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DESCRIPCION

Dispositivo de imagenologia radiolégica que ocupa un espacio reducido

CAMPO

Los aspectos de ejemplo en el presente documento se refieren a un dispositivo de imagenologia radioloégica que
comprende una cama que define una direccién principal; una estructura portante adecuada para soportar la cama en
una posicion elevada que define una camara libre entre la estructura portante y la cama; un pértico adecuado para

realizar las imagenes radiolégicas; que define una trayectoria circular de expansién en un plano de posicionamiento.

En particular, al menos algunos aspectos ejemplares en el presente documento se refieren a un dispositivo particular
util en el ambito médico/veterinario para obtener imagenes de al menos una porcion de la anatomia interna de un

paciente y, por lo tanto, para realizar analisis, diagndsticos u otras evaluaciones de dicho paciente.

ANTECEDENTES

Como se sabe, los dispositivos de imagenologia radiologica actualmente disponibles en el mercado tienen una
estructura estandar que incluye: una cama sobre la que se coloca al paciente para realizar un escaneo de imagenes

del paciente y un portico, que alberga una fuente para emitir rayos X y un detector para recibir los rayos X.

Dada la necesidad de contener la fuente, el detector y el dispositivo de movimiento, el portico es engorroso y, en

particular, tiene un diametro de al menos 1,5

metros y, por lo tanto, no se puede maniobrar a través de puertas u otros pasillos presentes en un hospital. Por esa
razon, si es necesario realizar la imagenologia radiolégica para verificar el resultado exitoso de una operacion, el
paciente debe ser levantado de la mesa de operaciones, colocarse en una cama, trasladarse a otra parte del hospital
a la habitacion donde esta instalado el dispositivo de imagenologia, ser levantado de nuevo y después colocarse en
la cama del dispositivo de imagenologia radiolégica. Este procedimiento puede complicarse ain mas si la imagen
radioldgica revela la necesidad de una cirugia adicional, en cuyo caso, el paciente necesitaria ser llevado de vuelta a
la sala de operaciones. Ademas, dichas maniobras a menudo conllevan problemas para el paciente y, por lo tanto,
deben realizarse con especial cuidado y experiencia. En consecuencia, aumenta el tiempo necesario para realizar

las maniobras mencionadas anteriormente.

Se describen dispositivos de imagenologia radiolégica en los documentos US2011228910, W02014001835,
JPH02228946, US2014098930 y US2010172468.
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RESUMEN

Las limitaciones existentes asociadas con lo anterior, asi como también otras limitaciones, pueden superarse
mediante un procedimiento para operar un dispositivo de imagenologia radiolégica y mediante un sistema, un
aparato y un programa de ordenador que opera segun el procedimiento. Brevemente, y en términos generales, la

presente descripcion esta dirigida a diversas realizaciones de un dispositivo de imagenologia radiolégica.

Se describe un dispositivo de imagenologia radiolégica con una cama, un poértico plegable, y el procedimiento de
funcionamiento del mismo. En una realizacion, el dispositivo de imagenologia radiolégica permite manipular
facilmente al paciente y reduce los riesgos para el paciente. Ademas, el dispositivo puede permitir una reduccién en
las maniobras que involucran al paciente. El dispositivo de imagenologia radioldgica puede permitir ademas que se
realicen diferentes analisis/operaciones en el paciente de manera conveniente y rapida. Segun una realizacién, un
dispositivo de imagenologia radiolégica incluye una cama que se extiende a lo largo de una direccion principal, y una
estructura portante adecuada para soportar la cama en una posicién elevada. Se define una camara libre entre la
estructura portante y la cama. El dispositivo también incluye un poértico que tiene una trayectoria circular de
expansion sobre un plano de posicionamiento, y el portico tiene una fuente para emitir radiacion y un detector para
recibir la radiacion. El pértico incluye una carcasa para alojar la fuente y el detector. La carcasa incluye un médulo
arqueado estatico y un primer médulo arqgueado movil. También hay un mecanismo de rotacion conectado al portico
para girar el pértico en relacién con la cama y con la estructura portante para variar la inclinacion del plano de
posicionamiento en relacién con la direccién principal. Como se analiza a continuacién, en una realizacion, el
mecanismo de rotacion conectado al pértico puede disponerse dentro de la camara libre y fijarse a la estructura
portante. También hay al menos un mecanismo de expansion cinematico conectado a la carcasa del pértico. El
mecanismo de expansiéon cinematico puede trasladar el primer moédulo arqueado moévil con respecto al médulo
arqueado estatico de la carcasa. El movimiento del primer médulo arqueado movil varia la extension angular de la

carcasa y el pértico.

Segun una realizacion, un dispositivo de imagenologia radiolégica incluye una cama y una estructura portante que
soporta la cama. El sistema también incluye un poértico que define un eje principal de expansion. El pértico tiene una
fuente adecuada para emitir radiacion y un detector con una superficie sensible adecuada para detectar la radiacion.
El pértico también tiene una guia interior interna adecuada para girar el detector en torno al eje principal de
expansion que define una trayectoria de deslizamiento interna, y una guia exterior interna adecuada para girar la
fuente en torno al eje principal de expansion que define una trayectoria de deslizamiento externa. En una realizacion,
la distancia desde la fuente hasta el eje principal de expansion es mayor que la distancia desde el detector hasta el
eje principal de expansion. El pértico también incluye una carcasa que aloja la fuente, el detector, la guia interior

interna y la guia exterior interna.

En una realizacion, la distancia desde la fuente al eje principal de expansién es entre aproximadamente 900 mm y
aproximadamente 480 mm, y la distancia desde el detector al eje principal de expansién es entre aproximadamente

600 mm y aproximadamente 300 mm. Estas distancias pueden variar en un diez por ciento.
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En una realizacion del dispositivo de imagenologia radiolégica, el al menos un mecanismo de expansion cinematico

traslada el primer moédulo arqueado mavil a lo largo de la trayectoria circular de expansion.

El dispositivo de imagenologia radioldgica incluye una configuracion de reposo en la que el plano de posicionamiento
es sustancialmente paralelo a la direccion principal y en el que el primer moédulo arqueado movil esta
sustancialmente superpuesto con el médulo arqueado estatico. En esta configuracion, la extensiéon angular de la
carcasa es sustancialmente igual a la extension angular del médulo de arco estatico. Ademas, el dispositivo de
imagenologia radiolégica puede incluir una primera configuracion de trabajo en la que el plano de posicionamiento
es sustancialmente perpendicular a la direccion principal, y en la que el primer médulo arqueado mavil sobresale, al
menos parcialmente, del médulo arqueado estatico. Cuando el primer médulo arqueado mévil sobresale, al menos
parcialmente, del médulo arqueado estatico, la extension angular de la carcasa es mayor que la extension angular
del médulo arqueado estatico. La configuracion de reposo y la configuracion de trabajo del dispositivo pueden tener

una configuracion multiple.

En la configuracion de reposo, el pdrtico esta alojado, al menos parcialmente, en la camara libre. En una realizacion,
el portico esta completamente plegado dentro de la camara libre. Ademas, en la primera configuracién de trabajo, el

plano de posicionamiento del pértico puede ser sustancialmente perpendicular a la direccién principal.

En una realizacion, la carcasa del pértico incluye un primer modulo arqueado movil dispuesto en un primer extremo
del moédulo arqueado estatico y un segundo médulo arqueado mévil dispuesto en un segundo extremo del modulo
arqueado estatico. En esta realizacion, el menos un mecanismo de expansién cinematico es capaz de mover el
primer y el segundo modulos arqueados moviles en direcciones opuestas. En una realizacion, el menos un
mecanismo de expansion cinematico esta adaptado para mover independientemente el primer y segundo modulos
arqueados moviles. También se ha contemplado que el primer y segundo médulos arqueados moviles pueden

moverse manualmente con respecto al médulo arqueado estatico.

Ademas, el dispositivo incluye una segunda configuracion de trabajo en la que el plano de posicionamiento del
portico es sustancialmente perpendicular a la direccion principal y los extremos del primer y segundo modulos
arqueados moviles alcanzan un punto de contacto entre si, y un angulo de extension de la carcasa y el portico es de
aproximadamente 360°. Todos los angulos descritos en el presente documento pueden variar hasta en un diez por

ciento.

En una realizacion del dispositivo de imagenologia radiolégica, el primer y segundo médulos arqueados moviles
pueden tener una extension angular, calculada a lo largo de la trayectoria circular de expansion, sustancialmente
igual a 90°, y el mddulo arqueado estatico puede tener una extension angular entre aproximadamente 180° y
aproximadamente 210°. Todos los angulos descritos en el presente documento pueden variar hasta en un diez por

ciento.

En otra realizacion mas, el dispositivo de imagenes radiologicas puede incluir al menos un bloque de cubierta

dispuesto en un extremo del médulo arqueado estatico al menos cuando el dispositivo de imagenes radiolégicas
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esta en la configuracion de reposo. Se puede disponer un segundo bloque de cubierta en otro extremo del médulo

de arco estatico cuando el dispositivo esta en la configuracion de reposo.

En adn otra realizacién, la guia interior interna incluye una guia arqueada interna integral con el primer médulo
arqueado movil y que define la trayectoria de deslizamiento interna. Hay al menos un carro interno restringido al
detector para mover el detector a lo largo de la guia arqueada interna. En esta realizacion, la guia exterior interna
incluye una guia arqueada externa integral con el segundo moédulo arqueado mévil y que define la trayectoria de
deslizamiento externa. También hay al menos un carro externo restringido a la fuente y adaptado para mover la
fuente a lo largo de la guia arqueada externa. Las guias arqueadas interna y externa pueden tener una extension
angular entre aproximadamente 180° y aproximadamente 210°. La guia arqueada interna puede estar unida al
primer médulo arqueado mévil que define una primera porcién sobresaliente, y la guia arqueada externa esta unida
al segundo médulo arqueado mévil que define una segunda porcion sobresaliente. En una realizacion, la primera
porcién sobresaliente tiene una extension angular de aproximadamente 90° y la segunda porcién sobresaliente tiene
una extension angular entre aproximadamente 10° y aproximadamente 20°. Los angulos descritos en el presente

documento pueden variar hasta en un diez por ciento.

Otras caracteristicas y ventajas se haran evidentes a partir de la siguiente descripcion detallada, tomada junto con
los dibujos adjuntos, que ilustran, a modo de ejemplo, las caracteristicas de las diversas realizaciones. Breve

descripcion de los dibujos

Las ensefianzas reivindicadas y/o descritas en el presente documento se describen adicionalmente en términos de
realizaciones ejemplares. Estas realizaciones ejemplares se describen en detalle con referencia a los dibujos. Estas
realizaciones son realizaciones ejemplares no limitativas, en las que los numeros de referencia similares representan

estructuras similares a lo largo de las diversas vistas de los dibujos, y en los que:

las figuras 1a-1e muestran, en perspectiva, un dispositivo de imagenologia radioldgica segun la invencion;
las figuras 2a-2c son vistas frontales de parte de la secuencia operativa de las figuras 1a-1e;

las figuras 3a y 3b muestran un conjunto del dispositivo de imagenologia radiolégica segun la invencion;
las figuras 4a y 4b muestran un subconjunto adicional del dispositivo; y

la figura 5 muestra otro subconjunto del dispositivo.

DESCRIPCION DETALLADA DE LAS REALIZACIONES PREFERIDAS

Cada una de las caracteristicas y ensefianzas descritas en el presente documento puede utilizarse por separado o
junto con otras caracteristicas y ensefianzas para proporcionar un dispositivo de imagenologia radioloégica que ocupe
un espacio reducido. Ejemplos representativos que utilizan muchas de estas caracteristicas y ensefianzas
adicionales, tanto por separado como en combinacién, se describen con mas detalle con referencia a las figuras
adjuntas. Esta descripcion detallada esta destinada simplemente a ensefiar a un experto en la técnica mas detalles
para poner en practica aspectos de las presentes ensefianzas y no pretende limitar el alcance de las

reivindicaciones. Por lo tanto, las combinaciones de caracteristicas descritas anteriormente en la descripcion
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detallada pueden no ser necesarias para poner en practica las ensefianzas en el sentido mas amplio, y en su lugar

se ensefian simplemente para describir ejemplos particularmente representativos de las presentes ensefianzas.

En la descripcién a continuacién, solo con fines explicativos, se expone una nomenclatura especifica para
proporcionar una comprension exhaustiva de la presente descripcion. Sin embargo, sera evidente para un experto
en la técnica que no se requiere que cada uno de estos detalles especificos ponga en practica las ensefianzas de la

presente descripcion.

Ademas, las diversas caracteristicas de los ejemplos representativos se pueden combinar de formas que no se
enumeran especifica y explicitamente para proporcionar realizaciones Utiles adicionales de las presentes
ensefianzas. También cabe sefalar expresamente que todos los intervalos de valores o indicaciones de grupos de
entidades describen todos los valores intermedios o entidades intermedias posibles para los fines de la descripcion
original. También cabe sefalar expresamente que las dimensiones y las formas de los componentes mostrados en
las figuras estan disefiadas para ayudar a comprender como se ponen en practica las presentes ensefianzas, pero
no para limitar las dimensiones y las formas mostradas en los ejemplos. En este documento, las medidas, valores,
formas, angulos y referencias geométricas (tales como perpendicularidad y paralelismo), cuando se asocian con
palabras como "en torno a" u otros términos similares tales como "aproximadamente" o "sustancialmente", deben
interpretarse para permitir para errores de medicién u otros errores debidos al procedimiento de produccién y/o

fabricacion, y pueden variar hasta en un diez por ciento.

Con referencia a las figuras 1a-5, el nimero de referencia 1 representa globalmente el dispositivo de imagenologia

radioldgica.

El dispositivo es util tanto en las aplicaciones médicas como veterinarias para realizar imagenes radioldgicas de al
menos una porcion de la anatomia interna de un paciente. En particular, el dispositivo de imagenologia radiologica 1
es util en el ambito veterinario para realizar rayos X, tomografias computarizadas, fluoroscopia y otros examenes de

imagenologia radioldgica.

