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(57) Resumo: Um instrumento cirtrgico que compreende um eixo de acionamento, um atuador de extremidade giratério em
relacéo ao dito eixo de acionamento ao redor de uma junta articulada, um sistema de articulagdo configurado para girar o atuador
de extremidade e uma trava de articulacédo. A trava de articulacdo é configurada para acoplar seletivamente o sistema de
articulacéo a uma estrutura do eixo de acionamento. Em varias modalidades, o instrumento cirdrgico compreende adicionalmente
uma placa de trava mével na estrutura do eixo de acionamento. Em tais modalidades, a trava de articulagdo é configurada para
travar o sistema de articulagdo a placa de trava.
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Relatério Descritvo da Patente de Invencdo para
"INSTRUMENTO CIRURGICO QUE COMPREENDE UM SISTEMA DE
ARTICULA(;AO TRAVAVEL A UMA ESTRUTURA".
ANTECEDENTES

[001] A presente invencao se refere a instrumentos cirdrgicos e,

em varias disposicfes, a instrumentos cirlrgicos para grampeamento e
corte, e a cartuchos de grampos para uso com 0S mesmos, que Sao
projetados para grampear e cortar tecido.

BREVE DESCRICAO DOS DESENHOS

[002] Véarias caracteristicas das modalidades aqui descritas,

juntamente com suas vantagens, podem ser entendidas de acordo com
a descricao apresentada a seguir, considerada em conjunto com o0s
desenhos em anexo, conforme exposto a seguir:

[003] a Figura 1 é uma vista em elevacéo lateral de um sistema
cirargico que compreende um conjunto de cabo e multiplos conjuntos
de ferramenta cirdrgica intercambiaveis que podem ser usados com o
mesmo;

[004] a Figura 2 é uma vista de conjunto explodida de por¢des do
conjunto de empunhadura e de um dos conjuntos de ferramenta
cirargica intercambiavel representados na Figura 1;

[005] a Figura 3 € uma vista em perspectiva de um dos conjuntos de
ferramenta cirargica intercambiavel representados na Figura 1;

[006] a Figura 4 € uma vista de conjunto explodida do conjunto de
ferramenta cirurgica intercambiavel da Figura 3;

[007] a Figura 5 é outra vista de conjunto explodida de uma porgéao
distal do conjunto de ferramenta cirurgica intercambiavel das Figuras 3
e 4,

[008] a Figura 6 é uma vista de conjunto explodida de uma porcéo
distal do conjunto de ferramenta cirurgica intercambiavel das Figuras
3as;
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[009] a Figura 7 é uma vista de conjunto explodida de uma porcéo
proximal do conjunto de ferramenta cirdrgica intercambiavel das
Figuras 3 a 6;

[0010] a Figura 8 é uma vista de conjunto explodida de uma porcéo
proximal do conjunto de ferramenta cirlrgica intercambiavel das
Figuras 3 a 7;

[0011] a Figura 9 é outra vista de conjunto explodida de uma porgéo
do conjunto de ferramenta cirdrgica intercambiavel das Figuras 3 a 8;
[0012] a Figura 10 é uma vista em perspectiva de uma porcéo
proximal do conjunto de ferramenta cirurgica intercambiavel das Figuras 3
ag;

[0013] a Figura 11 é outra vista em perspectiva da porcéo proximal
do conjunto de ferramenta cirdrgica intercambiavel das Figuras 3 a 10;
[0014] a Figura 12 é uma vista em perspectiva da secao transversal
da porcao proximal do conjunto de ferramenta cirdrgica intercambiavel das
Figuras 3 a 11;

[0015] a Figura 13 é outra vista em perspectiva da secao transversal
da porcéo proximal do conjunto de ferramenta cirdrgica intercambiavel das
Figuras 3 a 12;

[0016] a Figura 14 é outra vista em perspectiva da secao transversal
da porcéo proximal do conjunto de ferramenta cirdrgica intercambiavel das
Figuras 3 a 13;

[0017] a Figura 15 é uma vista em perspectiva da secao transversal
de uma porcao distal do conjunto de ferramenta cirdrgica intercambiavel
das Figuras 3 a 14;

[0018] A Figura 16 € uma vista em planta parcial de um atuador de
extremidade de um instrumento cirdrgico de acordo com ao menos uma
modalidade;

[0019] A Figura 16A € uma vista em planta parcial do atuador de

extremidade da Figura 16 ilustrando o atuador de extremidade
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articulado em uma primeira direcéo;

[0020] a Figura 16B é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 16 ilustrando o atuador de extremidade
articulado em uma segunda dire¢ao;

[0021] a Figura 17 € uma vista em planta parcial de um atuador de
extremidade de um instrumento cirdrgico de acordo com ao menos uma
modalidade;

[0022] a Figura 17A é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 ilustrando o atuador de extremidade
articulado em uma primeira direcao;

[0023] a Figura 17B é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 ilustrando o atuador de extremidade
articulado em uma segunda direcao;

[0024] a Figura 18 é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 16;

[0025] a Figura 19 é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17;

[0026] a Figura 20 é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 16 em uma posicao articulada;

[0027] a Figura 21 é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 em uma posicao articulada;

[0028] a Figura 22 € uma ilustracdo esquematica ilustrando uma faixa
de articulagcéo do atuador de extremidade da Figura 16;

[0029] a Figura 23 € uma ilustracdo esquematica de uma faixa de
articulacdo do atuador de extremidade da Figura 17;

[0030] a Figura 24 € uma vista em perspectiva parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 ilustrado com alguns componentes removidos;

[0031] a Figura 25 é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 ilustrado com alguns componentes

removidos;
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[0032] a Figura 26 é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 ilustrado em uma configuragao aberta e ndo
articulada;

[0033] a Figura 26A é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 ilustrado em uma configuracdo aberta e
completamente articulada a direita;

[0034] a Figura 26B é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 ilustrado em uma configuracdo aberta e
completamente articulada a esquerda;

[0035] a Figura 27 é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 ilustrado em uma configuracao fechada e nao
articulada;

[0036] a Figura 27A é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 ilustrado em uma configuracédo fechada e
completamente articulada a direita;

[0037] a Figura 27B é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 ilustrado em uma configuracéo fechada e
completamente articulada a esquerda;

[0038] a Figura 28 é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 ilustrado em uma configuracdo néo
articulada;

[0039] a Figura 29 é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 em uma configuracéo articulada;

[0040] a Figura 30 é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 ilustrado em uma configuracdo né&o
articulada;

[0041] a Figura 30A é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 ilustrado em uma configuracdo completamente
articulada a direita;

[0042] a Figura 30B € uma vista em planta parcial do atuador de
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extremidade da Figura 17 ilustrado em uma configuracdo completamente
articulada a esquerda;

[0043] a Figura 31 é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 ilustrado em uma configuracdo né&o
articulada;

[0044] a Figura 31A é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 ilustrado em uma configuracdo completamente
articulada a direita;

[0045] a Figura 31B é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 17 ilustrado em uma configuracao completamente
articulada a esquerda;

[0046] a Figura 32 é uma vista em perspectiva parcial de um atuador
de extremidade de acordo com ao menos uma modalidade;

[0047] a Figura 33 é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 32;

[0048] a Figura 34 é uma vista em secéo transversal do atuador de
extremidade da Figura 32 ilustrado em uma configuracéo néo articulada;
[0049] a Figura 34A é uma vista em secao transversal do atuador de
extremidade da Figura 32 ilustrado em uma configuracao articulada;
[0050] a Figura 34B é uma vista em sec¢éao transversal do atuador de
extremidade da Figura 32 ilustrado em uma configuracéo articulada;
[0051] a Figura 35 é uma vista em perspectiva parcial de um atuador
de extremidade de acordo com ao menos uma modalidade;

[0052] a Figura 36 € uma vista em perspectiva parcial do atuador de
extremidade da Figura 35 ilustrado com alguns componentes removidos;
[0053] a Figura 37 é uma vista em planta parcial do atuador de
extremidade da Figura 35 ilustrado com alguns componentes
removidos;

[0054] a Figura 38 é uma vista em elevacéo parcial do atuador de

extremidade da Figura 35 ilustrado com alguns componentes
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removidos;

[0055] a Figura 39 é uma vista em secéo transversal do atuador de
extremidade da Figura 35 ilustrado em uma configuracdo nao articulada;
[0056] a Figura 39A é uma vista em secao transversal do atuador de
extremidade da Figura 35 ilustrado em uma configuracéo articulada;
[0057] a Figura 39B é uma vista em sec¢éao transversal do atuador de
extremidade da Figura 35 ilustrado em uma configuracéo articulada;
[0058] a Figura 40 € uma vista em secéo transversal parcial de um
atuador de extremidade que compreende um sistema de articulacéo,
incluindo uma trava de articulacdo de acordo com ao menos uma
modalidade;

[0059] a Figura 41 é uma vista explodida parcial do atuador de
extremidade da Figura 40;

[0060] a Figura 42 é uma vista de extremidade em secao transversal
do atuador de extremidade da Figura 40;

[0061] a Figura 43 é uma vista em sec¢do transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 40 que ilustra a trava de articulagcao em
uma condicéo engatada;

[0062] a Figura 44 é uma vista em secdo transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 40 que ilustra a trava de articulagcao em
uma condicéo destravada,;

[0063] a Figura 45 é uma vista em secdo transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 40 que ilustra a trava de articulagéo em
uma condicéao travada;

[0064] a Figura 46 € uma vista em secéo transversal parcial de um
atuador de extremidade que inclui uma placa de trava deslizante de
acordo com pelo menos uma modalidade;

