la bola 150° dentro de la
parte de rebaje 158. La carcasa 156’ comprende ademas una segunda parte de rebaje 162’ para recibir el
dispositivo de bloqueo 126 y una cubierta 164’ para encerrar el dispositivo de bloqueo 126 dentro de la parte de
rebaje 162’.

La unidad de bloqueo 126 comprende dos resortes Belleville 170’ y un conjunto de piston formado por un pistén 172’
y una zapata de freno 176’. La zapata de freno 176’ tiene una forma sustancialmente cilindrica y su forma interna
coincide sustancialmente con la de la bola 150°, de modo que la bola se asienta parcialmente en la zapata de freno
176’. Los componentes de piston 172’ y 176’ estan conectados entre si. Las guias 178 se utilizan para guiar la
traslacion de la zapata de freno 176’ y evitar que la zapata de freno 176’ gire. Los resortes Belleville 170’, aunque
estan comprimidos, estan encerrados entre la cubierta 164’ y el piston 172’. El conjunto del pistén se utiliza para
transferir la fuerza de presion ejercida por el resorte Belleville 170’ a la bola 150’. Un espacio entre el piston 172’y la
carcasa 156’ define una camara de aceite 180’ para recibir aceite en su interior. La cdmara de aceite 180’ esta
conectada de manera fluida a la conexion fluidica 136 a través de una abertura 182’ que se extiende a través del
componente de piston 172’ y la cubierta 164’. Unas juntas 181’ se utilizan para evitar que se salga el aceite
contenido en la cdAmara de aceite 180’.

La unidad de bloqueo 126 esta desplazada de forma pasiva en la posicion bloqueada ilustrada en la figura 15A. En
la posicion bloqueada, la fuerza ejercida por el aceite presente en la camara de aceite 180’, si existe, en el piston
172’ es menor que la fuerza ejercida por los resortes 170’ en el piston 172’. Por tanto, la fuerza resultante se
transfiere a la bola 150" a través del conjunto del pistén y la bola 150’ se apoya en la cubierta 160’, impidiendo asi
qgue se mueva debido a fuerzas de friccion y/o deformacion. EI mecanismo de articulacién 106 se bloquea después.
Dado que no se requiere ninguna intervencién externa para mantener el dispositivo de bloqueo 126 en la posicion
bloqueada y bloquear el mecanismo de articulacién 106, el dispositivo de bloqueo 126 esta desplazado de forma
pasiva en la posicién bloqueada.

Tras la activacion de la bomba 130, la presion del aceite dentro de la camara de aceite 180’ aumenta. Cuando la
fuerza ejercida en el piston 172’ por el aceite contenido en la cAmara de aceite 180’ llega a ser mayor que la fuerza
ejercida en el piston 172’ por los resortes 170’, la altura de la camara de aceite 180’ aumenta y los resortes 170’ se
comprimen adn mas. La zapata de freno 176’ se desacopla de la bola 150’, que puede moverse libremente en el
rebaje 158’, como se ilustra en la figura 15B. La unidad de bloqueo 126 esta entonces en la posicion liberada o
desbloqueada.

Las figuras 16A y 16B ilustran la unidad de bloqueo 128 en una posicién bloqueada y una posicion liberada o
desbloqueada, respectivamente. La unidad de bloqueo 128 est4 asegurada en un extremo del componente de brazo
118 y estéa situada dentro del componente de brazo 116. La unidad de bloqueo 128 comprende una carcasa 182,
una cubierta 184, dos resortes Belleville 186 y un conjunto de piston que comprende un piston 188, un tornillo de
fijacion 189 y una zapata de freno 190. La carcasa 182 comprende una primera parte de rebaje 192 para recibir la
zapata de freno 190 y una segunda parte de rebaje 194 para recibir el pistén 188 y los resortes 186. La cubierta 184
se usa para encerrar el componente de piston 188 y los resortes 186 en la segunda parte de rebaje 194. Los
resortes 186, mientras estan comprimidos, se encuentran intercalados entre la cubierta 184 y el componente de
pistéon 188. Una abertura esta presente a través de la carcasa 182 para conectar las partes de rebaje primera y
segunda 192 y 194. Una parte del pistén 188 se extiende a través de la abertura para conectarse con la zapata de
freno 190 a través del tornillo de ajuste 189. El tornillo de ajuste se usa ademds para ajustar la compresion de los
resortes 186 y, por tanto, ajustar la fuerza con la que se desbloqueara la unidad de bloqueo 128. Unas guias 196 se
usan para guiar la traslacion de la zapata de freno 190 y evitar que la zapata de freno 190 gire.