El dispositivo de formacién de imagenes 1 comprende, en resumen, una unidad de control 1a (mostrada en la figura
1e) adecuada para controlar el funcionamiento del dispositivo 1; una cama 20 que define una direccion principal (o
eje de extension) 20a y una superficie de soporte 20b para soportar al paciente; un pértico 30 adecuado para realizar
la imagen radiolégica de al menos una porcion del paciente y que define un eje principal de expansiéon 30a, una
trayectoria circular de expansion 30b, en un plano de posicionamiento 30c que tiene, apropiadamente, su centro en
el eje de expansion 30a; y una estructura portante 40 adecuada para soportar el pértico 30 y, en una posicion

elevada, la cama 20 y que define una camara libre 40a.

La cama 20 define una direccién del eje principal 20a sustancialmente paralela y, en particular, que coincide con el
eje principal de expansion 30a. También presenta la superficie de soporte 20b sustancialmente paralela al eje
principal de expansion 30a y, en particular, dispuesta para quedar casi paralela a la superficie de soporte del

dispositivo de imagenologia 1.
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La unidad de control 1a puede estar conectada a los demas componentes del dispositivo 1 mediante conexién
inalambrica y/o mediante un cable 1b como se muestra en la figura 1e. La unidad de control 1a puede controlar y dar
ordenes al dispositivo de imagenologia radiologica 1. Mas especificamente, la unidad de control 1a puede controlar
el portico 30 y sus movimientos. La unidad de control 1a puede incluir un cuadro de mando capaz de controlar y dar
ordenes automaticamente al dispositivo de imagenologia radiolégica 1 y cualquier componente de interfaz (por
ejemplo, pantalla tactil, teclado, joystick, etc.) adecuado para permitir que el operador controle el dispositivo de

imagenologia radioldgica.

La estructura portante 40 comprende una base 41 adecuada para soportar el pértico 30; al menos una columna 42,
preferentemente dos, adecuada para soportar la cama 20 en la posicion elevada con respecto a la base 41; ruedas
de movimiento 43, preferentemente pivotantes, adecuadas para disponerse entre una superficie de suelo sobre la
cual esta dispuesto el dispositivo 1 y la base 41 para permitir el movimiento del dispositivo 1 y los actuadores 44

adecuados para mover la cama 20 con respecto a la base 41.

La base 41 y la al menos una columna 42 limitan y definen la camara 40a. En detalle, la camara 40a esta delimitada
en la parte inferior (cerca del suelo) por la base 41; a lo largo de una cara lateral por la columna 42; si esta presente,
a lo largo de una segunda cara lateral opuesta a la primera por la segunda columna 42; y, opcionalmente, en la parte
superior por la cama 20. Por lo tanto, la camara libre 40a comprende dos superficies abiertas opuestas a través de

las que se accede a la camara libre 40a.

Los actuadores 44 se disponen entre la cama 20 y cada columna 42 para modificar la extension de la camara 40a a
través de un movimiento de traslacion sustancialmente perpendicular a la direccién principal 20a. Como alternativa,
los actuadores 44 modifican la camara interna 40a a través de un movimiento rotacional de la cama 20 en torno a un

eje sustancialmente paralelo a la direccion 20a.

Dispuesto entre la base 41 y el pértico 30, el dispositivo de imagenologia radioldgica 1 comprende un mecanismo de
rotacion 50 adecuado para girar el portico 30 en torno a un eje de rotacion 50a; y un mecanismo de traslacion 60
adecuado para mover el pértico 30 a lo largo de un eje de traslacion 60a sustancialmente paralelo a la direccion

principal 20a (figura 1e).

El mecanismo de traslacion 60 esta dispuesto entre la base 41 y el portico 30 y comprende una guia lineal 61,
preferentemente motorizada, adecuada para controlar la traslacion a lo largo de dicho eje de traslacion 60a; un carro
62 conectado al pértico 30 y adecuado para deslizarse a lo largo de la guia lineal 61, trasladando asi dicho pértico
30.

Se destaca que el mecanismo de traslacion 60 también puede permitir que la traslacion a lo largo del eje de
traslacion 60a se realice manualmente. En este ejemplo, el mecanismo de traslacion 60 incluye un carro 62

conectado al portico 30 para deslizarse a lo largo de la guia lineal 61, trasladando asi el poértico 30.
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El mecanismo de rotacion 50 esta dispuesto entre el mecanismo de traslacion 60 y el poértico 30 y es adecuado para
girar el portico 30 con respecto a un eje de rotacion 50a sustancialmente transversal y, en particular,

sustancialmente perpendicular a la direccién principal 20a.

El mecanismo de rotacién 50 comprende una placa fija 51 adecuada para conectarse al carro 62; una placa movil 52
conectada al portico 30; pasadores, cojinetes u otros elementos rotacionales que definen el eje de rotacion 50a; vy,
preferentemente, una palanca de control 53 adecuada para sostenerse por el operador y, por lo tanto, para permitir
que dicho operador controle manualmente la rotacién, en torno al eje de rotacion 50a, de la placa movil 52 y, por lo
tanto, del portico 30 con respecto al placa fija 51. Como alternativa a la palanca de control 53, el mecanismo de

rotacién 50 puede incluir un motor adecuado para controlar dicha rotacion del pértico 30.

En particular, la palanca de control 53 es adecuada para conectarse a los orificios proporcionados en las placas 51y
52 para definir, para el pértico 30, una primera posicién bloqueada rotacional en la que el eje principal de expansion
30a es sustancialmente paralelo a la direccion principal 20a y la trayectoria circular de expansion 30b y el plano de
posicionamiento 30c son sustancialmente perpendiculares a la direccion principal 20a; y una segunda posicion
bloqueada rotacional en la que el eje principal de expansion 30a es sustancialmente perpendicular a la direccion
principal 20a, la trayectoria circular de expansién 30b y el plano de posicionamiento 30c son sustancialmente
paralelos a la direcciéon 20a. Mas en particular, la palanca 53 define adicionalmente una tercera posicién bloqueada
rotacional en la que el eje principal de expansién 30a es sustancialmente paralelo a la direccion principal 20a, la
trayectoria circular de expansion 30b y el plano de posicionamiento 30 son sustancialmente perpendiculares a la

direccion principal 20a, pero el portico 30 gira 180° con respecto a la primera posicion.

El pértico 30, giratorio en virtud del mecanismo de rotacion 50, comprende una fuente 31 adecuada para emitir
radiacion, preferentemente rayos X, y que define un eje central de propagacion 31a, preferentemente
sustancialmente perpendicular a la direccion principal 20a y 30a; un detector 32 adecuado para recibir la radiacion
después de que haya atravesado el cuerpo del paciente y la cama 20; al menos un motor interno capaz de girar la
fuente 31 y el detector 32 en torno al eje principal de expansion 30a que define, para el detector 32, una trayectoria
de deslizamiento interna 33a y, para la fuente 31, una trayectoria de deslizamiento externa 34a distinta de la
trayectoria interna 33a; y una carcasa 35 adecuada para alojar sustancialmente internamente la fuente 31, el

detector 32 y los impulsores.

El detector 32 comprende al menos un primer sensor 32a, adecuado para realizar selectivamente una tomografia o
fluoroscopia y definir una primera superficie sensible 32b adecuada para detectar la radiacion; al menos un segundo
sensor 32c adecuado para realizar rayos X y definir una segunda superficie sensible 32d adecuada para detectar la
radiacién; y un aparato de movimiento adecuado para mover el primer sensor 32a y el segundo sensor 32c en

relacion con la fuente 31.

En particular, el primer sensor 32a comprende un panel plano, mientras que el segundo sensor 32c comprende al
menos un sensor lineal, en particular, dos sensores lineales, posicionados uno al lado del otro, y mas en particular,

dos sensores lineales que definen segundas superficies sensibles sustancialmente coplanares 32d. Como
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alternativa, el segundo sensor 32c incluye uno o mas sensores rectangulares u otros sensores. En otras
realizaciones, se pueden usar otros tipos de sensores para los sensores 32a y 32c, y el segundo sensor 32c¢ puede
incluir mas o menos de dos sensores. Como alternativa, el segundo sensor 32c incluye uno o mas sensores

rectangulares u otros sensores.

En algunos casos, el detector 32 puede prever un tercer sensor, no mostrado en el dibujo, que consiste

preferentemente en un sensor de recuento foténico directo.

El aparato de movimiento es adecuado para mover los sensores 32a y 32c en relacion con la fuente 31 definiendo
una primera configuracion activa en la que solo el primer sensor 32a puede recibir la radiacién emitida por la fuente

31 y una segunda configuracion activa en la que solo el segundo sensor 32c puede recibir dicha radiacion.

Especificamente, el dispositivo de movimiento mueve los detectores 32a y 32c de tal manera que, en cada una de
las configuraciones activas, las superficies sensibles 32b y 32d estan sustancialmente perpendiculares al eje de
propagacion 31a y de manera que la distancia de la fuente 31 desde los detectores 32a y 32c y, mas

especificamente, desde las superficies 32b y 32d, se mantiene invariable.

Ademas, en el caso en que el detector 32 prevé dicho tercer sensor, el aparato de movimiento mueve los tres
sensores, de la misma manera que se describe a continuacion, definiendo una tercera configuracion activa en la que
solo el tercer sensor puede recibir la radiacion emitida por la fuente 31; en la que la superficie sensible de dicho
tercer sensor es sustancialmente perpendicular al eje central de propagacion 31a; y en la que la distancia de la
fuente 31 desde el tercer sensor y, mas especificamente, desde su superficie sensible, es igual a la definida por

dicha fuente 31 y por las demas superficies 32b y 32d en las demas configuraciones activas.

Como se muestra en las figuras 4a y 4b, el aparato de movimiento comprende un cuerpo portante 32e adecuado
para soportar los detectores 32a y 32c y un motor 32f, preferentemente un motor eléctrico, adecuado para girar los
detectores 32ay 32c a lo largo de un eje de rotacién 32g preferentemente sustancialmente perpendicular a dicho eje
de propagacion 31a y, mas preferentemente, sustancialmente paralelo o, como alternativa, perpendicular a la

direccion principal 20a.

Especificamente, la amplitud de rotacion de los detectores 32a y 32c es sustancialmente igual a 90° o 180° de
manera que, en la primera configuracion activa (figura 4a), la primera superficie 32b es sustancialmente
perpendicular al eje central de propagacion 31a, y la segunda superficie 32d es sustancialmente paralela al eje
central de propagacion 31a; mientras que, en la segunda configuracion activa (figura 4b), la primera superficie 32b
es sustancialmente paralela al eje central de propagacion 31a, y la segunda superficie 32d es sustancialmente
perpendicular al eje central 31a y la distancia desde la fuente 31 es la misma que entre dicha fuente y la primera
superficie 32b en la configuracion anterior. La carcasa 35 forma el cuerpo exterior del portico 30 y, por lo tanto,

define las dimensiones y, en particular, la extensiéon angular del portico 30.
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La carcasa 35y, por lo tanto, el pdrtico 30 son del tipo telescépico, y estos son adecuados para variar en extension a
lo largo de la trayectoria circular de expansion 30b para definir, para el dispositivo de imagenologia radiolégica 1, al

menos una configuracion de reposo y al menos una configuracion de trabajo.

En la configuracion de reposo (figuras 1a y 2a), el alojamiento 35 y el pértico 30 estan contraidos y tienen
dimensiones angulares minimas. Por lo tanto, en esta configuracion de reposo, la carcasa 35, el portico 30 vy, por lo
tanto, el plano de posicionamiento 30c, definen un arco de una circunferencia sustancialmente centrada en el gje
principal de expansion 30a y que tiene una extension angular de, por ejemplo, aproximadamente menos de 270°. En
particular, dicho arco de una circunferencia tiene una extension angular de aproximadamente menos de 240° y, mas

particularmente, menos de aproximadamente 210° y, aun mas particularmente, aproximadamente igual a 190°.

Ademas, en la configuracion de reposo, gracias incluso al mecanismo de rotacion 50, el portico 30 y la trayectoria de
expansion 30b definen un plano de posicionamiento 30c sustancialmente paralelo a la direccion principal 20a; y
ademas, el pértico 30 esta apropiadamente 30 estd, al menos parcialmente, alojado y, preferentemente, casi
completamente alojado en la camara libre 40a, reduciendo asi las dimensiones totales del dispositivo 1 al minimo y,
como consecuencia, dejando la superficie de soporte 20b sustancialmente despejada y facilmente accesible desde

cualquier punto.

En la al menos una configuracién de trabajo (figuras 1c-1e y 2c), la carcasa 35 y el portico 30 tienen una extension
angular mayor que la de la configuracion de reposo para rodear, al menos parcialmente, al menos una porcién de la
cama 20 y del paciente sobre dicha cama 20. Adicionalmente, la carcasa 35 y el pértico 30, gracias al mecanismo de
rotacion 50, se giran, con respecto a la configuracion de reposo, para colocar el plano de posicionamiento 30c
sustancialmente transversal a la direccion principal 20a. En detalle, en esta configuracion, la carcasa 35 y el portico
30 giran, con respecto a la configuracion de reposo, de un angulo de aproximadamente 90° y dicho plano 30c es
casi perpendicular a la direccion principal 20a y el eje 30a es aproximadamente paralelo a dicha direccion principal
20a.

Ademas de dichas configuraciones, el dispositivo de imagenologia radiolégica 1 también define al menos una
configuracion de trabajo complementaria en la que la carcasa 35 y el portico 30 tienen una extension angular
sustancialmente analoga a la de la configuracion de trabajo mencionada anteriormente, y el plano de
posicionamiento 30c es sustancialmente perpendicular a la direccién principal 20a, pero rotado aproximadamente
180°, en torno al eje de rotacion 50a, con respecto a la configuracion de trabajo, de manera que el pértico 30 mire

hacia una direccion opuesta a dicha configuracién de trabajo.

Ademas, el dispositivo de imagenologia 1 define una configuracion de trabajo de extension maxima (figuras 1d-1e y
2c) y, adicionalmente, una configuracion de trabajo complementaria de extensién maxima en la que la carcasa 35 y
el portico 30 estan sustancialmente cerrados y, por lo tanto, tienen una extensiéon angular y una trayectoria de

expansion circular 30b de sustancialmente 360°.
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Para definir dichas configuraciones, la carcasa 35 comprende al menos dos médulos que tienen una trayectoria de
extension preferida que coincide sustancialmente con la trayectoria circular 30b y que tienen secciones transversales

de diferentes extensiones para permitir una insercion reciproca.