[0065] a Figura 47 é uma vista em secao transversal parcial de
outro atuador de extremidade que inclui uma placa de trava deslizante

de acordo com pelo menos uma modalidade;
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[0066] a Figura 48 é uma vista em secéo transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 47 que ilustra a autoajustabilidade da
placa de trava;

[0067] a Figura 49 é uma vista em secdo transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 47 em uma condi¢éo travada,

[0068] a Figura 50 € uma vista em secéo transversal parcial de um
atuador de extremidade que inclui outra placa de trava deslizante de
acordo com pelo menos uma modalidade;

[0069] a Figura 51 é uma vista em sec¢do transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 50 ilustrado em uma condicao travada;
[0070] a Figura 52 é uma vista em sec¢do transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 50 ilustrado em outra condic&o travada;
[0071] a Figura 53 € uma vista em secao transversal parcial de um
atuador de extremidade que compreende um sistema de articulagcdo e uma
trava de articulacéo de acordo com pelo menos uma modalidade ilustrada
com alguns componentes removidos;

[0072] a Figura 53A é uma vista em secéo transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 53 articulado em uma primeira
direcao;

[0073] a Figura 53B é uma vista em secéo transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 53 articulado em uma segunda
direcao;

[0074] a Figura 54 é uma vista em secdo transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 53 em uma condicao destravada;
[0075] a Figura 55 é uma vista em secéo transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 53 em uma condicdo parcialmente
travada;

[0076] a Figura 56 é uma vista em secéo transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 53 em uma condicao travada;

[0077] a Figura 57 é um gréfico ilustrando a trava gradual do atuador
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de extremidade da Figura 53;

[0078] a Figura 58 é uma vista em sec¢éo transversal parcial de um
atuador de extremidade que compreende um sistema de articulacdo e uma
trava de articulagéo de acordo com pelo menos uma modalidade ilustrada
com alguns componentes removidos;

[0079] a Figura 59 é uma vista em secéo transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 58 ilustrado em uma condicéo
parcialmente travada,

[0080] a Figura 60 é uma vista em secdo transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 58 em uma condicao travada;

[0081] a Figura 61 é uma vista em secéo transversal parcial de um
atuador de extremidade que compreende um sistema de articulacdo e uma
trava de articulacéo de acordo com pelo menos uma modalidade ilustrada
com alguns componentes removidos;

[0082] a Figura 62 é uma vista em secao transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 61 que ilustra a trava de articulagéo
se movendo em direcao ao sistema de articulagao;

[0083] a Figura 63 é uma vista em sec¢do transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 61 que ilustra a trava de articulagao
engatada com o sistema de articulacéo;

[0084] a Figura 64 é uma vista em sec¢do transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 61 que ilustra a trava de articulagcao em
uma condicéo travada;

[0085] a Figura 65 é outra vista em secéo transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 61 que ilustra a trava de articulacéo em
uma condicéao travada;

[0086] a Figura 66 € uma vista em secdo transversal parcial de um
atuador de extremidade que compreende um sistema de articulacdo e uma
trava de articulacéo de acordo com pelo menos uma modalidade ilustrada

com alguns componentes removidos;
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[0087] a Figura 67 é uma vista em secdo transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 66 que ilustra a trava de articulacao
engatada com o sistema de articulagéao;

[0088] a Figura 68 é uma vista em secdo transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 66 que ilustra a trava de articulacdo em
uma condicéo travada;

[0089] a Figura 69 é uma vista em secéo transversal parcial de um
atuador de extremidade que compreende um sistema de articulacdo e uma
trava de articulagdo de acordo com pelo menos uma modalidade ilustrada
com alguns componentes removidos;

[0090] a Figura 70 é uma vista em secéo transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 69 que ilustra a trava de articulacao
se movendo em direcao ao sistema de articulagao;

[0091] a Figura 71 é uma vista em secdo transversal parcial do
atuador de extremidade da Figura 69 que ilustra a trava de articulagcao em
uma condicéo travada;

[0092] a Figura 72 € uma vista em perspectiva parcial de um
sistema acionador de articulagdo do atuador de extremidade de acordo
com ao menos uma modalidade;

[0093] a Figura 73 € uma vista em planta do sistema acionador de
articulacdo do atuador de extremidade da Figura 72;

[0094] a Figura 74 é uma vista em elevacao do sistema acionador de
articulacao do atuador de extremidade da Figura 72;

[0095] a Figura 75 é uma vista em perspectiva parcial de um
sistema acionador de articulacdo do atuador de extremidade de acordo
com ao menos uma modalidade;

[0096] a Figura 76 € uma vista em planta do sistema acionador de
articulacéo do atuador de extremidade da Figura 75;

[0097] a Figura 77 é uma vista em elevacao do sistema acionador de

articulacéo do atuador de extremidade da Figura 75;
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[0098] a Figura 78 € uma vista detalhada do sistema acionador de
articulacao do atuador de extremidade da Figura 75;

[0099] a Figura 79 é outra vista em detalhe do sistema acionador de
articulagéo do atuador de extremidade da Figura 75;

[00100] a Figura 80 € uma vista em perspectiva de um instrumento
cirargico de acordo com ao menos uma modalidade que compreende
um eixo de acionamento e um atuador de extremidade,;

[00101] a Figura 81 é uma vista em perspectiva do instrumento
cirargico na Figura 80 que ilustra o atuador de extremidade articulado
em relacao ao eixo de acionamento;

[00102] a Figura 82 é uma vista em perspectiva do atuador de
extremidade da Figura 80 em uma configuracdo aberta;

[00103] a Figura 83 é uma vista em elevacédo parcial de um membro
de disparo de acordo com ao menos uma modalidade;

[00104] aFigura 84 € uma vista em planta em secao transversal parcial
do membro de disparo da Figura 83;

[00105] a Figura 85 € uma vista em secéo transversal parcial de uma
extremidade distal de um cartucho de grampos com uma ponta encurtado
de acordo com ao menos uma modalidade;

[00106] a Figura 86 é uma vista em secao transversal parcial de
uma extremidade distal de um cartucho de grampos com uma ponta
alongada de acordo com ao menos uma modalidade;

[00107] a Figura 87 € uma vista de topo de varios componentes
internos do cartucho de grampos da Figura 85 ilustrando um acionador
de grampo triplo se estendendo sobre trés fileiras longitudinais de
cavidades de grampo posicionado no topo de uma porcdo de um
deslizador em cunha;

[00108] a Figura 88 € uma vista em secéao transversal do acionador
de grampo triplo da Figura 87 ilustrando a linha central do acionador de

grampo triplo em relagéo ao deslizador;
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[00109] a Figura 89 é uma vista em planta parcial do cartucho de
grampos da Figura 85 ilustrando um lado da plataforma do cartucho de
grampos em secao transversal e mostrando a posicao do deslizador da
Figura 88 dentro das reentrancias definidas na ponta encurtada do
cartucho apés a conclusdo de um curso de disparo;

[00110] a Figura 90 é uma vista em secao transversal parcial do
cartucho de grampos da Figura 85 tomada ao longo da linha 90-90 na
Figura 89 ilustrando a posicédo do deslizador apos a conclusdo de um
curso de disparo;

[00111] a Figura 91 € um diagrama comparando a acessibilidade
dos atuadores de extremidade que compreendem os cartuchos de
grampos nas Figuras 85 e 86 durante um procedimento cirargico em
uma cavidade pélvica,

[00112] aFigura 92 é uma vista em perspectiva parcial de um atuador
de extremidade que compreende o cartucho de grampos da Figura 85 e
uma bigorna oposta encurtada com uma ponta protetora de acordo com
ao menos uma modalidade;

[00113] a Figura 93 é uma vista em elevacao parcial do atuador de
extremidade da Figura 92;

[00114] a Figura 94 é uma vista em planta parcial de uma
modalidade da bigorna representada na Figura 92 com uma ponta
protetora em uma configuragdo montada,;

[00115] a Figura 95 é uma vista em secdo transversal parcial da
bigorna representada na Figura 94 tomada ao longo da linha 95-95 na
Figura 94 e ilustrada em uma configuracéao parcialmente desmontada que
mostra meios de fixacdo exemplificadores para fixar de modo removivel a
ponta protetora a bigorna;

[00116] a Figura 96 é uma vista em secdo transversal parcial da
bigorna representada na Figura 95 tomada ao longo da linha 96-96 na

Figura 95 e ilustrada em uma configuracédo parcialmente desmontada
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mostrando a geometria de um recurso de fixacdo na bigorna para
conexdo a geometria correspondente na ponta protetora;

[00117] aFigura 97 é uma vista em secao transversal parcial de uma
modalidade adicional da bigorna representada na Figura 92 em uma
configuracéo parcialmente desmontada, ilustrando uma ponta protetora
posicionada dentro de um suporte temporario;

[00118] a Figura 98 € uma vista em secao transversal da bigorna
representada na Figura 97 tomada ao longo da linha 98-98 na Figura
97 em uma configuracdo parcialmente desmontada, mostrando a
geometria de um recurso de fixacdo de ponta a bigorna;

[00119] a Figura 99 é uma vista em secao transversal da bigorna
representada na Figura 97 tomada ao longo da linha 99-99 na Figura
97 em uma configuracdo montada, com o suporte temporario ainda
ligado;

[00120] a Figura 100 € uma vista em secdo transversal de um
sistema de vedacao de trocarte antes da insercdo de um atuador de
extremidade através do mesmo;