El conjunto del pistén se utiliza para transferir la fuerza de presion ejercida por los resortes Belleville 186 en la
zapata de freno 190. Un espacio entre el componente de piston 194 y la carcasa 182 define una camara de aceite
198 para recibir aceite en su interior. La camara de aceite 198 se conecta de manera fluida a la conexion fluidica 138
a través de una primera abertura 200 que se extiende a través de la carcasa 182. La cdmara de aceite 198 se
conecta ademéas de manera fluida a la conexion fluidica 140 a través de una segunda abertura 201 que se extiende
a través de la carcasa 182. Unas juntas 202 se utilizan para evitar que se salga el aceite contenido en la camara de
aceite 198.

La unidad de bloqueo 128 esta desplazada de forma pasiva en la posicion bloqueada ilustrada en la figura 16A. En
la posicion bloqueada, la fuerza ejercida en el piston 188 por el aceite presente en la caAmara de aceite 198, si existe,
es menor que la fuerza ejercida en el piston 188 por los resortes 186. Por tanto, la fuerza resultante se transfiere a la
zapata de freno 190 a través del pistén 188 que se apoya firmemente en el componente de brazo 116. La cubierta
184 también se apoya firmemente en la superficie interna del componente de brazo 116, evitando asi cualquier
movimiento relativo entre los dos componentes de brazo 116 y 118 debido a fuerzas de friccion y/o deformacion. El
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brazo telescopico 102 se bloquea después, y su longitud es fija. Dado que no se requiere ninguna intervencion
externa para mantener el dispositivo de bloqueo 128 en la posicién bloqueada y bloquear el brazo telescopico 102,
el dispositivo de bloqueo 128 esta desplazado de forma pasiva en la posicion bloqueada.

Tras la activacion de la bomba 130, la presion del aceite dentro de la camara de aceite 198 aumenta. Cuando la
fuerza ejercida en el componente de pistdn 188 por el aceite contenido en la cAmara de aceite 198 llega a ser mayor
que la fuerza ejercida en el piston 188 por los resortes 186, la anchura de la cAmara de aceite 198 aumenta y los
resortes 186 se comprimen aun mas. La zapata de freno 190 se desacopla después de la superficie interna del
componente de brazo 116, como se ilustra en la figura 16B. El componente de brazo 118 puede deslizarse dentro
del componente de brazo 116 y la longitud del brazo telescépico 102 puede ajustarse a una longitud deseada. La
unidad de bloqueo 128 esta entonces en la posicién liberada o desbloqueada.

En una realizacién, una sola activacion de la bomba 130 permite el desbloqueo simultaneo de las tres unidades de
bloqueo 124, 126 y 128, y por tanto el ajuste de la configuracion de los mecanismos de articulacién 104 y 106 y la
longitud del brazo telescopico 102. Dado que las camaras de aceite 180, 180’ y 198 estan conectadas de manera
fluida entre si, la activacion de la bomba 130 provoca un aumento de presion del aceite contenido en las cdmaras de
aceite 180, 180’ y 198. En una realizacion, los resortes 170, 170’ y 186 y su compresion respectiva se eligen de
modo que las unidades de bloqueo 124, 126 y 128 se desbloqueen sustancialmente de manera simultdnea cuando
la presion del aceite alcance una presion dada. En otra realizacion, las unidades de blogueo pueden ser
desbloqueadas secuencialmente. Por ejemplo, los resortes 170, 170’ y 186 y su compresion respectiva se eligen de
modo que la unidad de bloqueo 124 se desbloquee por primera vez cuando la presion del aceite alcance una
primera presion dada, y las unidades de bloqueo 126 y 128 se desbloqueen sustancialmente de manera simultdnea
cuando la presion del aceite alcance una segunda presion mayor.

Debe entenderse que la longitud de las conexiones fluidicas 136, 138 y 140 se elige para permitir que los conjuntos
de piston para las unidades de bloqueo 124, 126 y 128 se muevan y el componente de brazo 118 se deslice dentro
del componente de brazo 116.

En una realizacion, la bomba 130 es una bomba de pie que debe ser activada manualmente por un usuario. En otra
realizacion, la bomba es accionada eléctrica 0 neumaticamente.