En detalle, la carcasa 35 comprende un médulo arqueado estatico 35a adecuado para conectarse al mecanismo de
rotacion 50; al menos un médulo arqueado movil, preferentemente al menos dos, que tiene una seccién transversal
menor que el modulo estatico 35a para alojarse en el mismo; y al menos un mecanismo de expansion cinematico
35b adecuado para mover un médulo mévil con respecto al médulo estatico 35a a lo largo de la trayectoria circular
de expansion 30b para permitir que la carcasa 35 asuma cualquier extension angular entre 360° y la extension

angular del médulo arqueado estatico 35a.

Preferentemente, el médulo arqueado estatico 35a y al menos un mddulo arqueado mavil definen un volumen
interno donde la fuente 31, el detector 32, los impulsores internos 33 y 34 siempre estan alojados
independientemente de la posicion relativa entre el modulo arqueado estatico 35a y al menos un moédulo arqueado
movil. Mas en detalle, la carcasa 35 comprende un médulo arqueado estatico 35a, un primer médulo arqueado mévil
35c dispuesto en un extremo del modulo estatico 35a, un segundo maédulo arqueado mavil 35d dispuesto en el
extremo opuesto del médulo arqueado estatico 35a y sustancialmente simétrico entre unos y otros; y un mecanismo
de expansién cinematico 35b capaz de mover, independientemente entre si, los dos médulos moviles 35c y 35d con
respecto al médulo estatico 35a a lo largo de la trayectoria de expansion circular 30b y en direcciones opuestas de
manera que, en las configuraciones de trabajo con respecto a la extension maxima, los segundos médulos 35c y 35d

alcancen un contacto mutuo.

Se especifica que el moédulo arqueado estatico 35a se denomina estatico con respecto a los médulos méviles 35c y
35d que se mueven con respecto al médulo arqueado estatico 35a. Por lo tanto, es obvio que el médulo estatico 35a
se puede mover, junto con los moédulos moéviles 35c y 35d, por ejemplo, por el mecanismo de rotacion 50 y/o el

mecanismo de traslacion 60.

El médulo estatico 35a y los modulos moviles 35c y 35d tienen sustancialmente el mismo eje de expansion que casi

coincide con la trayectoria de expansion circular 30b.

Los médulos arqueados moviles 35¢ y 35d tienen una seccion transversal diferente de la del médulo estatico 35a
para superponer, al menos parcialmente, el moédulo estatico 35a. En detalle, los médulos moviles 35c y 35d tienen

una seccion transversal mas pequefia que la del médulo arqueado estatico 35a para alojarse dentro de él.
El mecanismo de expansién cinematico 35b esta adaptado para mover cada modulo arqueado movil 35¢ y 35d con

respecto al médulo estatico 35a para variar la extension de la porcion de cada moédulo movil 35d superpuesta y, en

particular, incluida en el médulo arqueado estatico 35a.

En particular, el mecanismo 35b esta adaptado para disponer, en la configuracion de reposo (figuras 1a y 2a), cada

modulo arqueado movil 35¢ y/o 35d totalmente situado dentro del médulo estatico 35a de manera que la extension
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angular del portico 30 sea sustancialmente igual al del médulo estatico 35a. Preferentemente, en la configuracion de
reposo, los médulos maviles 35c y 35d estan totalmente dentro de la carcasa 35 y sustancialmente en contacto entre

si.

Por el contrario, en al menos una configuracion de trabajo (figuras 1d y 2c) y, si se proporciona, en la al menos una
configuracion de trabajo complementaria, el mecanismo de expansién cinematico 35b permite que cada uno de los
moddulos arqueados méviles 35c y 35d sobresalga del médulo estatico 35a de manera que la extension angular del
portico 30 sea mayor que la del médulo estatico 35a y, precisamente, casi igual a la del médulo estatico 35a mas la

extension angular de la porcion de cada médulo mévil 35¢ y 35d que sobresale del moédulo estatico 35a.

El mecanismo cinematico 35b (figura 5) es mecanico y, por ejemplo, comprende al menos una cremallera 35e
dispuesta sustancialmente en cada médulo movil 35¢ y 35d y que se extiende sustancialmente a lo largo de la
trayectoria circular de expansion 30b; y al menos una rueda dentada motorizada 35f articulada con respecto al
moddulo arqueado estatico 35a, que se engrana con las cremalleras 35e para controlar el movimiento del médulo
movil 35¢ y 35d a lo largo de dicha trayectoria 30b. Como alternativa, el mecanismo 35b puede mover cada médulo
35c y 35d con respecto al médulo 35a a través de correas, actuadores arqueados o, en una alternativa adicional,

puede ser de tipo magnético.

Para ocultar el mecanismo de expansion cinematico 35b entre los médulos 35a, 35c y 35d, cada médulo arqueado

movil 35¢ y 35d esta dotado de un rebaje que define un canal de alojamiento 35g para la cinematica 35.

Para permitir las configuraciones descritas anteriormente y, en detalle, la fuente 31 y el detector 32 y el uno o mas
impulsores internos tienen una extension angular sustancialmente no mas alta y, en detalle, esta sustancialmente

por debajo de la extension angular del moédulo estatico 35a.

Preferentemente, para mover la fuente 31 y el detector 32 de manera independiente, el pértico 30 comprende un
impulsor interior interno 33 que define, para el detector 32, una trayectoria de deslizamiento interna 33a y un
impulsor interior externo 34 que define, para la fuente 31, una trayectoria de deslizamiento externa 34a distinta de la

trayectoria de deslizamiento externa 33a.

La trayectoria de deslizamiento 33a y 34a tiene una forma circular con su centro en el eje 30a para mover la fuente
31 yl/o el detector 32 sin cambiar sustancialmente su distancia desde el eje principal de expansion 30a.
Preferentemente, las trayectorias de deslizamiento 33a y 34a se encuentran en un solo plano sustancialmente

perpendicular al eje principal de expansion 30a y sustancialmente paralelo al plano de posicionamiento 30c.

En detalle, la trayectoria de deslizamiento externa 34a y la trayectoria de deslizamiento interna 33a definen una
distancia de la fuente 31 desde el eje principal de expansion 30a mayor que la distancia del detector 32, es decir, las
superficies sensibles 32b o 32d, desde eje principal de expansion 30a. En particular, la trayectoria de deslizamiento
externa 34a define una distancia de la fuente 31 desde el eje principal de expansion 30a sustancialmente entre

1100 mm y 300 mm y, en particular, entre 900 mm y 480 mm; mientras que la trayectoria de deslizamiento interna
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33a define una distancia de la superficie sensible del detector 32 desde el eje principal de expansién 30a

sustancialmente entre 900 mm y 150 mm y, en detalle, entre 600 mm y 300 mm.

Cada impulsor interno 33 y 34 incluye una guia arqueada y al menos un carro adaptado para moverlo a lo largo de la

guia arqueada.

En detalle, la guia interior interna 33 comprende una guia arqueada interna 33b integral con el primer médulo movil
35c y que define la trayectoria de deslizamiento 33a; y al menos un carro interno 33c motorizado (eléctrico),
preferentemente de tipo recirculacion a bolas, restringido al detector 32 y adaptado para moverlo a lo largo de la guia
arqueada interna 33b y, por lo tanto, a lo largo de la trayectoria interna 33a. La guia exterior interna 34 incluye una
guia arqueada externa 34b integral con el segundo médulo mévil 35d y que define la trayectoria de deslizamiento
34a; y al menos un carro externo 34c motorizado (eléctrico), preferentemente de tipo recirculacién a bolas,
restringido a la fuente 31 y adaptado para moverlo a lo largo de la guia arqueada externa 34b y, por lo tanto, a lo

largo de la trayectoria externa 34a.

Se destaca que, en algunos casos, en cada moédulo movil 35c y 35d se puede realizar una abertura, duplicando la
guia 33b y 34b; se puede obtener una cremallera en la guia arqueada 33b y 34b, en detalle, en el lado opuesto al
carro 33c y 34c; y la rueda dentada del mecanismo 35b se engrana, a través de dicha abertura, a la cremallera para

controlar el movimiento del médulo arqueado mévil 35¢ y 35d actuando sobre la guia curvada 33b y 34b.

Cada guia arqueada 33b y 34b tiene una extension angular al menos igual a 180° de manera que el impulsor interno
33 y 34 pueda girar la fuente 31 y/o el detector 32 en un angulo entre 0° y casi 180°. En particular, la guia arqueada
33b y 34b tiene una extension angular comprendida sustancialmente entre 180° y 210°, y preferentemente entre
190° y 200°.

La guia arqueada interna 33b esta unida conjuntamente al primer médulo mévil 35¢c para definir, en lados opuestos
de y con respecto a dicho primer médulo 35¢, una primera porcion sobresaliente interna 33d y una segunda porcion
sobresaliente interna 33e. En la configuracion de reposo (figura 3a), la primera porcioén interna 33d se superpone al
segundo mdédulo mévil 35d y la segunda porcion sobresaliente interna 33e esta en voladizo con respecto a los
moddulos méviles 35c y 35d; y, en la configuracion de trabajo de extension maxima (figura 3b), la primera porcion
sobresaliente interna 33d esta en voladizo con respecto a los médulos méviles 35c y 35d y la segunda porcion

sobresaliente interna 33e esta superpuesta al segundo médulo arqueado mavil 35.

La guia arqueada externa 34b esta unida conjuntamente al segundo médulo mévil 35d para definir, en lados
opuestos de y con respecto a dicho modulo 35d, una primera porcidon sobresaliente externa 34d y una segunda
porcién sobresaliente externa 34e. En la configuracion de reposo (figura 3a), la primera porcion externa 34d se
superpone al primer médulo mévil 35¢ y la segunda porcién sobresaliente externa 34e esta en voladizo con respecto
a los modulos moviles 35¢ y 35d; vy, en la configuracion de trabajo de extension maxima (figura 3b), la primera
porcién sobresaliente externa 34d esta en voladizo con respecto a los modulos méviles 35¢c y 35d y la segunda

porcién sobresaliente externa 34e esta superpuesta al primer médulo mévil 35c.
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Preferentemente, las primeras porciones sobresalientes 33d y 34d y las segundas porciones sobresalientes 33e y

34e tienen respectivamente una extension angular sustancialmente igual a 90° y 10°-20°.

En algunos casos, los impulsores internos 33 y 34 pueden ser moéviles para poder moverse, de un angulo
sustancialmente entre 0° y 180° o sustancialmente al menos 360°, la fuente 31 y el detector 32 por un movimiento de
la guia 33b y 34b a lo largo de la trayectoria 33a y 34a y con respecto a los mddulos moviles 35¢ y 35d. Por lo tanto,
cada impulsor 33 y 34 puede comprender un grupo de control adaptado para mover, a lo largo de la trayectoria de
deslizamiento 33a y 34a, la guia arqueada 33b y 34b con respecto a la carcasa 35 y, en detalle, los médulos moviles
35c y 35d.

En particular, el grupo de control define para cada impulsor interno 33 y 34 una condicién contraida, en la que la guia
arqueada interna 33b y la guia arqueada externa 34b se superponen sustancialmente por completo respectivamente
al primer médulo mévil 35¢ y al segundo modulo 35d, y una condicion expandida en la que la guia arqueada 33b y

34b sobresale, al menos parcialmente, del médulo movil correspondiente 35c y 35d.

El grupo de control esta adaptado para mover la guia arqueada 33b o 34b por medio de un campo magnético y
comprende un iman, fijado en el médulo mévil 35¢ y/o 35d, adecuado para controlar la guia arqueada 33b o 34b que
interactia con imanes permanentes conectados a dicha guia arqueada 33b o 34b. Como alternativa, el grupo de
control estd adaptado para mover mecanicamente la guia arqueada 33b o 34b y comprende una rueda dentada
motorizada articulada, preferentemente, con respecto a la guia arqueada 33b o 34b y adecuada para acoplarse con

una cremallera obtenida en el médulo arqueado movil 35¢ y/o 35d.

En este caso, la guia arqueada 33b y 34b tiene una extensién angular casi entre 90° y 110°.

En algunos casos, los impulsores internos 33 y 34 pueden ser de tipo telescopico y, por lo tanto, pueden mover, de
un angulo sustancialmente entre 0° y 180°, la fuente y el detector mediante una variacion de su extensiéon angular a
lo largo de la trayectoria 33a y 34a. Por lo tanto, cada impulsor 33 y 34 puede comprender una guia arqueada
adicional que se extiende casi a lo largo de la trayectoria 30b e interpuesta entre la guia arqueada 33b 0 34b y el
carro 33c o 34c para permitir que dicho carro 33c y 34c se deslice sobre la guia arqueada adicional; y el grupo de
control estda adaptado para variar la extension del impulsor interno 33 o 34, a lo largo de la trayectoria de
deslizamiento 33a y 34a, moviendo una de las guias arqueadas adicionales con respecto a la guia arqueada

correspondiente 33b y 34b y, por lo tanto, a la carcasa 35.

En este caso, el grupo de control de cada guia 33 y 34 define la condicion contraida, en la que la guia arqueada
adicional se superpone sustancialmente por completo con la guia arqueada correspondiente 33b o 34b y el médulo
movil 35¢c o 35d, y una condicion expandida en la que la guia arqueada adicional sobresale, al menos parcialmente,

de la guia arqueada correspondiente 33b o 34b y el médulo mévil 35¢ o 35d.
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Adicionalmente, el grupo de control define un impulsor interno 33 y/o 34 dotado de un mecanismo de multiplicacion
de carrera que obtiene una velocidad de salida de mayor amplitud, preferentemente el doble de la amplitud, con
respecto a la velocidad de entrada. Por lo tanto, el grupo de control comprende una cremallera obtenida en el
modulo arqueado movil 35c y/o 35d o 34b; una cremallera adicional obtenida en la guia arqueada 33b o 34b; y una
rueda dentada motorizada articulada, preferentemente, con respecto a la guia arqueada adicional y adecuada para
engranarse con ambas cremalleras que determinan una velocidad de la guia adicional (velocidad de salida) que

tiene una amplitud dos veces la amplitud de la velocidad de entrada de la rueda dentada.

En este caso, cada una de las guias arqueadas 33b y 34b y la guia adicional tienen sustancialmente la misma

extension angular, preferentemente, casi entre 90° y 110°.