[00121] a Figura 101 é uma vista em secéo transversal do sistema
de vedacdo de trocarte da Figura 100 ilustrando o atuador de
extremidade mostrado na Figura 100 sendo inserido através do mesmo;
[00122] a Figura 102 é uma vista em secdo transversal de um
sistema de vedacéo de trocarte da Figura 100 ilustrando a insergao do
atuador de extremidade representado na Figura 100 através do
mesmo;

[00123] a Figura 103 € uma vista em sec¢dao transversal do sistema
de vedacdo de trocarte da Figura 100 ilustrando um atuador de
extremidade que compreende o cartucho de grampos encurtado da
Figura 85 e uma bigorna encurtada com uma ponta protetora sendo
inserida através do mesmo;

[00124] a Figura 104 € uma vista em sec¢ao transversal do sistema
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de vedacdo de trocarte da Figura 100 antes de um atuador de
extremidade que compreende o cartucho alongado da Figura 86 e de
uma bigorna encurtada com uma ponta aguda sendo inserida através
do mesmo;

[00125] a Figura 105 é uma vista em sec¢do transversal do sistema
de vedacdo de trocarte da Figura 100 ilustrando o atuador de
extremidade mostrado na Figura 104 sendo inserido através do mesmo;
e

[00126] a Figura 106 € uma vista em secao transversal do sistema
de vedacdo de trocarte da Figura 100 ilustrando o atuador de
extremidade mostrado na Figura 104 sendo inserido através do mesmo;
[00127] Caracteres de referéncia correspondentes indicam partes
correspondentes através das varias vistas. As exemplificacdes aqui
descritas ilustram véarias modalidades da invencdo, em uma forma, e
tais exemplificacdes ndo devem ser consideradas como limitadoras do
escopo da invengédo em qualquer modo.

DESCRICAO DETALHADA

[00128] O requerente do presente pedido detém os seguintes pedidos

de patente US, que foram depositados ha mesma data do presente pedido
e gue estdo, cada um, aqui incorporados por referéncia em suas
respectivas totalidades:

[00129] - Pedido de Patente U.S. n° de série , intitulado
SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING AN OFFSET
ARTICULATION JOINT; n° do documento de procuracao
END8207USNP/170098;

[00130] - Pedido de Patente U.S. n° de série , intitulado
SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING AN ARTICULATION
SYSTEM RATIO; ne do documento  de procuracao
END8210USNP/170099;

[00131] - Pedido de Patente U.S. n° de série , intitulado
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SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING AN ARTICULATION
SYSTEM RATIO; ne do documento  de procuracao
END8204USNP/170100;

[00132] - Pedido de Patente US n° de série , intitulado
SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING FIRING MEMBER
SUPPORTS; n° do documento de procuracdo END8218USNP/170101;
[00133] - Pedido de Patente U.S. n° de série , intitulado
SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING AN ARTICULATION SYSTEM
LOCKABLE BY A CLOSURE SYSTEM; n° do documento de procuracao
END8211USNP/170103;

[00134] - Pedido de Patente U.S. n° de série , intitulado
SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING A SHAFT INCLUDING A
HOUSING ARRANGEMENT; n° do documento de procuracao
END8215USNP/170107;

[00135] - Pedido de Patente U.S. n° de série , intitulado
SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING SELECTIVELY ACTUATABLE
ROTATABLE COUPLERS; n° do documento de procuragcao
END8201USNP/170104;

[00136] - Pedido de Patente U.S. n° de série , intitulado
SURGICAL STAPLING INSTRUMENTS COMPRISING SHORTENED
STAPLE CARTRIDGE NOSES; n° do documento de procuragao
END8206USNP/170105;

[00137] - Pedido de Patente U.S. n° de série , intitulado
SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING A SHAFT INCLUDING A
CLOSURE TUBE PROFILE; n° do documento de procuragao
END8212USNP/170106;

[00138] - Pedido de Patente U.S. n° de série :
intitulado METHOD FOR ARTICULATING A SURGICAL
INSTRUMENT; n° do documento de procuracao
END8200USNP/170089M;
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[00139] - Pedido de Patente U.S. n° de série , intitulado
SURGICAL INSTRUMENTS WITH ARTICULATABLE END
EFFECTOR WITH AXIALLY SHORTENED ARTICULATION JOINT
CONFIGURATIONS; n° do documento de  procuragao
END8214USNP/170090;

[00140] Pedido de Patente U.S. n° de série , intitulado
SURGICAL INSTRUMENTS WITH OPEN AND CLOSABLE JAWS
AND AXIALLY MOVABLE FIRING MEMBER THAT IS INITIALLY
PARKED IN CLOSE PROXIMITY TO THE JAWS PRIOR TO FIRING;
n° do documento de procuracdo END8202USNP/170091;

[00141] Pedido de Patente U.S. n° de série , intitulado
SURGICAL INSTRUMENTS WITH JAWS CONSTRAINED TO PIVOT
ABOUT AN AXIS UPON CONTACT WITH A CLOSURE MEMBER THAT
IS PARKED IN CLOSE PROXIMITY TO THE PIVOT AXIS; n° do
documento de procuracdo END8213USNP/170092;

[00142] - Pedido de Patente U.S. n° de série , intitulado
SURGICAL END EFFECTORS WITH IMPROVED JAW APERTURE
ARRANGEMENTS; ne do documento de procuracao
END8203USNP/170093;

[00143] - Pedido de Patente U.S. n° de série , intitulado
SURGICAL CUTTING AND FASTENING DEVICES WITH PIVOTABLE
ANVIL WITH A TISSUE LOCATING ARRANGEMENT IN CLOSE
PROXIMITY TO AN ANVIL PIVOT; n° do documento de procuragéo
END8205USNP/170094;

[00144] - Pedido de Patente U.S. n° de série , intitulado
JAW RETAINER ARRANGEMENT FOR RETAINING A PIVOTABLE
SURGICAL INSTRUMENT JAW IN PIVOTABLE RETAINING
ENGAGEMENT WITH A SECOND SURGICAL INSTRUMENT JAW,; n°
do documento de procuragdao END8216USNP/170095;

[00145] - Pedido de Patente U.S. n° de série , intitulado
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SURGICAL INSTRUMENT WITH POSITIVE JAW OPENING
FEATURES; n° do documento de procuragcdo END8208USNP/170096;
[00146] - Pedido de Patente U.S. n° de série , intitulado
SURGICAL INSTRUMENT WITH AXIALLY MOVABLE CLOSURE
MEMBER; n° do documento de procuracdo END8209USNP/170097;
[00147] - Pedido de Patente US n° de série , intitulado
SURGICAL INSTRUMENT LOCKOUT ARRANGEMENT; n° do
documento de procuracao END8233USNP/170084;
[00148] - Pedido de Patente de Desenho Industrial U.S. n° de série
, intitulado STAPLE FORMING ANVIL; n° do documento de
procuracdo END8236USDP/170109D;
[00149] - Pedido de Patente de Desenho Industrial U.S. n° de série
, intitulado SURGICAL INSTRUMENT SHAFT; n° do
documento de procuragdo END8239USDP/170108D; e
[00150] - Pedido de Patente de Desenho Industrial US n° :
intitulado "SURGICAL FASTENER CARTRIDGE"; n° do documento de
procuracao END8240USDP/170110D.

[00151] O requerente do presente pedido detém os seguintes

pedidos de patente US que foram depositados em 27 de junho de
2017, e que estdo, cada um, aqui incorporados por referéncia em suas
respectivas totalidades:

[00152] - Pedido de Patente US n° de série , intitulado
SURGICAL ANVIL MANUFACTURING METHODS; n° do documento
de procuracdo END8165USNP/170079M;

[00153] - Pedido de Patente US n° de série , intitulado
SURGICAL ANVIL ARRANGEMENTS; n° do documento de procuracéo
END8168USNP/170080;
[00154] - Pedido de Patente US n° de série , intitulado
SURGICAL ANVIL ARRANGEMENTS; n° do documento de procuracéo
END8170USNP/170081;
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[00155] - Pedido de Patente US n° de série , intitulado
SURGICAL ANVIL ARRANGEMENTS; n° do documento de procuragéo
END8164USNP/170082;

[00156] - Pedido de Patente US n° de série , intitulado

STAPLE FORMING POCKET ARRANGEMENTS; n° do documento de
procuracdo END8169USNP/170083;

[00157] - Pedido de Patente US n° de série , intitulado
STAPLE FORMING POCKET ARRANGEMENTS; n° do documento de
procuracéo END8167USNP/170085;

[00158] - Pedido de Patente US n° de série , intitulado
STAPLE FORMING POCKET ARRANGEMENTS; n° do documento de
procuracdo END8232USNP/170086;

[00159] - Pedido de Patente US n° de série , intitulado
ANVIL ARRANGEMENTS FOR SURGICAL STAPLERS; n° do
documento de procuracao END8166USNP/170087; e

[00160] - Pedido de Patente US n° de série , intitulado
ARTICULATION SYSTEMS FOR SURGICAL INSTRUMENTS; n° do
documento de procuragdo END8171USNP/170088.