Aunque la presente descripcion se refiere a un dispositivo de activacion de bloqueo hidraulico/neumatico que utiliza
un fluido tal como aceite, agua, aire y similares para desbloquear las unidades de bloqueo, debe entenderse que se
puede usar cualquier dispositivo de activacion de bloqueo adecuado que permita una compresion adicional del
componente elastico/flexible del dispositivo de bloqueo para desbloquear el mecanismo de articulacion. Por ejemplo,
un cable puede asegurarse en el componente elastico/flexible del dispositivo de bloqueo y la compresion adicional
del componente elastico/flexible puede resultar de una tension ejercida sobre el cable. En otro ejemplo, se pueden
usar varillas de empuje/traccion/torsién para comprimir aiin mas el componente elastico/flexible con el fin de superar
la presion procedente del componente flexible.

La figura 17 ilustra otra realizacién de un aparato de posicionamiento 300. El aparato de posicionamiento 300
comprende un componente o brazo telescopico 302 que tiene un primer extremo o extremo superior 302a y un
segundo extremo o extremo inferior 302b. Un primer mecanismo de articulacion o mecanismo de articulacién
superior 304 y un segundo mecanismo de articulacién o mecanismo de articulacién inferior 306 estan asegurados en
los extremos 302a y 302b del brazo telescépico 302, respectivamente. El aparato de posicionamiento 300
comprende ademas un componente de interfaz 308 asegurado al mecanismo de articulacidon superior 304 para
recibir un objeto en el mismo, y un componente de base 310 para asegurar de manera extraible el aparato de
posicionamiento 300 a una base.

El brazo telescopico 302 comprende dos componentes alargados huecos 316 y 318 que estan adaptados de manera
gue el componente hueco 318 se ajusta y se desliza dentro del componente hueco 316. El brazo telescépico 300 se
conecta ademas al componente de base en forma de L 310 a través del mecanismo de articulacién 306.

Tres dispositivos de bloqueo 324, 326 y 328 estan conectados funcionalmente al mecanismo de articulacion superior
304, al mecanismo de articulacion inferior 306 y al componente hueco 316, respectivamente. Los dispositivos de
bloqueo 324 y 326 se usan para bloquear selectivamente los mecanismos de articulacion 304 y 3086,
respectivamente, en una configuracion deseada, mientras que el dispositivo de bloqueo 328 se usa para fijar la
longitud del componente telescopico 302 a una longitud deseada. Como se describe a continuacion, los dispositivos
de bloqueo 324, 326 y 328 estan desplazados de forma pasiva en una posicién bloqueada, impidiendo asi cualquier
ajuste de posicién de los mecanismos de articulacion 304 y 306 y cualquier ajuste de longitud del componente
telescopico 302 sin intervencion externa.

La intervencién externa se proporciona a través de un dispositivo de activacion de bloqueo (no mostrado), tal como
una bomba conectada de manera fluida a los dispositivos de bloqueo 324, 326 y 328. Una conexién fluidica 332
conecta de manera fluida la bomba 130 a la unidad de bloqueo 326. Una segunda conexion fluidica 338 que se
extiende dentro del componente de brazo 318 conecta de manera fluida la unidad de bloqueo 326 a la unidad de

11



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2713353713

bloqueo 328, y una tercera conexion fluidica 340 que se extiende dentro del componente de brazo 316 conecta de
manera fluida la unidad de bloqueo 328 a la unidad de bloqueo 324.

Las conexiones fluidicas 332, 338 y 340, la bomba y las camaras que se describen a continuacion estan llenas de
aceite y forman un circuito cerrado sustancialmente estanco del cual no puede salirse sustancialmente el aceite.

Las figuras 18A y 18B ilustran el mecanismo de articulacion inferior 306 en una posicion bloqueada y una posicion
liberada o desbloqueada, respectivamente. El mecanismo de articulacion 306 comprende una bola 350, un
receptaculo 352, un tubo de conexidon 354 y una carcasa 356. La bola 350 comprende una primera parte
semiesférica 350a asegurada de manera permanente a la carcasa 356 a través del tubo de conexion 354, y una
segunda parte semiesférica 350b que se puede mover con respecto a la primera parte semiesférica 350a. Unas
guias 351 se utilizan para guiar la traslacion de la segunda parte semiesférica 350b con respecto a la primera parte
semiesférica 350a y evitar cualquier movimiento de rotacién de la segunda parte semiesférica 350b con respecto a
la primera parte semiesférica 350a. El receptaculo 352 comprende una carcasa de receptaculo 352a y una cubierta
de receptaculo 352b. La carcasa de receptaculo 352a esta provista de una parte de rebaje 358 para recibir al menos
una parte de la bola 350. La cubierta de receptaculo 352b esta provista de una abertura 360 a través de la cual se
extiende una parte de la bola 350. La cubierta de receptaculo 352b se utiliza para encerrar la bola 350 dentro del
receptaculo 352, permitiendo al mismo tiempo el movimiento de la bola 350 dentro del receptaculo 352.