Finalmente, dentro de la carcasa 35, el portico 30 incluye un sistema de movimiento de sensor 36 situado entre el
detector 32 y el carro 33c de la guia interior interna 33 y capaz de trasladar el detector 32 manteniendo las

superficies sensibles 32b y/o 32d casi perpendiculares al eje de propagacion 31a.

El sistema de movimiento de sensor 36 esta adaptado para trasladar el detector 32 a lo largo de un eje de
sefializacion 36a sustancialmente perpendicular al eje de propagacion 31ay, en detalle, al eje principal de expansion
30a. En particular, el sistema de movimiento de sensor 36 esta adaptado para trasladar el detector 32, con respecto
a una posicion en la que el eje de propagacion 31a se cruza con el centro de las superficies sensibles 32b o0 32d, de
una cantidad sustancialmente entre +400 mm y +50 mm, preferentemente, sustancialmente dentro de +400 mm y

+300 mm.

El sistema de movimiento de sensor 36 incluye una guia de aleteo 36b que define el eje de aleteo 36a, un cursor de
aleteo 36¢ que soporta el detector 32 y puede deslizarse a lo largo de la guia de aleteo 36b; y un motor de aleteo
36d, preferentemente eléctrico, adecuado para controlar el movimiento del cursor de aleteo 36¢ a lo largo de la guia
de aleteo 36b.

Por ultimo, el dispositivo de imagenologia 1 comprende apropiadamente un elemento de compensacion 70 dispuesto
entre el portico 30 y el mecanismo de rotacion 60 y adecuado para girar el portico 30 para facilitar la rotacion
completa de la fuente 31 y del detector 32 alrededor de la cama 20 y, por lo tanto, en torno al paciente; y uno o mas
bloques de cubierta integrados o extraibles 80, preferentemente dos, adecuados para sellar los extremos del portico

30y, en particular, de los médulos mdviles 35c y 35d cuando el dispositivo 1 esta en la configuracién cerrada.

El elemento de compensacion 70 es adecuado para girar la fuente 31 y el detector 32 en torno a un eje
sustancialmente paralelo a la direccion principal 20a y, en detalle, en torno al eje principal de expansion 30a cuando
el portico 30 esta al menos en la primera posicién bloqueada rotacional o en la tercera posicion bloqueada
rotacional. La amplitud de dicha rotacion adicional es tal que la amplitud de rotacién definida por los impulsores
internos 33 y 34 mas la amplitud de la rotacion adicional definida por el elemento 70 permite que la fuente 31 y el
detector 32 realicen al menos una rotacion completa en torno al eje principal de expansion 30a, la cama 20y, por lo

tanto, alrededor del paciente. En detalle, la suma de dichas rotaciones es al menos igual a 360° y, preferentemente,
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sustancialmente igual a 360°.

La amplitud de la rotacion adicional es igual a un angulo sustancialmente comprendido entre 100° y 220°,
preferentemente, comprendido sustancialmente entre 145° y 200° y, mas preferentemente, sustancialmente igual a
180°.

Por lo tanto, el elemento de compensaciéon 70 comprende al menos una cremallera 71 que tiene una trayectoria que
se extiende sustancialmente en forma de un arco de circunferencia que tiene su centro en el eje principal de
expansion 30a; al menos una rueda dentada motorizada u otro dispositivo similar adecuado para engranarse con la

cremallera 71 para controlar la rotacion del pértico 30.

En particular, dicha rueda dentada motorizada esta conectada a la placa mévil 52, mientras que la cremallera 71 se
obtiene en la superficie externa de la carcasa 35 y, mas precisamente, en la superficie externa del médulo arqueado

estatico 35a que esta en la superficie orientada al mecanismo de rotacién 50.

El inventor destaca que, en algun caso, la fuente 31 y el detector 32 estan restringidos integralmente al poértico 30,
que en este caso esta libre de manipuladores 33 y 34 y entonces, el elemento de compensacion 70 es el Unico

dispositivo capaz de girar la fuente 31 y el detector 32.

En este caso, la fuente 31 es integral con el médulo arqueado estatico 35a o uno de los médulos méviles 35¢ y 35d;
y el detector 32 puede estar rigidamente integrado con uno de los médulos méviles 35c y 35d o con el moédulo

estatico 35a para disponerse en el lado opuesto al resorte 31 en una de las configuraciones activas.

El elemento de compensacion 70 define una amplitud de la rotacion adicional sustancialmente igual a un angulo

sustancialmente mayor a 180° y, en particular, de al menos sustancialmente 360°.

Por lo tanto, el elemento 70, ademas de la cremallera 71 y la al menos una rueda dentada motorizada, presenta una
cremallera adicional que tiene sustancialmente un arco de trayectoria de desarrollo de circunferencia centrada en el

eje 30a de desarrollo predominante.

En detalle, para permitir el cierre de los médulos moéviles 35¢ 35d 3, la cremallera adicional puede tener un radio
diferente con respecto a la cremallera 71 y, por lo tanto, la compensaciéon de 6rgano 70 puede proporcionar una
rueda dentada motorizada complementaria capaz de engranarse con la cremallera adicional que ordena la rotacion
del pértico 30.

Cada bloque de cubierta 80 comprende una proteccién 81 que consiste en una placa, un sistema de listones u otro
elemento adecuado para superponer una seccion del médulo estatico 35a; y un motor, no mostrado en los dibujos,
adecuado para mover la proteccion 81 con respecto a los extremos de los modulos méviles 35¢ y 35d y, por lo tanto,
del pértico 30. Preferentemente, el motor es un motor eléctrico y mueve la proteccion 81 por medio de un

movimiento giratorio con respecto a un eje sustancialmente perpendicular al plano de posicionamiento 30c de la
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trayectoria circular de expansion 30b.

En particular, el motor es adecuado para superponer la protecciéon 81 con los extremos del pértico 30, cerrando el
portico 30 cuando el dispositivo esta en la configuracién de reposo o en una configuracion de trabajo caracterizada
por una extension del portico 30 sustancialmente menor de 360°; y para distanciar la proteccion 81 de los extremos
del poértico 30 para permitir la expansién correcta de al menos el pértico 30, cuando el dispositivo 1 esta en la
configuracion de trabajo y el portico esta sustancialmente cerrado, es decir, cuando define un anillo cerrado y, en
consecuencia, tiene una extension igual a 360° (configuracion de extension maxima definida anteriormente o

configuracion de trabajo complementaria de extension maxima).

El funcionamiento de un dispositivo de imagenologia radiolégica descrito anteriormente en un sentido estructural, es

el siguiente.

Inicialmente, el dispositivo de imagenologia radiolégica 1 esta en la configuracion de reposo (figuras 1a y 2a), es
decir, con el portico 30 dispuesto dentro de la camara libre 40a y, por lo tanto, la superficie de soporte 20b

practicamente completamente libre y sustancialmente accesible desde cualquier punto.

En particular, en dicha configuracion de reposo, el portico 30 tiene la carcasa 35 con los médulos arqueados moviles
35c y 35d sustancialmente alojados totalmente dentro del médulo arqueado estatico 35a y los impulsores 33 y 34 se

superponen al médulo estatico 35a o, si existe la posibilidad, en la condicion contraida.

El operador coloca al paciente en la cama 20 y controla el movimiento hasta la configuracion de trabajo deseada

(figuras 1d y 2c).

En particular, el operador, utilizando el mecanismo de rotacion 50, gira el pértico 30 aproximadamente 90° para
disponer el plano de posicionamiento 30c sustancialmente perpendicular a la direccién principal 20a. A continuacion,
la carcasa 35 y, como consecuencia, el portico 30, se trasladan a lo largo de la trayectoria circular de expansiéon 30b

hasta asumir la extension angular deseada.

Mas en particular, si el portico 30 se cierra sustancialmente y, por lo tanto, asume una extension de
aproximadamente 360°, cada bloque de cubierta 80 mueve la protecciéon 81 liberando los extremos de los médulos

moéviles 35c y 35d y, por lo tanto, del pértico 30.

Se subraya el hecho de que, durante este cambio de configuracién, los dos moédulos arqueados méviles 35c y 35d
giran a lo largo de la trayectoria circular de expansion 30b, con direcciones opuestas de rotacion, colocando las

guias arqueadas 33b y 34b en lados opuestos con respecto al eje prevalente 30a (figura 3b).
Cuando se alcanza la configuracién de trabajo deseada, el operador selecciona la porcion del cuerpo a analizar vy,
por lo tanto, la unidad de control 1a ordena a cada uno de los carros 33c y 34c que se deslicen a lo largo de la guia

arqueada respectiva 33b y 34b colocando el detector 32 y/o la fuente 31 en la posicion deseada. Como alternativa, el
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movimiento del carro 33c y/o 34c y, por lo tanto, del detector 32 y/o la fuente 31 se definen, ademas del movimiento

de los carros 33c y 34c en la guia respectiva, por el grupo de control descrito anteriormente.

Si el movimiento del carro 33c y 34c no es suficiente para alcanzar la posicion requerida y, por lo tanto, para permitir
que la posicion angular de la fuente 31 y/o el detector 32 sea la éptima para el tipo de imagen a realizar, la unidad de
control 1a activa el elemento de compensacion 70 para girar el pértico 30, llevando asi la fuente 31 y/o el detector 32

a la posicion adecuada.

Ahora, ya sea automaticamente o en respuesta a una orden dada por el operador a través de la unidad de control

1a, la fuente 31 y el detector 32 realizan la imagen radioldgica deseada.

Por ejemplo, si el operador desea realizar una tomografia y/o fluoroscopia, el dispositivo de imagenologia radiolégica

1 debe pasar a la primera configuracion activa.

Como resultado, el motor 32f gira los sensores 32a y 32c, en relacion con el eje de rotacion 32g, de tal manera que
la primera superficie sensible 32c se posiciona sustancialmente perpendicular al eje de propagaciéon 31a y en tal

posicidon como para ser golpeada por la radiacion emitida por la fuente 31.

Después de concluir las operaciones anteriores, la fuente 31 y el detector 32 realizan, ya sea automaticamente o en
respuesta a un comando del control del operador que usa la estacion de control 30, el procedimiento de
imagenologia radiolégica mientras el mecanismo de traslacion 60 mueve el portico 30 a lo largo el eje de traslacion

60a para permitir que el dispositivo 1 realice imagenes radiolégicas en toda la porcion a analizar.

Si el operador desea utilizar el segundo sensor 32c y, por lo tanto, realizar un procedimiento de imagenologia

radiolégica diferente, controla el movimiento hacia la segunda configuracion activa.

Como resultado, el motor 32f gira los sensores 32a y 32c, en relacion con el eje de rotacion 32g, de tal manera que
la primera superficie sensible 32b se aleja de la posicién adoptada previamente. Ademas, dicha rotacién posiciona el
segundo sensor 32c de tal manera que la segunda superficie sensible 32d se posicione sustancialmente
perpendicular al eje de propagacion 31a y en una posicion tal como para ser golpeada por la radiacion emitida por la
fuente 31 y estar a la misma distancia que la asumida por la primera superficie 32b en relacion con la fuente 31 en la

configuracion anterior.

Ademas, si se requiere una imagen de 360°, los impulsores internos 33 y 34 y el elemento 70, durante la adquisicion

de imagenes, giran la fuente 31 y el detector 32 para permitir dicha imagen de 360°.
Cuando se completa el procedimiento de imagenologia radioldgica, el operador controla el retorno del dispositivo 1 a

la configuracion de reposo y a continuacion, por ejemplo, puede realizar una cirugia en el paciente sin retirar dicho

paciente del dispositivo.
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Como alternativa, si es necesario un segundo procedimiento de imagenologia radioldgica, por ejemplo, que implica
una traslacion del detector 32 en la direccidén opuesta, el operador controla el paso del dispositivo 1 primero a la
configuracion de reposo y después a la configuracion de trabajo complementaria, y a continuacion realiza el segundo

procedimiento de imagenologia.

En vista de lo anterior, se puede apreciar que el dispositivo de imagenologia radiolégica 1, en virtud de variar tanto la
extension del portico 30 como su posicién en relaciéon con la cama 20, hace posible realizar una pluralidad de

operaciones/analisis al paciente sin moverlo de la cama 20.

En la configuracion de reposo, el pértico 30 esta practicamente alojado en su totalidad en la camara libre 40a, de
manera que el espacio ocupado por el dispositivo 1 esta definido por la cama 20 y por la estructura portante 40 vy,
por lo tanto, es sustancialmente el mismo que una cama de hospital, que es una cama que normalmente se usa para

transportar al paciente a otras areas dentro del hospital o para realizar una operacién en el paciente.

Ademas, dicha reduccion en las dimensiones globales se ha logrado debido también al desplazamiento particular de
los impulsores internos 33 y 34 y, en detalle, a su desplazamiento particular. Adicionalmente, la reduccion también
se obtiene gracias al hecho de que los impulsores internos 33 y 34 constituyen guias telescopicas arqueadas
innovadoras caracterizadas por una alta capacidad de expansion que puede, en algunos casos, permitir una rotacion
del cuerpo 33b y 34b y, por lo tanto, de la fuente 31 o el detector 32 con una amplitud sustancialmente dos veces la

de la amplitud del movimiento de entrada de dichas guias 33 y 34.

Adicionalmente, el dispositivo 1, cuyas dimensiones, en la configuracién de reposo, son similares a las de una

camilla de reconocimiento, se puede maniobrar facilmente dentro de una estructura/hospital.

A diferencia de los dispositivos de imagenologia conocidos, el dispositivo de imagenologia radiolégica 1 es capaz de

pasar facilmente a través de puertas, ascensores u otras aberturas normalmente presentes en un hospital.

Ademas, la adquisicion de imagenes por el dispositivo de imagenologia 1 es versatil. En virtud de los impulsores
internos 33 y 34 y el elemento de compensacion 70, la fuente 31 y el detector 32 pueden girar 360° para que el
angulo de inclinacion de la radiacion, es decir, el eje central 31a, con respecto al paciente, se pueda ajustar segun

sea necesario.