[00161] O requerente do presente pedido detém o0s seguintes

pedidos de patente US que foram depositados em 21 de dezembro de
2016, e que estdo, cada um, aqui incorporados por referéncia em suas
respectivas totalidades:

[00162] - Pedido de Patente US n° de série 15/386.185, intitulado
SURGICAL STAPLING INSTRUMENTS AND REPLACEABLE TOOL
ASSEMBLIES THEREOF,;

[00163] -Pedido de Patente US n° de série 15/386.230, intitulado
ARTICULATABLE SURGICAL STAPLING INSTRUMENTS;

[00164] - Pedido de Patente US n° de série 15/386.221, intitulado
LOCKOUT ARRANGEMENTS FOR SURGICAL END EFFECTORS;
[00165] - Pedido de Patente US n° de série 15/386.209, intitulado
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SURGICAL END EFFECTORS AND FIRING MEMBERS THEREOF;
[00166] - Pedido de Patente US n° de série 15/386.198, intitulado
LOCKOUT ARRANGEMENTS FOR SURGICAL END EFFECTORS AND
REPLACEABLE TOOL ASSEMBLIES;

[00167] - Pedido de Patente US n° de série 15/386.240, intitulado
SURGICAL END EFFECTORS AND ADAPTABLE FIRING MEMBERS
THEREFOR;

[00168] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.939, intitulado
STAPLE CARTRIDGES AND ARRANGEMENTS OF STAPLES AND
STAPLE CAVITIES THEREIN;

[00169] Pedido de Patente US n° de série 15/385,941, intitulado
SURGICAL TOOL ASSEMBLIES WITH CLUTCHING
ARRANGEMENTS FOR SHIFTING BETWEEN CLOSURE SYSTEMS
WITH CLOSURE STROKE REDUCTION FEATURES AND
ARTICULATION AND FIRING SYSTEMS;

[00170] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.943, intitulado
SURGICAL STAPLING INSTRUMENTS AND STAPLE-FORMING
ANVILS;

[00171] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.950, intitulado
SURGICAL TOOL ASSEMBLIES WITH CLOSURE STROKE
REDUCTION FEATURES;

[00172] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.945, intitulado
STAPLE CARTRIDGES AND ARRANGEMENTS OF STAPLES AND
STAPLE CAVITIES THEREIN;

[00173] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.946, intitulado
SURGICAL STAPLING INSTRUMENTS AND STAPLE-FORMING
ANVILS;

[00174] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.951, intitulado
SURGICAL INSTRUMENTS WITH JAW OPENING FEATURES FOR
INCREASING A JAW OPENING DISTANCE;
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[00175] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.953, intitulado
METHODS OF STAPLING TISSUE;

[00176] Pedido de Patente US n° de série 15/385.954, intitulado
FIRING MEMBERS WITH NON-PARALLEL JAW ENGAGEMENT
FEATURES FOR SURGICAL END EFFECTORS;

[00177] Pedido de Patente US n° de série 15/385.955, intitulado
SURGICAL END EFFECTORS WITH EXPANDABLE TISSUE STOP
ARRANGEMENTS;

[00178] Pedido de Patente US n° de série 15/385.948, intitulado
SURGICAL STAPLING INSTRUMENTS AND STAPLE-FORMING
ANVILS;

[00179] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.956, intitulado
SURGICAL INSTRUMENTS WITH POSITIVE JAW OPENING
FEATURES;

[00180] Pedido de Patente US n° de série 15/385.958, intitulado
SURGICAL INSTRUMENTS WITH LOCKOUT ARRANGEMENTS
FOR PREVENTING FIRING SYSTEM ACTUATION UNLESS AN
UNSPENT STAPLE CARTRIDGE IS PRESENT;

[00181] Pedido de Patente US n° de série 15/385.947, intitulado
STAPLE CARTRIDGES AND ARRANGEMENTS OF STAPLES AND
STAPLE CAVITIES THEREIN.

[00182] Pedido de Patente US n° de série 15/385.896, intitulado
METHOD FOR RESETTING A FUSE OF A SURGICAL INSTRUMENT
SHAFT,;

[00183] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.898, intitulado
STAPLE FORMING POCKET ARRANGEMENT TO ACCOMMODATE
DIFFERENT TYPES OF STAPLES;

[00184] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.899, intitulado
SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING IMPROVED JAW
CONTROL;
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[00185] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.901, intitulado
STAPLE CARTRIDGE AND STAPLE CARTRIDGE CHANNEL
COMPRISING WINDOWS DEFINED THEREIN;

[00186] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.902, intitulado
SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING A CUTTING MEMBER;
[00187] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.904, intitulado
STAPLE FIRING MEMBER COMPRISING A MISSING CARTRIDGE
AND/OR SPENT CARTRIDGE LOCKOUT;

[00188] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.905, intitulado
FIRING ASSEMBLY COMPRISING A LOCKOUT;

[00189] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.907, intitulado
SURGICAL INSTRUMENT SYSTEM COMPRISING AN END
EFFECTOR LOCKOUT AND A FIRING ASSEMBLY LOCKOUT;
[00190] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.908, intitulado
FIRING ASSEMBLY COMPRISING A FUSE;

[00191] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.909, intitulado
FIRING ASSEMBLY COMPRISING A MULTIPLE FAILED-STATE FUSE;
[00192] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.920, intitulado
STAPLE FORMING POCKET ARRANGEMENTS;

[00193] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.913, intitulado
ANVIL ARRANGEMENTS FOR SURGICAL STAPLE/FASTENERS;
[00194] Pedido de Patente US n° de série 15/385,914, intitulado
METHOD OF DEFORMING STAPLES FROM TWO DIFFERENT TYPES
OF STAPLE CARTRIDGES WITH THE SAME SURGICAL STAPLING
INSTRUMENT;

[00195] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.893, intitulado
BILATERALLY ASYMMETRIC STAPLE FORMING POCKET PAIRS;
[00196] Pedido de Patente US n° de série 15/385,929, intitulado
CLOSURE MEMBERS WITH CAM SURFACE ARRANGEMENTS FOR
SURGICAL INSTRUMENTS WITH SEPARATE AND DISTINCT
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CLOSURE AND FIRING SYSTEMS;

[00197] Pedido de Patente US n° de série 15/385.911, intitulado
URGICAL STAPLE/FASTENERS WITH INDEPENDENTLY
ACTUATABLE CLOSING AND FIRING SYSTEMS;

[00198] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.927, intitulado
SURGICAL STAPLING INSTRUMENTS WITH SMART STAPLE
CARTRIDGES;

[00199] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.917, intitulado
STAPLE CARTRIDGE COMPRISING STAPLES WITH DIFFERENT
CLAMPING BREADTHS;

[00200] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.900, intitulado
STAPLE FORMING POCKET ARRANGEMENTS COMPRISING
PRIMARY SIDEWALLS AND POCKET SIDEWALLS;

[00201] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.931, intitulado NO-
CARTRIDGE AND SPENT CARTRIDGE LOCKOUT ARRANGEMENTS
FOR SURGICAL STAPLERS/FASTENERS;

[00202] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.915, intitulado
FIRING MEMBER PIN ANGLE;

[00203] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.897, intitulado
STAPLE FORMING POCKET ARRANGEMENTS COMPRISING ZONED
FORMING SURFACE GROOVES;

[00204] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.922, intitulado
SURGICAL INSTRUMENT WITH MULTIPLE FAILURE RESPONSE
MODES;

[00205] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.924, intitulado
SURGICAL INSTRUMENT WITH PRIMARY AND SAFETY
PROCESSORS;

[00206] Pedido de Patente US n° de série 15/385.912, intitulado
SURGICAL INSTRUMENTS WITH JAWS THAT ARE PIVOTABLE
ABOUT A FIXED AXIS AND INCLUDE SEPARATE AND DISTINCT
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CLOSURE AND FIRING SYSTEMS;

[00207] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.910, intitulado
ANVIL HAVING A KNIFE SLOT WIDTH;

[00208] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.906, intitulado
FIRING MEMBER PIN CONFIGURATIONS;

[00209] - Pedido de Patente US n° de série 15/386.188, intitulado
STEPPED STAPLE CARTRIDGE WITH ASYMMETRICAL STAPLES;
[00210] Pedido de Patente US n° de série 15/386.192, intitulado
STEPPED STAPLE CARTRIDGE WITH TISSUE RETENTION AND GAP
SETTING FEATURES;

[00211] Pedido de Patente US n° de série 15/386.206, intitulado
STAPLE CARTRIDGE WITH DEFORMABLE DRIVER RETENTION
FEATURES;

[00212] Pedido de Patente US n° de série 15/386.226, intitulado
DURABILITY FEATURES FOR END EFFECTORS AND FIRING
ASSEMBLIES OF SURGICAL STAPLING INSTRUMENTS;

[00213] Pedido de Patente US n° de série 15/386.222, intitulado
SURGICAL STAPLING INSTRUMENTS HAVING END EFFECTORS
WITH POSITIVE OPENING FEATURES;

[00214] Pedido de Patente US n° de série 15/386.236, intitulado
CONNECTION PORTIONS FOR DISPOSABLE LOADING UNITS FOR
SURGICAL STAPLING INSTRUMENTS;

[00215] Pedido de Patente US n° de série 15/385.887, intitulado
METHOD FOR ATTACHING A SHAFT ASSEMBLY TO A SURGICAL
INSTRUMENT AND, ALTERNATIVELY, TO A SURGICAL ROBOT,
[00216] Pedido de Patente US n° de série 15/385.889, intitulado
"SHAFT ASSEMBLY COMPRISING A MANUALLY-OPERABLE
RETRACTION SYSTEM FOR USE WITH A MOTORIZED SURGICAL
INSTRUMENT SYSTEM",

[00217] Pedido de Patente US n° de série 15/385.890, intitulado
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SHAFT ASSEMBLY COMPRISING SEPARATELY ACTUATABLE
AND RETRACTABLE SYSTEMS;

[00218] Pedido de Patente US n° de série 15/385.891, intitulado
SHAFT ASSEMBLY COMPRISING A CLUTCH CONFIGURED TO
ADAPT THE OUTPUT OF A ROTARY FIRING MEMBER TO TWO
DIFFERENT SYSTEMS;