La carcasa 356 comprende una parte de rebaje de carcasa 362 para recibir el dispositivo de bloqueo 326 y una
cubierta 364 para encerrar el dispositivo de bloqueo 326 dentro de la parte de rebaje 362.

La unidad de bloqueo 326 comprende dos resortes Belleville 370 y un piston 372. El piston 372 esta conectado
funcionalmente a los resortes Belleville 370 por un extremo, y a la segunda parte semiesférica 350b por el otro
extremo. La abertura de recepcion de piston se extiende a través de la carcasa 356, el tubo de conexion 354 y la
primera parte semiesférica 350a. El piston 372 se extiende a través de la abertura de recepciéon de piston para
conectar el resorte Belleville 370 a la segunda parte semiesférica 350b. El pistén 372 se utiliza para transferir la
fuerza de compresion ejercida por los resortes Belleville 370 a la segunda parte semiesférica 350b. Por ejemplo, el
piston 372 puede apoyarse en la segunda parte semiesférica 350b para la transferencia de la fuerza de resorte
Belleville al mismo. En otra realizacién, el piston 372 est4 asegurado de manera permanente a la segunda parte
semiesférica 350b.

Los resortes Belleville 370, mientras estan comprimidos, estan encerrados entre la cubierta 364 y el componente de
piston 372. La cubierta se sujeta adicionalmente al componente de brazo 318 para asegurar el mecanismo de
articulacién 306 al mismo. Un espacio entre el piston 372 y la carcasa 356 define una camara de aceite 380 para
recibir aceite en su interior. La camara de aceite 380 se conecta de manera fluida a la conexion fluidica 332 a través
de una abertura 382 que se extiende a través de la carcasa 356. Unas juntas 381 se utilizan para evitar que se salga
el aceite contenido en la cAmara de aceite 380.

La unidad de bloqueo 326 esta desplazada de forma pasiva en la posicion bloqueada ilustrada en la figura 18A. En
la posicion bloqueada, la fuerza ejercida en el pistén 372 por el aceite presente en la camara de aceite 380, si existe,
es menor que la fuerza ejercida en el pistén 372 por los resortes Belleville 370. Por tanto, la fuerza resultante se
transfiere a la segunda parte semiesférica 350b a través del piston 372. La segunda parte semiesférica 350b se aleja
de la primera parte semiesférica 350a y se apoya al menos parcialmente en la carcasa de receptaculo 352a mientras
que la primera parte semiesférica 350a se apoya al menos parcialmente en la cubierta de receptaculo 352b,
evitando asi que la bola 350 se mueva dentro del receptaculo 352 debido a fuerzas de friccion y/o deformacion. El
mecanismo de articulacion 306 se bloquea después. Dado que no se requiere ninguna intervencién externa para
mantener la unidad de bloqueo 326 en la posicion bloqueada y bloguear el mecanismo de articulacion 306, el
dispositivo de bloqueo 326 esta desplazado de forma pasiva en la posicion bloqueada.

Tras la activacion de la bomba, la presion del aceite dentro de la camara de aceite 380 aumenta. Cuando la fuerza
ejercida en el pistén 372 por el aceite contenido en la camara de aceite 380 es mayor que la fuerza ejercida en el
piston 372 por el resorte 370, la altura de la camara de aceite aumenta y el resorte 370 se comprime adn mas. La
bola 350 puede moverse después libremente dentro del receptaculo 352, como se ilustra en la figura 18B.

Las figuras 19A y 19B ilustran el mecanismo de articulacion superior 304 en una posicion bloqueada y una posicion
liberada o desbloqueada, respectivamente. EI mecanismo de articulacion 304 comprende una bola 350°, un
receptaculo 352’, un tubo de conexion 354’ y una carcasa 356. La bola 350 comprende una primera parte
semiesférica 350a’ asegurada de manera permanente a la carcasa 356’ a través del tubo de conexion 354’, y una
segunda parte semiesférica 350b’ que se puede mover con respecto a la primera parte semiesférica 350a’. Unas
guias 351’ se utilizan para guiar la traslacién de la segunda parte semiesférica 350b’ con respecto a la primera parte
semiesférica 350a’, y para impedir cualquier movimiento de rotacién de la segunda parte semiesférica 350b’ con
respecto a la primera parte semiesférica 350a’. El receptaculo 352’ comprende una carcasa de receptaculo 352a’ y
una cubierta de receptaculo 352b’. La cubierta de receptaculo 352a’ esta provista de una parte de rebaje 358 para
recibir al menos una parte de la bola 350’. La cubierta de receptaculo 352b’ esta provista de una abertura 360’ a
través de la cual se extiende parte de la bola 350’. La cubierta de receptaculo 352b’ se usa para encerrar la bola
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350’ dentro del receptaculo 352’, permitiendo al mismo tiempo el movimiento de la bola 350’ dentro del receptaculo
352"