La adquisicién de imagenes por el dispositivo de imagenologia 1 también es versatil en virtud del mecanismo de
rotacion 50 que, al definir la segunda y la tercera posiciones bloqueadas rotacionales para el pértico 30 y, por lo
tanto, dos configuraciones de trabajo para el dispositivo 1, permite que el detector 32 y, en particular, el sensor lineal
(en un ejemplo), se utilice en dos direcciones de adquisicion de imagenes diferentes, aunque en su lugar pueden

emplearse otros tipos de sensores.

Contrariamente a los dispositivos conocidos, donde las imagenes solo se pueden adquirir con el portico

trasladandose en una sola direccion, con el dispositivo 1, el portico 30 se puede girar 180° para que los escaneos se
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puedan realizar en ambas direcciones y, por lo tanto, se pueden realizar imagenes radioldgicas especificas sin tener

que mover al paciente.

Ademas, en virtud de los bloques de cubierta 80 que sellan los extremos del pértico 30 cuando el dispositivo 1 esta
en la configuracion de reposo, se puede evitar la entrada de sangre, desechos u otro material que pudiera dafar los

componentes internos del portico 30.

Adicionalmente, se proporciona un innovador procedimiento de imagenologia radiolégica en virtud del dispositivo de

imagenologia radioldgica 1.

Con el procedimiento de imagenologia radioldgica, el analisis se realiza solamente cuando el paciente esta en el

estado ideal, limitando asi la exposicion a la radiacion y los costes del analisis.

En detalle, en el caso de inyectar un liquido de contraste, el procedimiento de imagenologia radiolégica permite que
el analisis se realice cuando el liquido esta en la porcién del cuerpo a analizar, evitando asi el riesgo de un analisis

de baja calidad debido a la ausencia del liquido en la porcién a analizar.

En al menos algunos casos, cuando es esencial la posicién correcta del paciente, al poder verificar la posicion de la
parte a analizar antes de realizar el procedimiento de imagenologia radiolégica, dicho procedimiento de

imagenologia radioldgica solo se realiza cuando el paciente esta en la posicion deseada.

Ademas, en virtud del dispositivo de imagen radioldgica, el procedimiento puede llevarse a cabo sin mover al

paciente durante todo el procedimiento.

Para tener una descripcion completa de las caracteristicas y la funcién del dispositivo y, ademas, las ventajas
logradas por el dispositivo de imagenologia radiolégica se describen a continuacion en términos de realizaciones
ejemplares con referencia a los dibujos. Estas realizaciones no estan en contraste con la descripcion anterior y son

realizaciones ejemplares no limitativas.

En una primera realizaciéon ejemplar no limitativa, el dispositivo de imagenologia radiolégica 1 incluye una unidad de
control 1a (mostrada en la figura 1e) adecuada para controlar el funcionamiento del dispositivo de imagenologia
radioldgica 1. El dispositivo también incluye una cama 20 que se extiende a lo largo una direccion principal 20a y que
tiene una superficie de soporte 20b para soportar al paciente. El dispositivo incluye un poértico 30 adecuado para
realizar imagenes radiolégicas de al menos una porcién del paciente y que define un eje principal de expansion 30a.
El portico puede tener una trayectoria circular de expansion 30b, en un plano de posicionamiento 30c que tiene,
apropiadamente, su centro en el eje de expansion 30a. El dispositivo también puede incluir una estructura portante
40 adecuada para soportar el pértico 30 y, en una posicion elevada, la cama 20 y que define una camara libre 40a.

El pdrtico en esta realizacion es un portico plegable.
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Como se muestra mejor en las figuras 1a-1c, la cama 20 se extiende a lo largo de una direccidon principal 20a
sustancialmente paralela y, en particular, coincidiendo con el eje principal de expansion 30a. La superficie de soporte
20b puede ser sustancialmente paralela al eje principal de expansion (o direccion principal) 30a y, en particular,
puede disponerse para quedar casi en paralelo a la superficie de soporte del dispositivo de imagenologia radiolégica
1.

En una realizacién, la unidad de control 1a puede estar conectada a los demas componentes del dispositivo 1
mediante conexion inalambrica y/o mediante un cable 1b como se muestra en la figura 1e. La unidad de control 1a
puede controlar y dar 6rdenes al dispositivo de imagenologia radiolégica 1. Mas especificamente, la unidad de
control 1a puede controlar el poértico 30 y sus movimientos. La unidad de control 1a puede incluir un cuadro de
mando capaz de controlar y dar érdenes automaticamente al dispositivo de imagenologia radioldgica 1 y cualquier
componente de interfaz (por ejemplo, pantalla tactil, teclado, joystick, etc.) adecuado para permitir que el operador

controle el dispositivo de imagenologia radiolégica.

Como se muestra en los ejemplos de las figuras 1a-1e, la estructura portante 40 incluye una base 41 que entra en
contacto con el suelo y es adecuada para soportar el portico 30. También en este ejemplo hay al menos una
columna 42 adecuada para soportar la cama 20 en la posicién elevada con respecto a la base 41. Puede haber dos
columnas 42 para soportar la cama. Sin embargo, se pueden incluir columnas adicionales para soportar el peso de
la cama y del paciente. En una realizacion, el dispositivo incluye ruedas de movimiento 43, preferentemente
pivotantes, adecuadas para disponerse entre una superficie de suelo sobre la cual esta dispuesto el dispositivo 1y la
base 41 para permitir el movimiento del dispositivo 1 y al menos un actuador 44 adecuado para mover la cama 20
con respecto a la base 41. Se pueden usar multiples actuadores para mover la cama. Como se muestra en las
figuras ejemplares, la base 41 y la al menos una columna 42 limitan y definen la camara 40a. En detalle, la camara
40a esta delimitada en la parte inferior (cerca del suelo) por la base 41; a lo largo de una cara lateral por la columna
42; si esta presente, a lo largo de una segunda cara lateral opuesta a la primera por la segunda columna 42; vy,

opcionalmente, en la parte superior por la cama 20.

Los actuadores 44 se disponen entre la cama 20 y cada columna 42 para modificar la extension de la camara 40a a
través de un movimiento de traslacién sustancialmente perpendicular a la direccion 20a. Como alternativa, los
actuadores 44 modifican la camara interna 40a a través de un movimiento rotacional de la cama 20 en torno a un eje

sustancialmente paralelo a la direccion principal 20a.

Dispuesto entre la base 41 y el pértico 30, el dispositivo de imagenologia radiolégica 1 incluye un mecanismo de
rotacion 50 adecuado para girar el portico 30 en torno a un eje de rotacion 50a en una realizacion. El dispositivo
también puede incluir un mecanismo de traslacion 60 adecuado para mover el poértico 30 a lo largo de un eje de

traslacion 60a sustancialmente paralelo a la direccion principal 20a (figura 1e).
El mecanismo de traslacion 60 esta dispuesto entre la base 41 y el portico 30 e incluye una guia lineal 61. La guia
lineal 61 puede ser motorizada y adecuada para controlar la traslacion a lo largo del eje de traslacion 60a. El

mecanismo de traslacion también puede permitir que la traslacién a lo largo del eje de traslacion se realice
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manualmente. En este ejemplo, el mecanismo de traslacion 60 incluye un carro 62 conectado al pértico 30 para

deslizarse a lo largo de la guia lineal 61, trasladando asi el portico 30.

A modo de ejemplo, el mecanismo de rotacion 50 esta dispuesto entre el mecanismo de traslacion 60 y el pértico 30
y es adecuado para girar el pértico 30 con respecto a un eje de rotacion 50a sustancialmente transversal y, en

particular, sustancialmente perpendicular a la direccion principal 20a.

En una realizacion, el mecanismo de rotacion 50 incluye una placa fija 51 adecuada para conectarse al carro 62, y
una placa movil 52 conectada al portico 30. En esta realizacion, el mecanismo de rotacién 50 también puede incluir
pasadores, cojinetes u otros elementos similares que definen el eje de rotacion 50a. Una palanca de control 53
adecuada para sostenerse por el operador puede permitirle controlar manualmente la rotacion, en torno al eje de
rotacion 50a, de la placa mévil 52 y, por lo tanto, del pértico 30 con respecto a la placa fija 51. Como alternativa a la
palanca de control 53, el mecanismo de rotacion 50 puede incluir un motor adecuado para controlar la rotacion del

portico 30.

En un ejemplo, la palanca de control 53 es adecuada para conectarse a los orificios proporcionados en las placas 51
y 52 para definir, para el pértico 30, una primera posicion bloqueada rotacional en la que el eje de expansion 30a es
sustancialmente paralelo a la direccion principal 20a, y la trayectoria circular de expansion 30b y el plano de
posicionamiento 30c son sustancialmente perpendiculares a la direccion 20a. Una segunda posicion rotacional
bloqueada en la que el eje principal de expansién 30a es sustancialmente perpendicular a la direccion principal 20a,
la trayectoria circular de expansion 30b y el plano de posicionamiento 30c son sustancialmente paralelos a la
direccion 20a. En otro ejemplo, la palanca 53 puede definir adicionalmente una tercera posicion bloqueada rotacional
en la que el eje principal de expansion 30a es sustancialmente paralelo a la direccién principal 20a, y la trayectoria
circular de expansion 30b y el plano de posicionamiento 30 son sustancialmente perpendiculares a la direccion 20a,

pero el portico 30 gira 180° con respecto a la primera posicion.

A modo de ejemplo solamente, y no a modo de limitacion, el pértico 30, giratorio en virtud del mecanismo de rotacion
50, incluye una fuente 31 adecuada para emitir radiacion, tal como rayos X, y que define un eje central de
propagacion 31a preferentemente sustancialmente perpendicular a la direccion principal 20a y al eje de expansion
30a. El portico también incluye un detector 32 adecuado para recibir la radiacién después de haber atravesado el
cuerpo del paciente y la cama 20. También puede haber al menos un impulsor interno capaz de girar la fuente 31y
el detector 32 en torno al eje de expansion 30a que define, para el detector 32, una trayectoria de deslizamiento
interna 33a y, para la fuente 31, una trayectoria de deslizamiento externa 34a distinta de la trayectoria interna 33a.
En una realizacion, el portico también incluye una carcasa 35 adecuada para alojar la fuente 31, el detector 32 y los
impulsores. En un ejemplo, la fuente, el detector y los impulsores estan situados dentro de la carcasa del portico,

independientemente de la configuracion del dispositivo.
El dispositivo de imagenologia radioldgica 1 es util tanto en las aplicaciones médicas como veterinarias para realizar
imagenes radiologicas de al menos una porcion de la anatomia interna de un paciente. En particular, el dispositivo

de imagenologia radiolégica 1 es adecuado para realizar rayos X, tomografias computarizadas, fluoroscopia y otros

22



10

15

20

25

30

35

40

ES 2791 177 T3

examenes de imagenologia radioldgica. Por lo tanto, en una realizacion, el detector 32 puede tener un primer sensor
32a, adecuado para llevar a cabo selectivamente una tomografia o fluoroscopia y que define una primera superficie
sensible 32b adecuada para detectar la radiacion. Un segundo sensor 32c¢ puede ser adecuado para realizar rayos X
y definir una segunda superficie sensible 32d adecuada para detectar la radiacion. En una realizacion, el detector
puede incluir un aparato de movimiento adecuado para mover el primer sensor 32a y el segundo sensor 32c en
relacion con la fuente 31. Se ha contemplado que se pueden usar otras disposiciones de diversos sensores del

detector, y la realizacion descrita es simplemente un ejemplo.

A modo de ejemplo solamente, y no a modo de limitacion, el primer sensor 32a puede incluir un panel plano,
mientras que el segundo sensor 32c puede incluir al menos un sensor lineal. En otro ejemplo, el primer sensor 32a
incluye dos sensores lineales, posicionados uno al lado del otro y que definen unas segundas superficies sensibles
sustancialmente coplanares 32d. Como alternativa, el segundo sensor 32c puede incluir uno o mas sensores
rectangulares u otros sensores. En otras realizaciones, se pueden usar otros tipos de sensores para los sensores
32ay 32c, y el segundo sensor 32c puede incluir mas o menos de dos sensores. También se ha contemplado que el
segundo sensor 32c puede incluir uno o mas sensores rectangulares u otros sensores. En aun otra realizacion, el
detector 32 puede prever un tercer sensor, no mostrado en el dibujo, que consiste preferentemente en un sensor de
recuento foténico directo. El aparato de movimiento es adecuado para mover los sensores 32a y 32c en relaciéon con
la fuente 31 definiendo una primera configuracion activa en la que solo el primer sensor 32a puede recibir la
radiacion emitida por la fuente 31 y una segunda configuracion activa en la que solo el segundo sensor 32c puede
recibir la radiacion. En una realizacion, el dispositivo de movimiento mueve los detectores 32a y 32c de tal manera
que, en cada una de las configuraciones activas, las superficies sensibles 32b y 32d estan sustancialmente
perpendiculares al eje de propagacion 31a, de manera que la distancia de la fuente 31 desde los detectores 32a y

32c y, mas especificamente, desde las superficies 32b y 32d, se mantiene invariable.

Ademas, en la realizacion en la que el detector 32 prevé el tercer sensor, el aparato de movimiento mueve los tres
sensores, de la misma manera que se describe a continuacion, definiendo una tercera configuracion activa en la que
solo el tercer sensor puede recibir la radiacién emitida por la fuente 31. En esta realizacion, la superficie sensible del
tercer sensor es sustancialmente perpendicular al eje central de propagacion 31a. La distancia de la fuente 31 desde
el tercer sensor y mas especificamente desde su superficie sensible, es igual a la definida por la fuente 31 y por las

demas superficies 32b y 32d en las otras configuraciones activas.

Como se muestra en las figuras 4a y 4b, el aparato de movimiento puede incluir un cuerpo portante 32e adecuado

para soportar los detectores 32a 'y 32c y un motor 32f.

El motor puede ser un motor eléctrico, o cualquier tipo de motor adecuado para girar los detectores 32a y 32c a lo
largo de un eje de rotacion 32g. En una realizacion, los detectores 32a y 32c giran sustancialmente perpendiculares
al eje de propagacion 31a. Los detectores 32a y 32c pueden girarse sustancialmente paralelos o perpendiculares a

la direccién principal 20a.
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En un ejemplo, la amplitud de rotacién de los detectores 32a y 32c es sustancialmente igual a 90° o 180° de manera
que, en la primera configuracion activa (figura 4a), la primera superficie 32b es sustancialmente perpendicular al eje
central de propagacion 31a, y la segunda superficie 32d es sustancialmente paralela al eje central de propagacion
31a. En la segunda configuracion activa (figura 4b), la primera superficie 32b puede ser sustancialmente paralela al
eje central de propagacion 31a, y la segunda superficie 32d puede ser sustancialmente perpendicular al eje central
31a. En esta realizacion, la distancia desde la fuente 31 es la misma que entre la fuente y la primera superficie 32b

en la configuracion anterior.