[00219] Pedido de Patente US n° de série 15/385.892, intitulado
SURGICAL SYSTEM COMPRISING A FIRING MEMBER ROTATABLE
INTO AN ARTICULATION STATE TO ARTICULATE AN END
EFFECTOR OF THE SURGICAL SYSTEM,;

[00220] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.894, intitulado
SHAFT ASSEMBLY COMPRISING A LOCKOUT;

[00221] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.895, intitulado
SHAFT ASSEMBLY COMPRISING FIRST AND SECOND
ARTICULATION LOCKOUTS;

[00222] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.916, intitulado
SURGICAL STAPLING SYSTEMS;

[00223] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.918, intitulado
"SURGICAL STAPLING SYSTEMS",

[00224] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.919, intitulado
SURGICAL STAPLING SYSTEMS;

[00225] Pedido de Patente US n° de série 15/385.921, intitulado
SURGICAL STAPLE/FASTENER CARTRIDGE WITH MOVABLE
CAMMING MEMBER CONFIGURED TO DISENGAGE FIRING MEMBER
LOCKOUT FEATURES,;

[00226] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.923, intitulado
"SURGICAL STAPLING SYSTEMS",

[00227] Pedido de Patente US n° de série 15/385.925, intitulado
JAW ACTUATED LOCK ARRANGEMENTS FOR PREVENTING
ADVANCEMENT OF A FIRING MEMBER IN A SURGICAL END
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EFFECTOR UNLESS AN UNFIRED CARTRIDGE IS INSTALLED IN
THE END EFFECTOR,

[00228] Pedido de Patente US n° de série 15/385.926, intitulado
AXIALLY MOVABLE CLOSURE SYSTEM ARRANGEMENTS FOR
APPLYING CLOSURE MOTIONS TO JAWS OF SURGICAL
INSTRUMENTS;

[00229] Pedido de Patente US n° de série 15/385.928, intitulado
PROTECTIVE COVER ARRANGEMENTS FOR A JOINT INTERFACE
BETWEEN A MOVABLE JAW AND ACTUATOR SHAFT OF A
SURGICAL INSTRUMENT;

[00230] Pedido de Patente US n ° de série 15/385.930, intitulado
SURGICAL END EFFECTOR WITH TWO SEPARATE COOPERATING
OPENING FEATURES FOR OPENING AND CLOSING END EFFECTOR
JAWS;

[00231] Pedido de Patente US n° de série 15/385.932, intitulado
ARTICULATABLE SURGICAL END EFFECTOR WITH ASYMMETRIC
SHAFT ARRANGEMENT,

[00232] Pedido de Patente US n° de série 15/385.933, intitulado
ARTICULATABLE SURGICAL INSTRUMENT WITH INDEPENDENT
PIVOTABLE LINKAGE DISTAL OF AN ARTICULATION LOCK;
[00233] Pedido de Patente US n° de série 15/385.934, intitulado
ARTICULATION LOCK ARRANGEMENTS FOR LOCKING AN END
EFFECTOR IN AN ARTICULATED POSITION IN RESPONSE TO
ACTUATION OF A JAW CLOSURE SYSTEM,;

[00234] Pedido de Patente US n° de série 15/385.935, intitulado
LATERALLY ACTUATABLE ARTICULATION LOCK ARRANGEMENTS
FOR LOCKING AN END EFFECTOR OF A SURGICAL INSTRUMENT
IN AN ARTICULATED CONFIGURATION; e

[00235] - Pedido de Patente US n° de série 15/385.936, intitulado
ARTICULATABLE SURGICAL INSTRUMENTS WITH ARTICULATION
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STROKE AMPLIFICATION FEATURES.

[00236] O requerente do presente pedido detém o0s seguintes
pedidos de patente US que foram depositados em 24 de junho de
2016, e que estao, cada um, aqui incorporados por referéncia em suas
respectivas totalidades:

[00237] - Pedido de Patente US n° de série 15/191.775, intitulado
STAPLE CARTRIDGE COMPRISING WIRE STAPLES AND STAMPED
STAPLES;

[00238] - Pedido de Patente US n° de série 15/191.807, intitulado
STAPLING SYSTEM FOR USE WITH WIRE STAPLES AND STAMPED
STAPLES,;

[00239] - Pedido de Patente US n° de série 15/191.834, intitulado
"STAMPED STAPLES AND STAPLE CARTRIDGES USING THE
SAME";

[00240] - Pedido de Patente US n° de série 15/191.788, intitulado
STAPLE CARTRIDGE COMPRISING OVERDRIVEN STAPLES; e
[00241] - Pedido de Patente US n° de série 15/191.818, intitulado
STAPLE CARTRIDGE COMPRISING OFFSET LONGITUDINAL STAPLE
ROWS.

[00242] O requerente do presente pedido detém o0s seguintes
pedidos de patente US que foram depositados em 24 de junho de
2016, e que estdo, cada um, aqui incorporados por referéncia em suas
respectivas totalidades:

[00243] - pedido de patente de desenho industrial US n° de série
29/569.218, intitulado SURGICAL FASTENER;

[00244] - pedido de patente de desenho industrial US n° de série
29/569.227, intitulado SURGICAL FASTENER;

[00245] - pedido de patente de desenho industrial US n° de série
29/569.259, intitulado "SURGICAL FASTENER CARTRIDGE"; e
[00246] - pedido de patente de desenho industrial US n° de série
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29/569.264, intitulado "SURGICAL FASTENER CARTRIDGE".
[00247] O requerente do presente pedido detém o0s seguintes
pedidos de patente que foram depositados em 1 de abril de 2016 e que
estdo, cada um, aqui incorporados por referéncia em suas respectivas
totalidades:

[00248] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.325, intitulado
METHOD FOR OPERATING A SURGICAL STAPLING SYSTEM,;
[00249] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.321, intitulado
MODULAR SURGICAL STAPLING SYSTEM COMPRISING A DISPLAY;
[00250] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.326, intitulado
SURGICAL STAPLING SYSTEM COMPRISING A DISPLAY
INCLUDING A RE-ORIENTABLE DISPLAY FIELD;

[00251] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.263, intitulado
SURGICAL INSTRUMENT HANDLE ASSEMBLY WITH
RECONFIGURABLE GRIP PORTION;

[00252] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.262, intitulado
ROTARY POWERED SURGICAL INSTRUMENT WITH MANUALLY
ACTUATABLE BAILOUT SYSTEM;

[00253] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.277, intitulado
SURGICAL CUTTING AND STAPLING END EFFECTOR WITH ANVIL
CONCENTRIC DRIVE MEMBER,;

[00254] Pedido de Patente US n° de série 15/089.296, intitulado
INTERCHANGEABLE SURGICAL TOOL ASSEMBLY WITH A
SURGICAL END EFFECTOR THAT IS SELECTIVELY ROTATABLE
ABOUT A SHAFT AXIS;

[00255] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.258, intitulado
SURGICAL STAPLING SYSTEM COMPRISING A SHIFTABLE
TRANSMISSION,;

[00256] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.278, intitulado
SURGICAL STAPLING SYSTEM CONFIGURED TO PROVIDE
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SELECTIVE CUTTING OF TISSUE;

[00257] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.284, intitulado
SURGICAL STAPLING SYSTEM COMPRISING A CONTOURABLE
SHAFT;

[00258] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.295, intitulado
SURGICAL STAPLING SYSTEM COMPRISING A TISSUE
COMPRESSION LOCKOUT;

[00259] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.300, intitulado
SURGICAL STAPLING SYSTEM COMPRISING AN UNCLAMPING
LOCKOUT;

[00260] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.196, intitulado
SURGICAL STAPLING SYSTEM COMPRISING A JAW CLOSURE
LOCKOUT;

[00261] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.203, intitulado
SURGICAL STAPLING SYSTEM COMPRISING A JAW ATTACHMENT
LOCKOUT;

[00262] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.210, intitulado
SURGICAL STAPLING SYSTEM COMPRISING A SPENT CARTRIDGE
LOCKOUT;

[00263] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.324, intitulado
SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING A SHIFTING MECHANISM;
[00264] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.335, intitulado
SURGICAL STAPLING INSTRUMENT COMPRISING MULTIPLE
LOCKOUTS;

[00265] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.339, intitulado
SURGICAL STAPLING INSTRUMENT;

[00266] Pedido de Patente US n° de série 15/089.253, intitulado
SURGICAL STAPLING SYSTEM CONFIGURED TO APPLY
ANNULAR ROWS OF STAPLES HAVING DIFFERENT HEIGHTS;
[00267] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.304, intitulado
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SURGICAL STAPLING SYSTEM COMPRISING A GROOVED FORMING
POCKET;

[00268] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.331, intitulado
ANVIL MODIFICATION MEMBERS FOR SURGICAL
STAPLE/FASTENERS;

[00269] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.336, intitulado
STAPLE CARTRIDGES WITH ATRAUMATIC FEATURES;

[00270] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.312, intitulado
CIRCULAR STAPLING SYSTEM COMPRISING AN INCISABLE TISSUE
SUPPORT;

[00271] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.309, intitulado
CIRCULAR STAPLING SYSTEM COMPRISING ROTARY FIRING
SYSTEM; e

[00272] - Pedido de Patente US n° de série 15/089.349, intitulado
CIRCULAR STAPLING SYSTEM COMPRISING LOAD CONTROL.
[00273] O requerente do presente pedido detém também os pedidos
de patente US identificados abaixo, os quais foram depositados em 31
de dezembro de 2015, os quais estdo, cada um, aqui incorporados a
titulo de referéncia em suas respectivas totalidades:

[00274] - Pedido de Patente US n° de série 14/984.488, intitulado
"MECHANISMS FOR COMPENSATING FOR BATTERY PACK FAILURE
IN POWERED SURGICAL INSTRUMENTS",

[00275] - Pedido de Patente US n° de série 14/984.525, intitulado
MECHANISMS FOR COMPENSATING FOR DRIVETRAIN FAILURE IN
POWERED SURGICAL INSTRUMENTS; e

[00276] - Pedido de Patente US n° de série 14/984.552, intitulado
"SURGICAL INSTRUMENTS WITH SEPARABLE MOTORS AND
MOTOR CONTROL CIRCUITS".