La carcasa 356’ comprende una parte de rebaje de carcasa 362’ para recibir el dispositivo de bloqueo 324 y una
cubierta 364’ para encerrar el dispositivo de bloqueo 324 dentro de la parte de rebaje 362’

La unidad de bloqueo 324 comprende dos resortes Belleville 370’ y un pistén 372’. El piston 372’ esta conectado
funcionalmente a los resortes Belleville 370° por un extremo y a la segunda parte semiesférica 350b’ por el otro
extremo. La abertura de recepcion de piston se extiende a través de la carcasa 356, el tubo de conexion 354’ y la
primera parte semiesférica 350a’. El piston 372’ se extiende a través de la abertura de recepcién de pistén para
conectar el resorte Belleville 370’ a la segunda parte semiesférica 350b’. El piston 372’ se utiliza para transferir la
fuerza de compresion ejercida por los resortes Belleville 370" a la segunda parte semiesférica 350b’. Por ejemplo, el
piston 372’ puede apoyarse en la segunda parte semiesférica 350b’ para transferir la fuerza de resorte Belleville al
mismo. En otra realizacion, el piston 372’ esta asegurado de manera permanente a la segunda parte semiesférica
350b’.

Los resortes Belleville 370’, mientras estan comprimidos, estan encerrados entre la cubierta 364’ y el piston 372’. La
cubierta 364’ esta asegurada adicionalmente al componente de brazo 316 para asegurar el mecanismo de
articulacién 304 al mismo. Un espacio entre el pistén 372’ y la carcasa 356’ define una camara de aceite 380’ para
recibir aceite en su interior. La camara de aceite 380’ esta conectada de manera fluida a la conexion fluidica 340 a
través de una abertura 382’ que se extiende a través del pistén 372’ y la cubierta 364’. Unas juntas 381’ se utilizan
para evitar que se salga el aceite contenido en la camara de aceite 380’.

La unidad de bloqueo 324 esta desplazada de forma pasiva en la posicion bloqueada ilustrada en la figura 19A. En
la posicion bloqueada, la fuerza ejercida en el piston 372’ por el aceite presente en la camara de aceite 380’, si
existe, es menor que la fuerza ejercida en el piston 372’ por los resortes Belleville 370°. Por tanto, la fuerza
resultante se transfiere a la segunda parte semiesférica 350b’ a través del piston 372’. La segunda parte
semiesférica 350b’ se aleja de la primera parte semiesférica 350a’ y se apoya al menos parcialmente en la carcasa
de receptaculo 352a’ mientras que la primera parte semiesférica 3502’ se apoya al menos parcialmente en la
cubierta de receptaculo 352b’, evitando asi que la bola 350’ se mueva dentro del receptaculo 352’ debido a fuerzas
de friccion y/o deformacion. EI mecanismo de articulacién 304 se bloquea después. Dado que no se requiere
ninguna intervencion externa para mantener el dispositivo de bloqueo 324 en la posicion blogueada y bloquear el
mecanismo de articulacion 304, la unidad de bloqueo 324 esta desplazada de forma pasiva en la posicion
bloqueada.

Tras la activacion de la bomba, la presién del aceite dentro de la camara de aceite 380’ aumenta. Cuando la fuerza
ejercida en el piston 372’ por el aceite contenido en la camara de aceite 380’ llega a ser mayor que la fuerza ejercida
por el resorte 370’ en el piston 372, la altura de la camara de aceite 380’ aumenta y los resortes 370’ se comprimen
aun mas. La bola 350’ puede moverse después libremente dentro del receptaculo 352’, como se ilustra en la figura
19B.

El funcionamiento del dispositivo de bloqueo 328 para asegurar de manera extraible los componentes de brazo 316
y 318 juntos es similar al de la unidad de bloqueo 128 ilustrada en las figuras 16A y 16B.