En las realizaciones mostradas, la carcasa 35 forma el cuerpo exterior del pértico 30 y, por lo tanto, define las

dimensiones y, en particular, la extension angular del portico 30.

A modo de ejemplo, la carcasa 35y, por lo tanto, el portico 30 pueden ser telescopicos para variar en extension a lo
largo de la trayectoria circular de expansion 30b. La carcasa telescépica define, para el dispositivo de imagenologia
radioldgica 1, al menos una configuracion de reposo y al menos una configuracion de trabajo. El dispositivo puede

tener multiples configuraciones de reposo y configuraciones de trabajo que pueden variar segun el grado.

En un ejemplo de la configuracion de reposo (figuras 1a'y 2a), la carcasa 35 y el poértico 30 estan contraidos y tienen
dimensiones angulares minimas. Por lo tanto, en esta configuracion de reposo, la carcasa 35, el portico 30 y el plano
de posicionamiento 30c definen un arco de una circunferencia sustancialmente centrada en el eje principal de
expansion 30a y que tiene una extension angular de, por ejemplo, aproximadamente menos de 270°. En una
realizacion, el arco de una circunferencia tiene una extension angular de aproximadamente menos de 240° y, en otra
realizacién, menos de aproximadamente 210° y, en aun otra realizacion, aproximadamente igual a aproximadamente
190°.

Ademas, en la configuracion de reposo, el poértico 30 y la trayectoria de expansion 30b definen un plano de
posicionamiento 30c sustancialmente paralelo a la direccién principal 20a. En una realizacion, el portico 30 esta
alojado en la camara libre 40a, reduciendo asi las dimensiones totales del dispositivo 1 al minimo y, como
consecuencia, dejando la superficie de soporte 20b sustancialmente despejada y facilmente accesible desde
cualquier punto. En una realizacion, el pértico 30 esta completamente alojado en la camara libre 40a cuando esta en
la configuracion de reposo, y en otra realizacion, el pértico 30 esta alojado, al menos parcialmente, en la camara

libre 40a cuando esta en la configuracion de reposo.

Como ejemplo, en la al menos una configuracion de trabajo, como se muestra en las figuras 1c-1e y 2c, la carcasa
35 y el portico 30 tienen una extension angular mayor que la de la configuracion de reposo para rodear, al menos
parcialmente, una porcion de la cama 20 y del paciente sobre la cama 20. Adicionalmente, la carcasa 35 y el portico
30 se hacen girar con respecto a la configuracion de reposo utilizando el mecanismo de rotacion 50, para colocar el
plano de posicionamiento 30c sustancialmente transversal a la direccion principal 20a. En este ejemplo, la carcasa
35y el portico 30 giran, con respecto a la configuracion de reposo, de un angulo de aproximadamente 90° y el plano

30c es casi perpendicular a la direccion 20a y el eje 30a es aproximadamente paralelo a la direccion principal 20a.
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Ademas de las configuraciones ejemplares anteriores, el dispositivo de imagenologia radiolégica 1 también puede
definir al menos una configuraciéon de trabajo complementaria en la que la carcasa 35 y el portico 30 tienen una
extension angular sustancialmente analoga a la de la configuracion de trabajo mencionada anteriormente, y el plano
de posicionamiento 30c es sustancialmente perpendicular a la direccién principal 20a, pero rotado aproximadamente
180°, en torno al eje de rotacion 50a, con respecto a la configuracion de trabajo, de manera que el pértico 30 mire

hacia una direccion opuesta a la configuracion de trabajo.

En una realizacion, el dispositivo de imagenologia radiologica 1 define otra configuracion de trabajo de extension
maxima (figuras 1d-1e y 2c) y, adicionalmente, una configuracion de trabajo complementaria de extension maxima
en la que la carcasa 35 y el poértico 30 estan sustancialmente cerrados. En esta realizacion, la carcasa 35 y el portico

30 tienen una extensién angular y una trayectoria de expansion circular 30b de sustancialmente 360°.

En ciertas realizaciones, la carcasa 35 incluye al menos dos modulos que tienen una trayectoria de extension
preferida que coincide sustancialmente con la trayectoria circular 30b y que tienen secciones transversales de

diferentes extensiones para permitir una insercion reciproca.

En una realizacion, la carcasa 35 incluye un médulo arqueado estatico 35a adecuado para conectarse al mecanismo
de rotacién 50. La carcasa 35 también incluye al menos un médulo arqueado mévil que tiene una seccion transversal
menor que el médulo estatico 35a a alojar en la misma. En una realizacién, la carcasa 35 incluye dos médulos
arqueados moviles, y estos dos mddulos arqueados moviles pueden alojarse dentro del modulo estatico 35a.
También puede haber al menos un mecanismo de expansion cinematico 35b adecuado para mover el al menos un
modulo arqueado movil con respecto al médulo estatico 35a a lo largo de la trayectoria circular de expansion 30b
para permitir que la carcasa 35 asuma cualquier extension angular entre 360° y la extension angular del moédulo

arqueado estatico 35a.

A modo de ejemplo, la carcasa 35 puede incluir un médulo arqueado estatico 35a, un primer médulo arqueado movil
35c dispuesto en un extremo del modulo estatico 35a, un segundo médulo arqueado mavil 35d dispuesto en el
extremo opuesto del modulo arqueado estatico 35a. El primer y segundo modulos arqueados méviles pueden ser
sustancialmente simétricos. En este ejemplo, el dispositivo puede incluir un mecanismo de expansion cinematico 35b
capaz de mover, independientemente entre si, el primer y segundo modulos arqueados moéviles 35¢c y 35d con
respecto al médulo estatico 35a a lo largo de la trayectoria de expansion circular 30b. El movimiento del primer
modulo arqueado movil 35c es en la direccion opuesta del segundo médulo arqueado movil 35d, de manera que, en
la extension maxima, el primer y segundo médulos arqueados moviles 35¢ y 35d alcanzan un punto de contacto

mutuo.

En una realizacion, el médulo estatico 35a y los modulos arqueados moviles 35c y 35d tienen sustancialmente el

mismo eje de expansion que casi coincide con la trayectoria de expansion circular 30b.

El primer y segundo mddulos arqueados moviles 35c y 35d pueden tener una seccion transversal diferente de la del

modulo estatico 35a para superponer, al menos parcialmente, el médulo estatico 35a. En otra realizacion, la seccién
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transversal de los médulos arqueados méviles es la misma que la seccién transversal del médulo estatico. En un
ejemplo, los médulos maviles 35¢c y 35d pueden tener una seccion transversal mas pequefia que la del moédulo

arqueado estatico 35a a alojar dentro del moédulo arqueado estatico.

En una realizacioén, el mecanismo de expansion cinematico 35b esta adaptado para mover los médulos arqueados
moviles 35¢ y 35d con respecto al modulo estatico 35a para variar la extension de la porcion de cada modulo

arqueado movil superpuesto y, en particular, incluido en el médulo arqueado estatico 35a.

En un ejemplo, el mecanismo de expansion cinematico 35b esta adaptado para disponer, en la configuracion de
reposo (figuras 1a y 2a), cada modulo arqueado mévil 35¢ y/o 35d totalmente situado dentro del médulo estatico 35a
de manera que la extension angular del pértico 30 sea sustancialmente igual al del médulo estatico 35a. En la
configuracion restante de este ejemplo, los médulos arqueados moviles 35¢ y 35d estan totalmente dentro del

modulo estatico 35a de la carcasa 35 y pueden estar sustancialmente en contacto entre si.

En una realizacion, en la al menos una configuracion de trabajo (figuras 1d y 2c) y, si se proporciona, en la al menos
una configuracion de trabajo complementaria, el mecanismo de expansion cinematico 35b puede permitir que cada
uno de los médulos arqueados moviles 35c y 35d sobresalga del médulo estatico 35a de manera que la extension
angular del portico 30 sea mayor que la del moédulo estatico 35a y casi igual a la del médulo estatico 35a mas la

extension angular de la porcion de cada médulo mévil 35¢ y 35d que sobresale del modulo estatico 35a.

En una realizacion, el mecanismo cinematico 35b (figura 5) es mecanico y, por ejemplo, incluye al menos una
cremallera 35e dispuesta en cada modulo arqueado movil 35c y 35d y que se extiende a lo largo de la trayectoria
circular de expansién 30b. El mecanismo cinematico 35b también puede incluir al menos una rueda dentada
motorizada 35f articulada al médulo arqueado estatico 35a, que se engrana con las cremalleras 35e para controlar el

movimiento de los modulos arqueados moviles 35¢ y 35d a lo largo de la trayectoria 30b.

Como alternativa, el mecanismo cinematico 35b puede mover cada médulo arqueado moévil 35¢ y 35d con respecto
al médulo arqueado estatico 35a a través de correas, actuadores arqueados, o, en una alternativa adicional, puede
ser de tipo magnético. En una realizacién separada, los mddulos arqueados mdviles 35c y 35d se mueven
manualmente con respecto al médulo arqueado estatico 35a. Puede no haber mecanismo cinematico 35b en esta

realizacién especifica.
Para almacenar el mecanismo de expansion cinematico 35b entre los moédulos 35a, 35¢ y 35d, cada mddulo
arqueado movil 35¢ y 35d esta dotado de un rebaje que define un canal de alojamiento 35g para el mecanismo de

expansién cinematico 35b.

En una realizacion, la fuente 31 y el detector 32 y el uno o mas impulsores internos pueden tener una extension

angular por debajo de la extension angular del moédulo estatico 35a.
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En una realizacion ejemplar, para mover la fuente 31 y el detector 32 de manera independiente, el pértico 30 incluye
un impulsor interior interno 33 que define, para el detector 32, una trayectoria de deslizamiento interna 33a y un
impulsor interior externo 34 que define, para la fuente 31, una trayectoria de deslizamiento externa 34a distinta de la

trayectoria de deslizamiento externa 33a.

Las trayectorias de deslizamiento interna y externa 33a y 34a pueden tener una forma circular con su centro en el
eje 30a para mover la fuente 31 y/o el detector 32 sin cambiar sustancialmente su distancia desde el eje principal de
expansion 30a. En un ejemplo, las trayectorias de deslizamiento interna y externa 33a y 34a se encuentran en un
solo plano sustancialmente perpendicular al eje principal de expansion 30a y sustancialmente paralelo al plano de

posicionamiento 30c.

En una realizacion ejemplar, la trayectoria de deslizamiento externa 34a define una distancia desde la fuente 31 al
eje principal de expansién 30a, y la trayectoria de deslizamiento interna 33a define una distancia del detector 32, es
decir, las superficies sensibles 32b o 32d, desde el eje principal de expansion 30a. El radio definido por la trayectoria
de deslizamiento externa 34a es mayor que el radio definido por la trayectoria de deslizamiento interna 33a. Se ha
contemplado que la trayectoria de deslizamiento externa 34a define una distancia de la fuente 31 desde el gje
principal de expansion 30a entre aproximadamente 1100 mm y aproximadamente 300 mm. Esta distancia también
puede ser entre aproximadamente 900 mm y aproximadamente 480 mm. En este ejemplo, la trayectoria de
deslizamiento interna 33a define una distancia de la superficie sensible del detector 32 desde el eje principal de
expansion 30a entre aproximadamente 900 mm y aproximadamente 150 mm y, en detalle, entre aproximadamente

600 mm y aproximadamente 300 mm.

Solo a modo de ejemplo, cada impulsor interno 33 y 34 puede incluir una guia arqueada y al menos un carro

adaptado para moverlo a lo largo de la guia arqueada.

En una realizacion, mejor mostrada en las figuras 3a y 3b, la guia interior interna 33 incluye una guia arqueada
interna 33b integral con el primer médulo moévil 35¢ y que define la trayectoria de deslizamiento 33a. La guia interior
interna 33 también puede incluir al menos un carro interno 33c. El carro interno 33c puede estar motorizado
(eléctrico) y preferentemente es de tipo recirculacion a bolas, aunque puede usarse cualquier motor adecuado. En
esta realizacion, el carro interno 33c puede estar restringido al detector 32 y adaptado para moverlo a lo largo de la
guia arqueada interna 33b y, por lo tanto, a lo largo de la trayectoria interna 33a. La guia exterior interna 34 puede
incluir una guia arqueada externa 34b integral con el segundo médulo arqueado mavil 35d y que define la trayectoria
de deslizamiento 34a. La guia exterior interna 34 también puede incluir al menos un carro externo 34c. Al igual que
con el carro interno 33c, el carro externo 34c puede estar motorizado (eléctrico) y preferentemente ser de tipo de
recirculacion a bolas, aunque puede usarse cualquier motor adecuado. En esta realizacion, el carro externo 34c
puede estar restringido a la fuente 31 y adaptado para moverlo a lo largo de la guia arqueada exterior 34b y, por lo

tanto, a lo largo de la trayectoria externa 34a.

En ciertas realizaciones, se puede disponer una abertura o ranura en cada modulo arqueado movil 35c y 35d,

duplicando las guias 33b y 34b. También en ciertas realizaciones, se puede disponer una cremallera en la guia
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arqueada 33b y 34b, en el lado opuesto a los carros interno y externo 33c y 34c. Ademas, la rueda dentada del
mecanismo cinematico 35b puede engranarse, a través de la abertura o ranura, a la cremallera para controlar el

movimiento de los médulos arqueados moviles 35¢ y 35d actuando sobre la guia curvada 33b y 34b.

En una realizacion, cada guia arqueada 33b y 34b tiene una extensiéon angular al menos igual a 180° para que los
impulsores internos 33 y 34 puedan girar el detector 32 y la fuente 31, respectivamente, en un angulo entre
aproximadamente 0° y aproximadamente 180°. Se ha contemplado que las guias arqueadas 33b y 34b tienen una
extension angular entre aproximadamente 180° y aproximadamente 210°. En otra realizacion, las guias arqueadas

33b y 34b tienen una extension angular entre aproximadamente 190° y aproximadamente 200°.