[00277] O requerente do presente pedido detém também os pedidos

de patente US identificados abaixo, os quais foram depositados em 9
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de fevereiro de 2016, os quais estdo, cada um, aqui incorporados por
referéncia em suas respectivas totalidades:

[00278] - Pedido de Patente US n° de série 15/019.220, intitulado
"SURGICAL INSTRUMENT WITH ARTICULATING AND AXIALLY
TRANSLATABLE END EFFECTOR";

[00279] - Pedido de Patente US n° de série 15/019.228, intitulado
"SURGICAL INSTRUMENTS WITH MULTIPLE LINK ARTICULATION
ARRANGEMENTS",

[00280] Pedido de Patente US n° de série 15/019.196, intitulado
"SURGICAL INSTRUMENT ARTICULATION MECHANISM WITH
SLOTTED SECONDARY CONSTRAINT";

[00281] Pedido de Patente US n° de série 15/019.206, intitulado
"SURGICAL INSTRUMENTS WITH AN END EFFECTOR THAT IS
HIGHLY ARTICULATABLE RELATIVE TO AN ELONGATE SHAFT
ASSEMBLY";

[00282] - Pedido de Patente US n° de série 15/019.215, intitulado
"SURGICAL INSTRUMENTS WITH NON-SYMMETRICAL
ARTICULATION ARRANGEMENTS",

[00283] - Pedido de Patente US n° de série 15/019.227, intitulado
"ARTICULATABLE SURGICAL INSTRUMENTS WITH SINGLE
ARTICULATION LINK ARRANGEMENTS";

[00284] - Pedido de Patente US n° de série 15/019.235, intitulado
"SURGICAL INSTRUMENTS WITH TENSIONING ARRANGEMENTS
FOR CABLE DRIVEN ARTICULATION SYSTEMS";

[00285] - Pedido de Patente US n° de série 15/019.230, intitulado
"ARTICULATABLE SURGICAL INSTRUMENTS WITH OFF-AXIS
FIRING BEAM ARRANGEMENTS"; e

[00286] - Pedido de Patente US n° de série 15/019.245, intitulado
"SURGICAL INSTRUMENTS WITH CLOSURE STROKE REDUCTION
ARRANGEMENTS".
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[00287] O requerente do presente pedido detém também os pedidos
de patente US identificados abaixo, os quais foram depositados em 12
de fevereiro de 2016, os quais estdo, cada um, aqui incorporados por
referéncia em suas respectivas totalidades:

[00288] - Pedido de Patente US n° de série 15/043.254, intitulado
MECHANISMS FOR COMPENSATING FOR DRIVETRAIN FAILURE IN
POWERED SURGICAL INSTRUMENTS;

[00289] - Pedido de Patente US n° de série 15/043.259, intitulado
MECHANISMS FOR COMPENSATING FOR DRIVETRAIN FAILURE IN
POWERED SURGICAL INSTRUMENTS;

[00290] - Pedido de Patente US n° de série 15/043.275, intitulado
MECHANISMS FOR COMPENSATING FOR DRIVETRAIN FAILURE IN
POWERED SURGICAL INSTRUMENTS; e

[00291] - Pedido de Patente US n° de série 15/043.289, intitulado
"MECHANISMS FOR COMPENSATING FOR DRIVETRAIN FAILURE IN
POWERED SURGICAL INSTRUMENTS".

[00292] O requerente do presente pedido detém o0s seguintes
pedidos de patente que foram depositados em 18 de junho de 2015 e
gue estdo, cada um, aqui incorporados por referéncia em suas
respectivas totalidades:

[00293] - pedido de patente n° de série US 14/742.925, intitulado
SURGICAL END EFFECTORS WITH POSITIVE JAW OPENING
ARRANGEMENTS, agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2016/0367256;

[00294] - Pedido de Patente US n° de série 14/742.941, intitulado
SURGICAL END EFFECTORS WITH DUAL CAM ACTUATED JAW
CLOSING FEATURES, agora publicacédo de Pedido de Patente US n°
2016/0367248;

[00295] - Pedido de Patente US n° de série 14/742.914, intitulado
MOVABLE FIRING BEAM SUPPORT ARRANGEMENTS FOR
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ARTICULATABLE SURGICAL INSTRUMENTS, agora publicacdo de
Pedido de Patente US n° 2016/0367255;

[00296] - Pedido de Patente US n° de série 14/742.900, intitulado
ARTICULATABLE SURGICAL INSTRUMENTS WITH COMPOSITE
FIRING BEAM STRUCTURES WITH CENTER FIRING SUPPORT
MEMBER FOR ARTICULATION SUPPORT, agora publicagédo do Pedido
de Patente US n° 2016/0367254,

[00297] - Pedido de Patente US n° de série 14/742.885, intitulado
DUAL ARTICULATION DRIVE SYSTEM ARRANGEMENTS FOR
ARTICULATABLE SURGICAL INSTRUMENTS, agora publicacdo de
Pedido de Patente US n° 2016/0367246; e

[00298] - Pedido de Patente US n° de série 14/742.876, intitulado
PUSH/PULL ARTICULATION DRIVE SYSTEMS FOR ARTICULATABLE
SURGICAL INSTRUMENTS, agora publicagéo de Pedido de Patente US
n°® 2016/0367245.

[00299] O requerente do presente pedido detém os seguintes
pedidos de patente que foram depositados em 6 de marco de 2015 e
que estdo, cada um, aqui incorporados por referéncia em suas
respectivas totalidades:

[00300] - Pedido de Patente US n° de série 14/640.746, intitulado
"POWERED SURGICAL STAPLER", agora publicacdo de Pedido de
Patente US n° 2016/0256184;

[00301] - Pedido de Patente US n° de série 14/640.795, intitulado
MULTIPLE LEVEL THRESHOLDS TO MODIFY OPERATION OF
POWERED SURGICAL INSTRUMENTS, agora publicacéo de Pedido de
Patente US n° 2016/02561185;

[00302] - Pedido de Patente US n° de série 14/640.832, intitulado
ADAPTIVE TISSUE COMPRESSION TECHNIQUES TO ADJUST
CLOSURE RATES FOR MULTIPLE TISSUE TYPES, agora publicacao de
Pedido de Patente US n° 2016/0256154;
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[00303] - Pedido de Patente US n° 14/640.935, intitulado OVERLAID
MULTI SENSOR RADIO FREQUENCY (RF) ELECTRODE SYSTEM TO
MEASURE TISSUE COMPRESSION, agora publicacdo de Pedido de
Patente US n° 2016/0256071,

[00304] - Pedido de Patente US n° de série 14/640.831, intitulado
MONITORING SPEED CONTROL AND PRECISION INCREMENTING
OF MOTOR FOR POWERED SURGICAL INSTRUMENTS, agora
publicacédo de Pedido de Patente US n° 2016/0256153;

[00305] - Pedido de Patente US n° de série 14/640.859, intitulado
TIME DEPENDENT EVALUATION OF SENSOR DATA TO
DETERMINE STABILITY, CREEP, AND VISCOELASTIC ELEMENTS
OF MEASURES, agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2016/0256187;

[00306] - Pedido de Patente US n° de série 14/640.817, intitulado
INTERACTIVE FEEDBACK SYSTEM FOR POWERED SURGICAL
INSTRUMENTS, agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2016/0256186;

[00307] - Pedido de Patente US n° de série 14/640.844, intitulado
CONTROL TECHNIQUES AND SUB-PROCESSOR CONTAINED
WITHIN MODULAR SHAFT WITH SELECT CONTROL PROCESSING
FROM HANDLE; agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2016/0256155;

[00308] - Pedido de Patente US n° de série 14/640.837, intitulado
SMART SENSORS WITH LOCAL SIGNAL PROCESSING, agora,
publicacdo de Pedido de Patente US n° 2016/0256163;

[00309] - Pedido de Patente US n° de série 14/640.765, intitulado
SYSTEM FOR DETECTING THE MIS-INSERTION OF A STAPLE
CARTRIDGE INTO A SURGICAL STAPLER, agora publicacdo de Pedido
de Patente US n° 2016/0256160;

[00310] - Pedido de Patente US n° 14/640.799, intitulado SIGNAL
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AND POWER COMMUNICATION SYSTEM POSITIONED ON A
ROTATABLE SHAFT, agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2016/0256162; e

[00311] - Pedido de Patente US n° de série 14/640.780, intitulado
SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING A LOCKABLE BATTERY
HOUSING, agora, publicacdo de Pedido de Patente US n°
2016/0256161.