Aunque la presente descripcion se refiere a un mecanismo de articulaciéon de tres grados de libertad de rotacion en
forma de un mecanismo de articulacion de bola y receptaculo, debe entenderse que se puede usar cualquier
mecanismo de articulacién adecuado que tenga tres grados de libertad de rotacion. Por ejemplo, un mecanismo de
articulacion de bola puede ser reemplazado por tres articulaciones giratorias, teniendo cada una un solo grado de
libertad de rotacion. Las tres articulaciones giratorias estan conectadas de modo que sus ejes de rotacion sean
ortogonales o perpendiculares. El mecanismo de articulacion de bola y receptaculo también puede ser reemplazado
por una articulacion elipsoide o condiloidea, una articulacién en pivote o similar.

También debe entenderse que, aunque tenga una forma esférica, la bola descrita en la presente solicitud puede
tener cualquier otra forma adecuada. Por ejemplo, la bola puede tener una forma sustancialmente cilindrica o una
forma elipsoidal siempre que el receptaculo en el que se mueve la bola comprenda una camara o cavidad
sustancialmente esférica para recibir la bola.

Debe entenderse que el dispositivo de bloqueo descrito anteriormente, que esta desplazado de forma pasiva en una
posicion blogueada, puede usarse para bloquear selectivamente cualquier mecanismo de articulacion adecuado que
tenga al menos un grado de libertad y que comprenda al menos dos componentes de articulacion que se puedan
mover uno con respecto a otro.

En una realizacion, el uso de un brazo telescépico permite tener una masa suspendida que sea mas baja con

respecto a aparatos de posicionamiento que tengan componentes de brazo interconectados a través de pivotes para
no desviar la percepcién del usuario.
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Aunque la presente descripcién se refiere a mecanismos de articulacion superiores/inferiores que tienen tres grados
de libertad de rotacién, debe entenderse que cada uno de los mecanismos de articulacion puede tener solamente
dos grados de libertad. En este caso, el brazo telescopico puede proporcionar el tercer grado de libertad de rotacién.
Por ejemplo, al menos un componente de brazo determinado puede girar con respecto a los otros componentes de
brazo alrededor de un eje que se extiende a lo largo de la longitud del brazo telescépico. El dispositivo de bloqueo
para fijar la longitud del brazo telescopico también se puede usar para bloquear la posicion angular de los
componentes de brazo determinados con respecto a los otros componentes de brazo.

Aunque la presente descripcion se refiere a un dispositivo de bloqueo que comprende un pistén y una zapata de
freno para transferir la fuerza ejercida por un componente elastico/flexible a un componente de articulacion, debe
entenderse que la zapata de freno puede omitirse o formar parte integrante del piston. En este caso, el piston puede
estar en contacto directo con el componente de articulacion y actuar como una zapata de freno. En otra realizacion,
el dispositivo de bloqueo puede ademéas no comprender ningln pistén o el piston y la zapata de freno pueden formar
parte integrante del componente elastico/flexible. Por ejemplo, el componente elastico/flexible puede adaptarse para
estar en contacto directo con el componente de articulacion y actuar como un freno de paleta. En este caso, el
componente elastico/flexible puede formar parte integrante de la carcasa del mecanismo de articulacion o formar
parte de la carcasa.

Debe entenderse que la divulgacion no esta limitada en su aplicacién a los detalles de construccién y partes
ilustradas en los dibujos adjuntos y descritos anteriormente. La divulgacion puede admitir otras realizaciones y
puede ponerse en practica de varias maneras. También debe entenderse que la fraseologia o terminologia que se
usa en este documento es para fines de descripcion y no de limitacion. Por tanto, aunque la presente divulgacion se
ha descrito aqui con anterioridad a modo de realizacion ilustrativa, se puede modificar, sin apartarse del ambito de
aplicacion de las reivindicaciones que se acompafian.
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REIVINDICACIONES

1. Aparato de posicionamiento médico (1, 100, 300) para posicionar y sostener un objeto, que comprende:

un componente telescopico (102, 302) que se extiende entre un primer extremo y un segundo extremo y que tiene
una longitud ajustable;

un componente de soporte para recibir el objeto;

un componente de base (2, 110, 112, 310) que se puede asegurar a una base;

un primer mecanismo de articulacion que asegura de manera movil el componente de soporte al primer extremo del
componente telescopico (102, 302);

un segundo mecanismo de articulacion que asegura de manera movil el componente de base (2, 110, 112, 310) al
segundo extremo del componente telescépico (102, 302), teniendo cada uno de los mecanismos de articulacion
primero y segundo al menos dos grados de libertad de rotacién;