Solo a modo de ejemplo, la guia arqueada interna 33b puede unirse conjuntamente al primer médulo arqueado movil
35c para definir, en lados opuestos de y con respecto al primer médulo 35c, una primera porcion sobresaliente
interna 33d y una segunda porcion sobresaliente interna 33e. En la configuraciéon de reposo (figura 3a), la primera
porcién interna 33d puede superponerse al segundo modulo mévil 35d, y la segunda porcion sobresaliente interna
33e puede estar en voladizo con respecto a los médulos arqueados moviles 35¢c y 35d. Ademas, en la configuracion
de trabajo de extensién maxima (figura 3b), la primera porcién sobresaliente interna 33d puede estar en voladizo con
respecto a los maédulos arqueados moviles 35c y 35d, y la segunda porciéon sobresaliente interna 33e puede

superponerse al segundo modulo arqueado mévil 35.

En un ejemplo, la guia arqueada externa 34b esta unida conjuntamente al segundo médulo mavil 35d para definir, en
lados opuestos de y con respecto al médulo 35d, una primera porcidon sobresaliente externa 34d y una segunda
porcién sobresaliente externa 34e. En la configuracion de reposo (figura 3a) de este ejemplo, la primera porcion
externa 34d puede superponerse al primer médulo movil 35¢, y la segunda porcidn sobresaliente externa 34e puede
estar en voladizo con respecto a los moédulos arqueados moviles 35¢ y 35d. Ademas, en la configuracion de trabajo
de extensién maxima (figura 3b), la primera porcidn sobresaliente externa 34d puede estar en voladizo con respecto
a los médulos arqueados moviles 35c y 35d, y la segunda porcion sobresaliente externa 34e puede superponerse al

primer médulo mévil 35c.

En una realizacion, las primeras porciones sobresalientes 33d y 34d y las segundas porciones sobresalientes 33e y
34e respectivamente pueden tener una extension angular igual a aproximadamente 90° y de aproximadamente 10° a

aproximadamente 20°.

En ciertas realizaciones, los impulsores internos 33 y 34 pueden mover la fuente 31 y el detector 32 con las guias
33by 34b alo largo de las trayectorias 33a y 34a en un angulo entre aproximadamente 0° y aproximadamente 180°
o al menos aproximadamente 360°, con respecto a los médulos arqueados méviles 35¢ y 35d. Por lo tanto, cada
impulsor 33 y 34 puede incluir un grupo de control adaptado para mover, a lo largo de la trayectoria de deslizamiento

33ay 34a, la guia arqueada 33b y 34b con respecto a la carcasa 35 y los médulos méviles 35c y 35d.

En una realizacion, el grupo de control define para cada impulsor interno 33 y 34 una condicion contraida, en la que

la guia arqueada interna 33b y la guia arqueada externa 34b se superponen sustancialmente respectivamente al

28



10

15

20

25

30

35

40

ES 2791 177 T3

primer médulo mévil 35¢ y al segundo médulo 35d, y una condicién expandida en la que la guia arqueada 33b y 34b

sobresale, al menos parcialmente, del médulo mavil correspondiente 35c y 35d.

En una realizacion, el grupo de control esta adaptado para mover la guia arqueada 33b o 34b por medio de un
campo magnético e incluye un iman, fijado en el moédulo mévil 35¢ y/o 35d, adecuado para controlar la guia
arqueada 33b o 34b que interactia con imanes permanentes conectados a la guia arqueada 33b o 34b. Como
alternativa, el grupo de control esta adaptado para mover mecanicamente la guia arqueada 33b o 34b y puede incluir
una rueda dentada motorizada articulada, preferentemente, con respecto a la guia arqueada 33b o 34b y adecuada

para acoplarse con una cremallera obtenida en el médulo arqueado mévil 35¢ y/o 35d.

En esta realizacion, la guia arqueada 33b y 34b puede tener una extension angular casi entre 90° y 110°.

En ciertas realizaciones, los impulsores internos 33 y 34 pueden ser de tipo telescopico y, por lo tanto, pueden
mover, de un angulo entre 0° y aproximadamente 180°, la fuente y el detector mediante una variacion de su
extension angular a lo largo de la trayectoria 33a y 34a. Por lo tanto, cada impulsor 33 y 34 puede incluir una guia
arqueada adicional que se extiende casi a lo largo de la trayectoria 30b e interpuesta entre la guia arqueada 33b o
34b y el carro 33c o 34c para permitir que el carro 33c y 34c se deslice sobre la guia arqueada adicional. El grupo de
control puede estar adaptado para variar la extension del impulsor interno 33 o 34, a lo largo de la trayectoria de
deslizamiento 33a y 34a, moviendo una de las guias arqueadas adicionales con respecto a la guia arqueada

correspondiente 33b y 34b y, por lo tanto, con respecto a la carcasa 35.

En esta realizacion, el grupo de control de cada guia 33 y 34 define una condicién contraida, en la que la guia
arqueada adicional se superpone sustancialmente con la guia arqueada correspondiente 33b o 34b y el moédulo
movil 35¢c o 35d, y una condicién expandida en la que la guia arqueada adicional sobresale, al menos parcialmente,

de la guia arqueada correspondiente 33b o 34b y el médulo mévil 35¢ o 35d.

Adicionalmente, el grupo de control define un impulsor interno 33 y/o 34 dotado de un mecanismo de multiplicacion
de carrera que obtiene una velocidad de salida de mayor amplitud, preferentemente el doble de la amplitud, con
respecto a la velocidad de entrada. Por lo tanto, el grupo de control incluye una cremallera obtenida en el médulo
arqueado movil 35¢ y/o 35d o 34b. El grupo de control también puede incluir una cremallera adicional obtenida en la
guia arqueada 33b o 34b, y una rueda dentada motorizada articulada a la guia arqueada adicional. La rueda dentada
motorizada puede ser adecuada para engranarse con ambas cremalleras determinando una velocidad de la guia
adicional (velocidad de salida) que tiene una amplitud dos veces la amplitud de la velocidad de entrada de la rueda

dentada.

En esta realizacién, cada una de las guias arqueadas 33b y 34b y la guia adicional tienen sustancialmente la misma

extension angular, que puede estar entre aproximadamente 90° y aproximadamente 110°.

En ciertas realizaciones, dentro de la carcasa 35, el pértico 30 incluye un sistema de movimiento de sensor 36

situado entre el detector 32 y el carro 33c de la guia interior interna 33 y capaz de trasladar el detector 32
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manteniendo las superficies sensibles 32b y/o 32d casi perpendiculares al eje de propagacion 31a.

En una realizacion, el sistema de movimiento de sensor 36 esta adaptado para trasladar el detector 32 a lo largo de
un eje de sefalizaciéon 36a sustancialmente perpendicular al eje de propagacion 31ay al eje principal de expansion
30a. En una realizacién, el sistema de movimiento de sensor 36 esta adaptado para trasladar el detector 32, con
respecto a una posicion en la que el eje de propagacion 31a se cruza con el centro de las superficies sensibles 32b
0 32d, de una cantidad entre aproximadamente +400 mm y aproximadamente £50 mm, o sustancialmente dentro de

aproximadamente +400 mm y aproximadamente +300 mm.

El sistema de movimiento de sensor 36 puede incluir una guia de aleteo 36b que define el eje de aleteo 36a, un
cursor de aleteo 36¢ que soporta el detector 32 y puede deslizarse a lo largo de la guia de aleteo 36b, y un motor de
aleteo 36d. El motor de aleteo 36d puede ser un motor eléctrico, adecuado para controlar el movimiento del cursor

de aleteo 36¢ a lo largo de la guia de aleteo 36b.

En adn otra realizacién, el dispositivo de imagenologia radioldgica 1 incluye apropiadamente un elemento de
compensacion 70 dispuesto entre el pértico 30 y el mecanismo de rotacion 60 y adecuado para girar el portico 30
para facilitar la rotacién completa de la fuente 31 y del detector 32 sobre la cama 20 y, por lo tanto, sobre el paciente.
También se ha contemplado que el dispositivo incluye uno o mas bloques de cubierta integrados o extraibles 80,
preferentemente dos, adecuados para sellar los extremos del portico 30 y los extremos de los modulos arqueados

moviles 35¢ y 35d cuando el dispositivo esta en la configuracién cerrada.

El elemento de compensacion 70 es adecuado para girar la fuente 31 y el detector 32 en torno a un eje
sustancialmente paralelo a la direccién principal 20a y en torno al eje principal de expansion 30a cuando el portico
30 esta al menos en la primera posicion bloqueada rotacional o en la tercera posicién bloqueada rotacional. En una
realizacion, la amplitud de la rotacién adicional es tal que la amplitud de rotacion definida por los impulsores internos
33 y 34 mas la amplitud de la rotacién adicional definida por el elemento 70 permite que la fuente 31 y el detector 32
realicen al menos una rotacién completa en torno al eje principal de expansion 30a, la cama 20 vy, por lo tanto,
alrededor del paciente. La suma de las rotaciones es al menos igual a 360° y, preferentemente, sustancialmente
igual a 360°.

En una realizacién, la amplitud de la rotacion adicional es igual a un angulo entre aproximadamente 100° y
aproximadamente 220°, o entre aproximadamente 145° y aproximadamente 200°, o sustancialmente igual a

aproximadamente 180°.

El elemento de compensacion 70 puede incluir al menos una cremallera 71 que tiene una trayectoria que se extiende
sustancialmente en forma de un arco de una circunferencia que tiene su centro en el eje principal de expansion 30a.
Ademas, el elemento de compensacién 70 puede incluir al menos una rueda dentada motorizada u otro dispositivo

similar adecuado para engranarse con la cremallera 71 para controlar la rotacion del pértico 30.
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En una realizacién, la rueda dentada motorizada esta conectada a la placa moévil 52, mientras que la cremallera 71
se obtiene en la superficie externa de la carcasa 35 y en la superficie externa del médulo arqueado estatico 35a que

esta en la superficie orientada al mecanismo de rotacion 50.

Solo a modo de ejemplo, cada bloque de cubierta 80 incluye una proteccion 81 que tiene una placa, un dispositivo
de listones u otro elemento adecuado para superponer una seccién del moédulo estatico 35a. Se ha contemplado que
un motor, no mostrado en los dibujos, adecuado para mover la proteccion 81 con respecto a los extremos de los
modulos arqueados moviles 35¢ y 35d vy, por lo tanto, del pértico 30, también puede estar presente. En esta
realizacion, el motor es un motor eléctrico y mueve la proteccion 81 por medio de un movimiento giratorio con
respecto a un eje sustancialmente perpendicular al plano de posicionamiento 30c de la trayectoria circular de

expansion 30b.

En una realizacién, el motor es adecuado para superponer la proteccion 81 con los extremos del pértico 30, cerrando
el portico 30 cuando el dispositivo esta en la configuracion de reposo o en una configuracion de trabajo caracterizada
por una extension del pértico 30 sustancialmente menor de 360°. El motor también distancia la proteccion 81 de los
extremos del pértico 30 para permitir la expansion correcta de al menos el pértico 30, cuando el dispositivo 1 esta en
la configuracion de trabajo y el pértico esta sustancialmente cerrado, es decir, cuando define un anillo cerrado y, en
consecuencia, tiene una extension igual a 360° (configuracion de extension maxima definida anteriormente o

configuracion de trabajo complementaria de extension maxima).

Solo a modo de ejemplo, y no a modo de limitacién, se describira un procedimiento para usar el dispositivo de
imagenologia radiologica. En una realizacion, el dispositivo de imagenologia radiolégica 1 esta inicialmente en la
configuracion de reposo (figuras 1a y 2a) con el portico 30 dispuesto dentro de la camara libre 40a y, por lo tanto, la

superficie de soporte 20b practicamente completamente libre y sustancialmente accesible desde cualquier punto.

En esta realizacion, en la configuracion de reposo, el portico 30 tiene la carcasa 35 con los médulos arqueados
moviles 35c y 35d sustancialmente alojados dentro del médulo arqueado estatico 35a y los impulsores 33 y 34 se

superponen al médulo estatico 35a o, si existe la posibilidad, en la condicion contraida.

El operador coloca al paciente en la cama 20 y controla el movimiento hasta la configuracion de trabajo deseada

(figuras 1d y 2c).

En una realizacion, el operador, utilizando el mecanismo de rotacién 50, gira el portico 30 aproximadamente 90° para
disponer el plano de posicionamiento 30c sustancialmente perpendicular a la direccién principal 20a. A continuacion,
la carcasa 35 y el portico 30 se trasladan a lo largo de la trayectoria circular de expansion 30b hasta asumir la

extension angular deseada.
En una realizacion, si el pértico 30 se cierra sustancialmente y, por lo tanto, asume una extensién de
aproximadamente 360°, cada bloque de cubierta 80 mueve la proteccion 81 liberando los extremos de los médulos

moviles 35¢ y 35d y del portico 30.
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En esta realizacion, durante este cambio de configuracion, los dos médulos arqueados méviles 35c y 35d giran a lo
largo de la trayectoria circular de expansion 30b, con direcciones opuestas de rotacion, colocando las guias

arqueadas 33b y 34b en lados opuestos con respecto al eje prevalente 30a (figura 3b).

Cuando se alcanza la configuracion de trabajo deseada, el operador puede seleccionar a continuacion la porcion del
cuerpo a analizar. En una realizacion, la unidad de control 1a ordena a cada uno de los carros interno y externo 33c
y 34c que se deslicen a lo largo de la guia arqueada respectiva 33b y 34b colocando el detector 32 y/o la fuente 31
en la posicion deseada. Como alternativa, el movimiento del carro interno 33c y/o el carro externo 34c vy, por lo tanto,
del detector 32 y/o la fuente 31 se definen, ademas del movimiento de los carros 33c y 34c en la guia respectiva, por

el grupo de control descrito anteriormente.

Si el movimiento del carro 33c y 34c no es suficiente para alcanzar la posicion requerida y, por lo tanto, para permitir
que la posicién angular de la fuente 31 y/o el detector 32 sea la 6ptima para el tipo de imagen a realizar, la unidad de
control 1a puede entonces activar el elemento de compensacion 70 para girar el portico 30, llevando asi la fuente 31

y/o el detector 32 a la posicion adecuada.