[00312] O requerente do presente pedido detém os seguintes
pedidos de patente que foram depositados em 27 de fevereiro de 2015
e que estdo, cada um, aqui incorporados por referéncia em suas
respectivas totalidades:

[00313] - Pedido de Patente US n° de série 14/633.576, intitulado
SURGICAL INSTRUMENT SYSTEM COMPRISING AN INSPECTION
STATION, agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2016/0249919;

[00314] - Pedido de Patente US n° de série 14/633.546, intitulado
"SURGICAL APPARATUS CONFIGURED TO ASSESS WHETHER A
PERFORMANCE PARAMETER OF THE SURGICAL APPARATUS IS
WITHIN AN ACCEPTABLE PERFORMANCE BAND", agora
publicacédo de Pedido de Patente US n° 2016/249915;

[00315] - pedido de patente n° de série US 14/633.560, intitulado
SURGICAL CHARGING SYSTEM THAT CHARGES AND/OR
CONDITIONS ONE OR MORE BATTERIES, agora publicagéo de Pedido
de Patente US n° 2016/0249910;

[00316] - Pedido de Patente US n° de série 14/633.566, intitulado
CHARGING SYSTEM THAT ENABLES EMERGENCY RESOLUTIONS
FOR CHARGING A BATTERY, agora publicacdo de pedido de patente n°
2016/0249918;

[00317] - Pedido de Patente US n° de série 14/633.555, intitulado
SYSTEM FOR MONITORING WHETHER A SURGICAL INSTRUMENT
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NEEDS TO BE SERVICED, agora publicacéo de Pedido de Patente US
n°® 2016/0249916;

[00318] - Pedido de Patente US n° de série 14/633.542, intitulado
REINFORCED BATTERY FOR A SURGICAL INSTRUMENT, agora
publicacdo de Pedido de Patente US n° 2016/0249908;

[00319] - Pedido de Patente US n° de série 14/633.548, intitulado
POWER ADAPTER FOR A SURGICAL INSTRUMENT, agora publicacao
de Pedido de Patente US n° 2016/0249909:

[00320] - Pedido de Patente US n° de série 14/633.526, intitulado
ADAPTABLE SURGICAL INSTRUMENT HANDLE, agora publicacao de
Pedido de Patente US n° 2016/0249945;

[00321] - Pedido de Patente US n° de série 14/633.541, intitulado
MODULAR STAPLING ASSEMBLY, agora publicacao de Pedido de
Patente US n° 2016/0249927; e

[00322] - Pedido de Patente US n° de série 14/633.562, intitulado
SURGICAL APPARATUS CONFIGURED TO TRACK AN END-OF-
LIFE PARAMETER, agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2016/0249917.

[00323] O requerente do presente pedido detém o0s seguintes
pedidos de patente que foram depositados em 18 de dezembro de
2014 e que estdo, cada um, aqui incorporados por referéncia em suas
respectivas totalidades:

[00324] - Pedido de Patente US n° de série 14/574.478, intitulado
SURGICAL INSTRUMENT SYSTEMS COMPRISING AN
ARTICULATABLE END EFFECTOR AND MEANS FOR ADJUSTING
THE FIRING STROKE OF A FIRING MEMBER, agora publicacdo de
Pedido de Patente US n° 2016/0174977;

[00325] - Pedido de Patente US n° de série 14/574.483, intitulado
SURGICAL INSTRUMENT ASSEMBLY COMPRISING LOCKABLE
SYSTEMS, agora, publicacdo de Pedido de Patente US n°
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2016/0174969;

[00326] - Pedido de Patente US n° de série 14/575.139, intitulado
DRIVE ARRANGEMENTS FOR ARTICULATABLE SURGICAL
INSTRUMENTS, agora, publicacdo de Pedido de Patente US n°
2016/0174978;

[00327] - Pedido de Patente US n° de série 14/575.148, intitulado
LOCKING ARRANGEMENTS FOR DETACHABLE SHAFT
ASSEMBLIES WITH ARTICULATABLE SURGICAL END EFFECTORS,
agora publicagcédo de Pedido de Patente US n° 2016/0174976;

[00328] - Pedido de Patente US n° de série 14/575.130, intitulado
SURGICAL INSTRUMENT WITH AN ANVIL THAT IS SELECTIVELY
MOVABLE ABOUT A DISCRETE NON-MOVABLE AXIS RELATIVE TO
A STAPLE CARTRIDGE, agora publicacao de Pedido de Patente US n°
2016/0174972;

[00329] - Pedido de Patente US n° de série 14/575.143, intitulado
SURGICAL INSTRUMENTS WITH [IMPROVED CLOSURE
ARRANGEMENTS, agora, publicacdo de Pedido de Patente US n°
2016/0174983;

[00330] - Pedido de Patente US n° de série 14/575.117, intitulado
SURGICAL INSTRUMENTS WITH ARTICULATABLE END
EFFECTORS AND MOVABLE FIRING BEAM SUPPORT
ARRANGEMENTS, agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2016/0174975;

[00331] - Pedido de Patente US n° de série 14/575.154, intitulado
SURGICAL INSTRUMENTS WITH ARTICULATABLE END
EFFECTORS AND IMPROVED FIRING BEAM SUPPORT
ARRANGEMENTS, agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2016/0174973;

[00332] - Pedido de Patente US 14/574,493, intitulado SURGICAL
INSTRUMENT ASSEMBLY COMPRISING A FLEXIBLE ARTICULATION
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SYSTEM, agora publicacdo de Pedido de Patente US n° 2016/0174970; e
[00333] - Pedido de Patente US n° de série 14/574.500, intitulado
SURGICAL INSTRUMENT ASSEMBLY COMPRISING A LOCKABLE
ARTICULATION SYSTEM, agora, publicacao de Pedido de Patente US n°
2016/0174971.

[00334] O requerente do presente pedido detém o0s seguintes
pedidos de patente que foram depositados em 1 de marco de 2013 e
gue estdo, cada um, aqui incorporados por referéncia em suas
respectivas totalidades:

[00335] - Pedido de Patente US n° de série 13/782.295, intitulado
"ARTICULATABLE SURGICAL INSTRUMENTS WITH CONDUCTIVE
PATHWAYS FOR SIGNAL COMMUNICATION", agora publicacdo de
Pedido de Patente US n° 2014/0246471;

[00336] - Pedido de Patente US n° de série 13/782.323, intitulado
"ROTARY POWERED ARTICULATION JOINTS FOR SURGICAL
INSTRUMENTS", agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2014/0246472,;

[00337] - Pedido de Patente US n° de série 13/782.338, intitulado
"THUMBWHEEL SWITCH ARRANGEMENTS FOR SURGICAL
INSTRUMENTS", agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2014/0249557;

[00338] - Pedido de Patente US n° de série 13/782,499, intitulado
ELECTROMECHANICAL SURGICAL DEVICE WITH SIGNAL RELAY
ARRANGEMENT, agora Patente US n° 9.358.003;

[00339] - Pedido de Patente US n° de série 13/782.460, intitulado
MULTIPLE PROCESSOR MOTOR CONTROL FOR MODULAR
SURGICAL INSTRUMENTS, agora Patente US n° 9.554.794;

[00340] - Pedido de Patente US n° de série 13/782.358, intitulado
JOYSTICK SWITCH ASSEMBLIES FOR SURGICAL INSTRUMENTS,
agora Patente US n° 9.326.767;
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[00341] - Pedido de Patente US n° de série 13/782.481, intitulado
SENSOR STRAIGHTENED END EFFECTOR DURING REMOVAL
THROUGH TROCAR, agora Patente US n° 9.468.438;

[00342] - Pedido de Patente US n° de série 13/782.518, intitulado
"CONTROL METHODS FOR SURGICAL INSTRUMENTS WITH
REMOVABLE IMPLEMENT PORTIONS", agora publicacdo de Pedido de
Patente US n° 2014/0246475;

[00343] - Pedido de Patente US n° de série 13/782.375, intitulado
ROTARY POWERED SURGICAL INSTRUMENTS WITH MULTIPLE
DEGREES OF FREEDOM, agora Patente US n° 9.398.911; e

[00344] - Pedido de Patente US n° de série 13/782.536, intitulado
SURGICAL INSTRUMENT SOFT STOP, agora Patente US n°
9.307.986.

[00345] Orequerente do presente pedido detém também os seguintes
pedidos de patente que foram depositados em 14 de marco de 2013 e
que estdo, cada um, aqui incorporados por referéncia em suas
respectivas totalidades:

[00346] - Pedido de Patente US n° de série 13/803.097, intitulado
"ARTICULATABLE SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING A
FIRING DRIVE", agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2014/0263542;

[00347] - Pedido de Patente US n° de série 13/803.193, intitulado
CONTROL ARRANGEMENTS FOR A DRIVE MEMBER OF A SURGICAL
INSTRUMENT, agora patente n° 9.332.987,

[00348] - Pedido de Patente US n° de série 13/803.053, intitulado
"INTERCHANGEABLE SHAFT ASSEMBLIES FOR USE WITH A
SURGICAL INSTRUMENT", agora, publicacao de Pedido de Patente US
n°® 2014/0263564;

[00349] - Pedido de Patente US n° de série 13/803.086, intitulado
"ARTICULATABLE SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING AN

Petici0 870200016541, de 04/02/2020, pag. 40/316



38/220

ARTICULATION LOCK", agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2014/0263541,

[00350] - Pedido de Patente US n° de série 13/803.210, intitulado
"SENSOR ARRANGEMENTS FOR ABSOLUTE POSITIONING SYSTEM
FOR SURGICAL INSTRUMENTS", agora publicacdo de Pedido de
Patente US n° 2014/0263538;

[00351] - Pedido de Patente US n° de série 13/803.148, intitulado
"MULTI-FUNCTION MOTOR FOR A SURGICAL INSTRUMENT", agora
publicacdo de Pedido de Patente US n° 2014/0263554;

[00352] - Pedido de Patente US 13/803.066, intitulado DRIVE
TRAIN CONTROL ARRANGEMENTS FOR MODULAR SURGICAL
INSTRUMENTS, agora Patente US n° 9.629.623;

[00353] - Pedido de Patente US n° de série 13/803.117, intitulado
ROBOTICALLY-CONTROLLED CABLE-BASED SURGICAL END
EFFECTORS, agora Patente US n° 9.351.726;

[00354] - Pedido de Patente US 13/803.130, intitulado DRIVE
TRAIN CONTROL ARRANGEMENTS FOR MODULAR SURGICAL
INSTRUMENTS, agora Patente US n° 9.351.727; e

[00355] - Pedido de Patente US n° de série 13/803.159, intitulado
"METHOD AND SYSTEM FOR OPERATING A SURGICAL
INSTRUMENT", agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2014/0277017.