un dispositivo de bloqueo (124, 126, 128, 324, 326, 328) conectado funcionalmente a los mecanismos de
articulacién primero y segundo y al componente telescépico (102, 302), pudiendo funcionar el dispositivo de bloqueo
(124, 126, 128, 324, 326, 328) entre una posicion bloqueada, en la que el componente de soporte, el componente de
base (2, 110, 112, 310) y el componente telescopico (102, 302) estén interconectados entre si mediante bloqueo y la
longitud del componente telescopico (102, 302) es fija, y una posicion desbloqueada, en la que los componentes de
soporte y de base son libres para moverse de manera pivotante con respecto al componente telescopico (102, 302)
y la longitud del componente telescépico (102, 302) se puede ajustar, estando desplazado el dispositivo de bloqueo
(124, 126, 128, 324, 326, 328) de manera pasiva en la posicion bloqueada;

y un dispositivo de activaciéon de bloqueo (130) para desbloquear el dispositivo de bloqueo (124, 126, 128, 324, 326,
328) desplazado en la posicion bloqueada para ajustar la longitud del componente telescépico (102, 302) y una
posicion relativa del componente de soporte, el componente de base (2, 110, 112, 310) y el componente telescopico
(102, 302),

caracterizado por que el dispositivo de bloqueo (124, 126, 128, 324, 326, 328) comprende unas unidades de
bloqueo primera, segunda y tercera conectadas funcionalmente al primer mecanismo de articulacion, al segundo
mecanismo de articulacion y al componente telescopico (102, 302), respectivamente, y estando cada uno
desplazado de manera pasiva en la posicién bloqueada, en el que cada una de las unidades de bloqueo primera,
segunda y tercera comprende un componente elastico, un piston (20, 34, 48, 66, 172, 188, 372) y una zapata de
freno conectados funcionalmente entre si, siendo comprimido el elemento elastico de manera pasiva cuando las
unidades de bloqueo primera, segunda y tercera estan en la posicion bloqueada, y siendo comprimido también de
manera activa cuando las unidades de bloqueo primera, segunda y tercera estan en la posicién desbloqueada al
activarse el dispositivo de activacion de bloqueo (130).

2. Aparato de posicionamiento médico (1, 100, 300) segun la reivindicacion 1, en el que el dispositivo de activacion
de bloqueo es una bomba (44, 130) conectada de manera fluida a las unidades de bloqueo primera, segunda y
tercera para definir un circuito cerrado que contiene un fluido en contacto con el piston (20, 34, 48, 66, 172, 188,
372) para las unidades de bloqueo primera, segunda y tercera, provocando una activacion de la bomba (44, 130) un
aumento de la presién del fluido para comprimir ain mas el elemento elastico a través del piston (20, 34, 48, 66,
172, 188, 372) y desbloquear las unidades de bloqueo primera, segunda y tercera.

3. Aparato de posicionamiento médico (1, 100, 300) segun la reivindicacion 1, en el que cada uno de los
mecanismos de articulaciéon primero y segundo comprende una bola y un receptaculo conectados funcionalmente
entre si, apoyando la zapata de freno la bola en el receptaculo para evitar cualquier movimiento relativo entre la bola
y el receptaculo cuando las unidades de bloqueo primera y segunda estan en la posicion bloqueada, y estando la
zapata de freno separada de la bola cuando las unidades de bloqueo primera y segunda estan en la posicién
desbloqueada.

4. Aparato de posicionamiento médico (1, 100, 300) segun la reivindicacion 3, en el que las unidades de bloqueo
primera y segunda estan integradas en el receptaculo de los mecanismos de articulacion primero y segundo,
respectivamente.

5. Aparato de posicionamiento médico (1, 100, 300) seguln la reivindicacién 3, en el que la bola comprende unas
partes semiesféricas primera y segunda conectadas de manera movil entre si, estando la primera parte semiesférica
asegurada de manera permanente al componente telescopico (102, 302), apoyando el piston (20, 34, 48, 66, 172,
188, 372) la segunda parte semiesférica en el receptaculo para evitar cualquier movimiento relativo entre la bola y el
receptaculo cuando las unidades de bloqueo primera y segunda estan en la posicion bloqueada, y estando el piston
(20, 34, 48, 66, 172, 188, 372) separado de la segunda parte semiesférica cuando las unidades de bloqueo primera
y segunda estan en la posicién desbloqueada.