Ahora en esta realizacion, ya sea automaticamente o en respuesta a una orden dada por el operador a través de la

unidad de control 1a, la fuente 31 y el detector 32 realizan la imagen radioldgica deseada.

Por ejemplo, si el operador desea realizar una tomografia y/o fluoroscopia, el dispositivo de imagenologia radiolégica

1 debe pasar a la primera configuracion activa.

Como resultado, el motor 32f gira los sensores 32a y 32c, en relacion con el eje de rotacion 32g, de tal manera que
la primera superficie sensible 32c se posiciona sustancialmente perpendicular al eje de propagaciéon 31a y en tal

posicidon como para ser golpeada por la radiacion emitida por la fuente 31.

Después de concluir las operaciones anteriores, la fuente 31 y el detector 32 realizan, ya sea automaticamente o en
respuesta a un comando del control del operador que usa la estacion de control 30, el procedimiento de
imagenologia radiolégica mientras el mecanismo de traslacion 60 mueve el portico 30 a lo largo el eje de traslacion

60a para permitir que el dispositivo 1 realice imagenes radioldgicas en toda la porcion a analizar.

Si el operador desea utilizar el segundo sensor 32c y, por lo tanto, realizar un procedimiento de imagenologia

radiolégica diferente, el operador controlara a continuacion el movimiento hacia la segunda configuracion activa.

Como resultado, el motor 32f gira los sensores 32a y 32c, en relacion con el eje de rotacion 32g, de tal manera que
la primera superficie sensible 32b se aleja de la posicion adoptada previamente. Ademas, la rotacién posiciona el
segundo sensor 32c de tal manera que la segunda superficie sensible 32d se posicione sustancialmente
perpendicular al eje de propagacion 31a y en una posicion tal como para ser golpeada por la radiacion emitida por la

fuente 31 y estar a la misma distancia que la asumida por la primera superficie 32b en relacion con la fuente 31 en la
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configuracion anterior.

En ciertas realizaciones, si se requiere una imagen de 360°, los impulsores internos 33 y 34 y el elemento 70,

durante la adquisicién de imagenes, giran la fuente 31 y el detector 32 para permitir la imagen de 360°.

Cuando se completa el procedimiento de imagenologia radiolégica, el operador puede controlar el retorno del
dispositivo 1 a la configuracién de reposo y a continuacion, por ejemplo, puede realizar una cirugia en el paciente sin

retirar al paciente del dispositivo.

Como alternativa, si es necesario un segundo procedimiento de imagenologia radioldgica, por ejemplo, que implica
una traslacion del detector 32 en la direccidén opuesta, el operador controla el paso del dispositivo 1 primero a la
configuracion de reposo y después a la configuracion de trabajo complementaria, y a continuacion realiza el segundo

procedimiento de imagenologia.

En vista de lo anterior, se puede apreciar que el dispositivo de imagenologia radiolégica 1, en virtud de variar tanto la
extension del portico 30 como su posicién en relaciéon con la cama 20, hace posible realizar una pluralidad de

operaciones/analisis al paciente sin moverlo de la cama 20.

En una realizacion, en la configuracion de reposo, el pértico 30 esta practicamente alojado en su totalidad en la
camara libre 40a, de manera que el espacio ocupado por el dispositivo 1 esta definido por la cama 20 y por la
estructura portante 40 y, por lo tanto, es sustancialmente el mismo que una cama de hospital, que es una cama que
normalmente se usa para transportar al paciente a otras areas dentro del hospital o para realizar una operacion en el

paciente.

Ademas, la reducciéon en las dimensiones totales se ha logrado desplazando los impulsores internos 33 y 34.
Adicionalmente, la reduccion de dimensiones puede obtenerse gracias a que los impulsores internos 33 y 34
constituyen guias telescopicas arqueadas innovadoras caracterizadas por una alta capacidad de expansion que
puede, en algunos casos, permitir una rotacion del cuerpo 33b y 34b y, por lo tanto, de la fuente 31 o el detector 32

con una amplitud sustancialmente dos veces la de la amplitud del movimiento de entrada de las guias 33 y 34.

Adicionalmente, el dispositivo 1, cuyas dimensiones, en la configuracion de reposo, son similares a las de una cama

de reconocimiento, se puede maniobrar faciimente dentro de una estructura/hospital.

A diferencia de los dispositivos de imagenologia conocidos, el dispositivo de imagenologia radiolégica 1 es capaz de

pasar facilmente a través de puertas, ascensores u otras aberturas normalmente presentes en un hospital.

Ademas, la adquisicion de imagenes por el dispositivo de imagenologia 1 es versatil. En virtud de los impulsores
internos 33 y 34 y el elemento de compensacion 70, la fuente 31 y el detector 32 pueden girar 360° para que el
angulo de inclinacion de la radiacion, es decir, el eje central 31a con respecto al paciente, se pueda ajustar segun

sea necesario.
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La adquisicién de imagenes por el dispositivo de imagenologia 1 también es versatil en virtud del mecanismo de
rotacion 50 que, al definir la segunda y la tercera posiciones bloqueadas rotacionales para el pértico 30 y, por lo
tanto, dos configuraciones de trabajo para el dispositivo 1, permite que el detector 32 y el sensor lineal (en un
ejemplo), se utilicen en dos direcciones de adquisicion de imagenes diferentes, aunque en su lugar pueden

emplearse otros tipos de sensores.

Contrariamente a los dispositivos conocidos, donde las imagenes solo se pueden adquirir con el portico
trasladandose en una sola direccion, con el dispositivo 1, el portico 30 se puede girar aproximadamente 180° para
que los escaneos se puedan realizar en ambas direcciones y, por lo tanto, se pueden realizar imagenes radioldgicas
especificas sin tener que mover al paciente. Ademas, en virtud de los bloques de cubierta 80 que sellan los extremos
del pértico 30 cuando el dispositivo 1 esta en la configuracién de reposo, se puede evitar la entrada de sangre,

desechos u otro material que pudiera danar los componentes internos del pértico 30.

En consecuencia, se proporciona un innovador procedimiento de imagenologia radiolégica en virtud del dispositivo

de imagenologia radioldgica 1.

Con el procedimiento de imagenologia radioldgica, el analisis se realiza solamente cuando el paciente esta en el

estado ideal, limitando asi la exposicion a la radiacion y los costes del analisis.

En el caso de inyectar un liquido de contraste, el procedimiento de imagenologia radiolégica permite que el analisis
se realice cuando el liquido esta en la porcidon del cuerpo a analizar, evitando asi el riesgo de un analisis de baja

calidad debido a la ausencia del liquido en la porcién a analizar.

En al menos algunos casos, cuando es esencial la posicidn correcta del paciente, al poder verificar la posicion de la
parte a analizar antes de realizar el procedimiento de imagenologia radioldgica, el procedimiento de imagenologia

radiolégica solo se realiza cuando el paciente esta en la posicion deseada.

Ademas, en virtud del dispositivo de imagen radioldgica, el procedimiento puede llevarse a cabo sin mover al

paciente durante todo el procedimiento.

Se pueden hacer modificaciones y variaciones a la invencion descrita en el presente documento sin apartarse del
alcance del concepto inventivo. Todos los elementos como se describen y reivindican en el presente documento
pueden reemplazarse con elementos equivalentes y el alcance de la invencion incluye todos los demas detalles,

materiales, formas y dimensiones.

Por ejemplo, la fuente 31 y el detector 32 estan restringidos integralmente al pértico 30 que, en una realizacion, esta
libre de los manipuladores 33 y 34. En un ejemplo, la fuente 31 es integral con el médulo arqueado estatico 35a o
uno de los médulos méviles 35c y 35d; y el detector 32 puede estar rigidamente integrado con uno de los médulos

moviles 35c y 35d o con el modulo estatico 35a para disponerse en el lado opuesto al resorte 31 en una de las
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configuraciones activas.

En una realizacioén, el elemento de compensacién 70 define una amplitud de la rotacién adicional sustancialmente

igual a un angulo sustancialmente mayor de 180° y, en ofra realizacion, al menos sustancialmente 360°.

Por lo tanto, el elemento de compensacion 70, ademas de la cremallera 71 y la al menos una rueda dentada
motorizada, presenta una cremallera adicional que tiene sustancialmente un arco de trayectoria de desarrollo de

circunferencia centrada en el eje 30a de desarrollo predominante.

En detalle, para permitir el cierre de los médulos arqueados moéviles 35¢ y 35d, la cremallera adicional puede tener
un radio diferente con respecto a la cremallera 71 y, por lo tanto, el elemento de compensacion 70 puede
proporcionar una rueda dentada motorizada complementaria capaz de engranarse a la cremallera adicional que

ordena la rotacién del pértico 30.

Un experto en la técnica apreciara que no todos los dispositivos de imagenologia radiolégica tienen todos estos
componentes y pueden tener otros componentes, ademas, o en lugar de los componentes mencionados aqui.
Ademas, aunque estos componentes se ven y se describen por separado, diversos componentes pueden integrarse

en una sola unidad en algunas realizaciones.

Las diversas realizaciones descritas anteriormente se proporcionan solo a modo de ilustracion y no deben
interpretarse como limitantes de la invencion reivindicada. Los expertos en la técnica reconoceran facilmente
diversas modificaciones y cambios que pueden realizarse a la invencion reivindicada sin seguir las realizaciones y
aplicaciones ejemplares que se ilustran y se describen en el presente documento, y sin apartarse del alcance de la

invencion reivindicada, que se expone en las siguientes reivindicaciones.
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REIVINDICACIONES

1.- Dispositivo de imagenologia radioldgica (1) que comprende:

- una cama (20) que define una direccioén principal (20a);

- una estructura portante (40) adecuada para soportar dicha cama (20) en una posicion elevada que define una
camara libre (40a) entre dicha estructura portante (40) y dicha cama (20);

- un portico (30) adecuado para realizar imagenes radioldgicas y definir una trayectoria circular de expansion
(30b) sobre un plano de posicionamiento (30c); comprendiendo dicho portico (30) una fuente (31) capaz de emitir
una radiacion; un detector (32) capaz de recibir la radiacion después de atravesar dicha cama (20); y una
carcasa (35) adecuada internamente para alojar al menos dicha fuente (31), dicho detector (32)

- un mecanismo de rotacion (50) adecuado para girar dicho pértico (30) en relacién con dicha cama (20) y con
dicha estructura portante (40), variando la inclinacion de dicho plano de posicionamiento (30c) en relaciéon con
dicha direccion principal (20a); en el que

- dicha carcasa (35) comprende un médulo arqueado estatico (35a) conectado a dicho mecanismo de rotacion
(50); al menos un médulo arqueado mévil (35¢, 35d); y al menos un mecanismo de expansion cinematico (35b)
capaz de mover dicho al menos un médulo arqueado movil (35¢, 35d) con respecto a dicho médulo arqueado
estatico (35a) a lo largo de dicha trayectoria circular de expansion (30b); y porque dicho dispositivo de
imagenologia radiolégica (1) define una configuracién de reposo en la que dicho plano de posicionamiento (30c)
es paralelo a dicha direccion principal (20a) y en el que dicho al menos un moédulo arqueado movil (35¢, 35d) se
superpone sustancialmente por completo a dicho médulo arqueado estatico (35a) de manera que la extension
angular de dicha carcasa (35) es sustancialmente igual a la extension angular de dicho médulo arqueado estatico
(35a); y al menos una configuracion de trabajo en la que dicho plano de posicionamiento (30c) es transversal a
dicha direccion principal (20a) y en el que dicho al menos un médulo arqueado movil (35¢, 35d) sobresale, al
menos parcialmente, de dicho médulo arqueado estatico (35a) de manera que la extension angular de dicha

carcasa (35) es sustancialmente mayor a la extension angular de dicho médulo arqueado estatico (35a).

2.- Dispositivo de imagenologia radiolégica (1) segun la reivindicacion 1, en el que, en dicha configuracion de

reposo, dicho portico (30) esta sustancialmente alojado en su totalidad en dicha camara libre (40a).

3.- Dispositivo de imagenologia radioldgica (1) segin una o mas de las reivindicaciones 1-2, en el que, en dicha al
menos una configuracién de trabajo, dicho plano de posicionamiento (30c) es perpendicular a dicha direccion
principal (20a).

4.- Dispositivo de imagenologia radiolégica (1) segin una o mas de las reivindicaciones 1-3, que define al menos
una configuracion de trabajo adicional en la que dicho plano de posicionamiento (30c) es perpendicular a dicha
direccion principal (20a) y gira, con respecto a dicha al menos una configuracion de trabajo, sustancialmente 180°.

5.- Dispositivo de imagenologia radioldgica (1) segun una o mas de las reivindicaciones anteriores, en el que dicho
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alojamiento (35) comprende dos de dicho al menos un mdédulo arqueado movil (35c, 35d) situado en
correspondencia de extremos opuestos de dicho médulo arqueado estatico (35a); y en el que dicho al menos un
mecanismo de expansion cinematico (35b) esta adaptado para mover dichos médulos arqueados méviles (35c¢, 35d)

en direcciones opuestas.

6.- Dispositivo de imagenologia radiolégica (1) segun la reivindicacion 5, que define una configuracion de trabajo de
extension maxima en la que dichos segundos modulos (35c, 35d) alcanzan un contacto mutuo que define una

carcasa (35) y un portico (30) que tiene una extension angular de 360°.

7.- Dispositivo de imagenologia radiolégica (1) segun una o mas de las reivindicaciones 5-6, en el que dicho al
menos un mecanismo de expansion cinematico (35b) esta adaptado para mover independientemente dichos

moddulos moviles arqueados (35c¢, 35d).

8.- Dispositivo de imagenologia radiolégica (1) segun una o mas de las reivindicaciones 5-7, en el que dichos
modulos méviles arqueados (35c¢, 35d) tienen una extension angular sustancialmente igual a 90°; y en el que dicho

moddulo arqueado estatico (35a) tiene una extension angular comprendida sustancialmente entre 180° y 210°.
9.- Dispositivo de imagenologia radiolégica (1) segun una o mas de las reivindicaciones anteriores, que comprende

al menos un blogue de cubierta (80) adecuado para sellar los extremos de dicho portico (30) al menos cuando dicho

dispositivo de imagenologia radiolégica (1) esta en dicha configuracion cerrada.
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