6. Aparato de posicionamiento médico (1, 100, 300) segun la reivindicacion 1, en el que el componente telescopico
(102, 302) comprende un primer componente alargado y hueco y un segundo componente alargado que tiene un
extremo determinado acoplado por deslizamiento dentro del primer componente alargado y hueco, estando la
tercera unidad de bloqueo asegurada en el extremo determinado del segundo componente alargado.
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7. Aparato de posicionamiento médico (1, 100, 300) segun la reivindicacién 6, en el que el piston (20, 34, 48, 66,
172, 188, 372) de la tercera unidad de bloqueo se acopla con una superficie interna del primer componente alargado
y hueco para fijar la longitud del componente telescopico (102, 302) cuando la tercera unidad de bloqueo esta en la
posicion bloqueada, estando el pistén (20, 34, 48, 66, 172, 188, 372) separado de la superficie interna cuando la
tercera unidad de bloqueo esta en la posicion desbloqueada.

8. Aparato de posicionamiento médico (1, 100, 300) segun la reivindicacion 1, en el que el componente elastico
comprende al menos un resorte Belleville.

9. Aparato de posicionamiento médico (1, 100, 300) segun la reivindicacién 1, en el que el dispositivo de activacion
de bloqueo (130) esta adaptado para desbloquear sustancialmente de manera simultdnea las unidades de bloqueo
primera, segunda y tercera.

10. Mecanismo de articulacion para un aparato de posicionamiento médico (1, 100, 300), que comprende: un primer
componente de articulacion; un segundo componente de articulacion movil con respecto a la primera articulacion de
acuerdo con al menos un grado de libertad; un dispositivo de bloqueo (124, 126, 128, 324, 326, 328) conectado
funcionalmente a al menos uno de los componentes de articulacién primero y segundo, pudiendo funcionar el
dispositivo de bloqueo (124, 126, 128, 324, 326, 328) entre una posiciéon bloqueada, en la que los componentes de
articulacién primero y segundo estan interconectados entre si mediante bloqueo, y una posicion desbloqueada, en la
gue los componentes de articulaciéon primero y segundo son libres para moverse entre si, estando desplazado de
manera pasiva el dispositivo de bloqueo (124, 126, 128, 324, 326, 328) en la posicion blogueada y pudiéndose
conectar a un dispositivo de activaciéon de bloqueo (130), siendo desplazado el dispositivo de activacion de bloqueo
(130) para desbloquear el dispositivo de bloqueo (124, 126, 128, 324, 326, 328) en la posicién blogueada para
ajustar una posicion relativa de los componentes de articulacion primero y segundo, caracterizado por que el
dispositivo de bloqueo (124, 126, 128, 324, 326, 328) comprende un componente elastico, un pistén (20, 34, 48, 66,
172, 188, 372) y una zapata de freno conectados funcionalmente entre si, siendo el elemento elastico comprimido de
forma pasiva cuando el dispositivo de bloqueo (124, 126, 128, 324, 326, 328) estd en la posicién bloqueada, y
siendo comprimido también de manera activa cuando el dispositivo de bloqueo (124, 126, 128, 324, 326, 328) esta
en la posicién desbloqueada al activarse del dispositivo de activacion de bloqueo (130).

11. Mecanismo de articulacion segun la reivindicacion 10, en el que el primer componente de articulacion comprende
una bola de articulacién y el segundo componente de articulacion comprende un receptaculo de articulacion
conectado funcionalmente a la bola de articulacién, apoyando la zapata de freno la bola de articulacién en el
receptaculo de articulacion para evitar cualquier movimiento relativo entre ellos cuando el dispositivo de bloqueo
(124, 126, 128, 324, 326, 328) esta en la posicion blogqueada, y estando la zapata de freno separada de la bola de
articulacién cuando el dispositivo de bloqueo (124, 126, 128, 324, 326, 328) esta en la posicién desbloqueada.

12. Mecanismo de articulacién segun la reivindicacion 10, en el que el primer componente de articulacién es un
primer componente alargado y hueco y el segundo componente de articulacion es un segundo componente alargado
gue tiene un extremo determinado acoplado por deslizamiento dentro del primer componente alargado y hueco,
estando asegurado el dispositivo de bloqueo (124, 126, 128, 324, 326, 328) en el extremo determinado del segundo
componente alargado, estando acoplada la zapata de freno del dispositivo de bloqueo (124, 126, 128, 324, 326, 328)
en una superficie interna del primer componente alargado y hueco para asegurar entre si de manera liberable los
componentes alargados primero y segundo cuando el dispositivo de bloqueo (124, 126, 128, 324, 326, 328) esta en
la posicion bloqueada, y estando la zapata de freno separada de la superficie interna cuando el dispositivo de
bloqueo (124, 126, 128, 324, 326, 328) esta en la posicion desbloqueada.
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Figura 2
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Figura 13
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