[00356] O requerente do presente pedido também detém o seguinte
pedido de patente que foi depositado em 7 de marco de 2014 e esta
aqui incorporado por referéncia em sua totalidade:

[00357] - Pedido de Patente US n° de série 14/200.111, intitulado
MOTOR-DRIVEN SURGICAL CUTTING INSTRUMENT, agora Patente
US n® 9.629.629.

[00358] O requerente do presente pedido detém também os seguintes

pedidos de patente que foram depositados em 26 de marco de 2014 e
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que estdo, cada um, aqui incorporados por referéncia em suas
respectivas totalidades:

[00359] - Pedido de Patente US n° de série 14/226.106, intitulado
"POWER MANAGEMENT CONTROL SYSTEMS FOR SURGICAL
INSTRUMENTS", agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2015/0272582;

[00360] - Pedido de Patente US n° de série 14/226.099, intitulado
"STERILIZATION VERIFICATION CIRCUIT", agora publicagcéo de Pedido
de Patente US n° 2015/0272581,

[00361] - Pedido de Patente US n° de série 14/226.094, intitulado
"VERIFICATION OF NUMBER OF BATTERY
EXCHANGES/PROCEDURE COUNT", agora publicacdo de Pedido de
Patente US n° 2015/0272580;

[00362] - Pedido de Patente US n° de série 14/226.117, intitulado
"POWER MANAGEMENT THROUGH SLEEP OPTIONS OF
SEGMENTED CIRCUIT AND WAKE UP CONTROL", agora publicacéo
de Pedido de Patente US n° 2015/0272574:

[00363] - Pedido de Patente US n° de série 14/226.075, intitulado
"MODULAR POWERED SURGICAL INSTRUMENT WITH
DETACHABLE SHAFT ASSEMBLIES", agora, publicacédo de Pedido de
Patente US n° 2015/0272579;

[00364] - Pedido de Patente US n° de série 14/226.093, intitulado
"FEEDBACK ALGORITHMS FOR MANUAL BAILOUT SYSTEMS FOR
SURGICAL INSTRUMENTS", agora publicacéo de Pedido de Patente US
n° 2015/0272569;

[00365] - Pedido de Patente US n° de série 14/226.116, intitulado
"SURGICAL INSTRUMENT UTILIZING SENSOR ADAPTATION",
agora publicacédo de Pedido de Patente US n° 2015/0272571;

[00366] - Pedido de Patente US n° de série 14/226.071, intitulado
"SURGICAL INSTRUMENT CONTROL CIRCUIT HAVING A SAFETY
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PROCESSOR", agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2015/0272578;

[00367] - Pedido de Patente US n° de série 14/226.097, intitulado
"SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING INTERACTIVE
SYSTEMS", agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2015/0272570;

[00368] - Pedido de Patente US n° de série 14/226.126, intitulado
"INTERFACE SYSTEMS FOR USE WITH SURGICAL
INSTRUMENTS", agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2015/0272572;

[00369] - Pedido de Patente US n° de série 14/226.133, intitulado
"MODULAR SURGICAL INSTRUMENT SYSTEM", agora publicagéo
de Pedido de Patente US n° 2015/0272557;

[00370] - Pedido de Patente US n° de série 14/226.081, intitulado
"SYSTEMS AND METHODS FOR CONTROLLING A SEGMENTED
CIRCUIT", agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2015/0277471;

[00371] - Pedido de Patente US n° de série 14/226.076, intitulado
"POWER MANAGEMENT THROUGH SEGMENTED CIRCUIT AND
VARIABLE VOLTAGE PROTECTION", agora publicacédo de Pedido de
Patente US n° 2015/0280424,

[00372] - Pedido de Patente US n° de série 14/226.111, intitulado
"SURGICAL STAPLING INSTRUMENT SYSTEM", agora publicacéo
de Pedido de Patente US n°® 2015/0272583; e

[00373] - Pedido de Patente US n° de série 14/226.125, intitulado
"SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING A ROTATABLE SHAFT",
agora, publicacao de Pedido de Patente US n° 2015/0280384.
[00374] O requerente do presente pedido detém também os seguintes
pedidos de patente que foram depositados em 5 de setembro de 2014 e

gue estéo, cada um, aqui incorporados por referéncia em suas respectivas
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totalidades:

[00375] - Pedido de Patente US n° de série 14/479.103, intitulado
"CIRCUITRY AND SENSORS FOR POWERED MEDICAL DEVICE",
agora, publicagcédo de Pedido de Patente US n° 2016/0066912;

[00376] - Pedido de Patente US n° de série 14/479.119, intitulado
"ADJUNCT WITH INTEGRATED SENSORS TO QUANTIFY TISSUE
COMPRESSION", agora, publicacdo de Pedido de Patente US n°
2016/0066914;

[00377] - Pedido de Patente US n° de série 14/478.908, intitulado
"MONITORING DEVICE DEGRADATION BASED ON COMPONENT
EVALUATION", agora, publicacdo de Pedido de Patente US n°
2016/0066910;

[00378] - Pedido de Patente US n° de série 14/478.895, intitulado
"MULTIPLE SENSORS WITH ONE SENSOR AFFECTING A SECOND
SENSOR'S OUTPUT OR INTERPRETATION", agora, publicacédo de
Pedido de Patente US n° 2016/0066909;

[00379] - Pedido de Patente US n° de série 14/479.110, intitulado
POLARITY OF HALL MAGNET TO DETECT MISLOADED
CARTRIDGE, agora, publicacdo de Pedido de Patente US n°
2016/0066915;

[00380] - Pedido de Patente US n° de série 14/479.098, intitulado
"SMART CARTRIDGE WAKE UP OPERATION AND DATA
RETENTION", agora, publicagdo de Pedido de Patente US n°
2016/0066911;

[00381] - Pedido de Patente US n° de série 14/479.115, intitulado
"MULTIPLE MOTOR CONTROL FOR POWERED MEDICAL DEVICE",
agora, publicacao de Pedido de Patente US n° 2016/0066916; e
[00382] - Pedido de Patente US n° de série 14/479.108, intitulado
"LOCAL DISPLAY OF TISSUE PARAMETER STABILIZATION", agora,
publicacdo de Pedido de Patente US n° 2016/0066913.
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[00383] O requerente do presente pedido detém também os
seguintes pedidos de patente que foram depositados em 9 de abril de
2014 e que estdo, cada um, aqui incorporados por referéncia em suas
respectivas totalidades:

[00384] - Pedido de Patente US n° de série 14/248.590, intitulado
"MOTOR DRIVEN SURGICAL INSTRUMENTS WITH LOCKABLE
DUAL DRIVE SHAFTS", agora, publicacao de Pedido de Patente US n°
2014/0305987;

[00385] - Pedido de Patente US n° de série 14/248.581, intitulado
SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING A CLOSING DRIVE AND A
FIRING DRIVE OPERATED FROM THE SAME ROTATABLE
OUTPUT, agora Patente US n° 9.649.110;

[00386] - Pedido de Patente US n° de série 14/248.595, intitulado
"SURGICAL INSTRUMENT SHAFT INCLUDING SWITCHES FOR
CONTROLLING THE OPERATION OF THE SURGICAL
INSTRUMENT", agora, publicacdo de Pedido de Patente US n°
2014/0305988;

[00387] - Pedido de Patente US n° de série 14/248.588, intitulado
POWERED LINEAR SURGICAL STAPLE/FASTENER, agora
publicacédo de Pedido de Patente US n° 2014/0309666;

[00388] - Pedido de Patente US n° de série 14/248.591, intitulado
TRANSMISSION ARRANGEMENT FOR A SURGICAL INSTRUMENT,
agora publicacdo de Pedido de Patente US n° 2014/0305991;

[00389] - Pedido de Patente US n° de série 14/248.584, intitulado
"MODULAR MOTOR DRIVEN SURGICAL INSTRUMENTS WITH
ALIGNMENT FEATURES FOR ALIGNING ROTARY DRIVE SHAFTS
WITH SURGICAL END EFFECTOR SHAFTS", agora, publicacdo de
Pedido de Patente US n° 2014/0305994;

[00390] - Pedido de Patente US n° de série 14/248.587, intitulado
POWERED LINEAR SURGICAL STAPLER/FASTENER, agora

Petici0 870200016541, de 04/02/2020, pag. 45/316



43/220

publicacdo de Pedido de Patente US n° 2014/0309665;

[00391] - Pedido de Patente US n° de série 14/248.586, intitulado
"DRIVE SYSTEM DECOUPLING ARRANGEMENT FOR A SURGICAL
INSTRUMENT", agora publicacao de pedido de patente n° 2014/0305990;
e

[00392] - Pedido de Patente US n° de série 14/248.607, intitulado
"MODULAR MOTOR DRIVEN SURGICAL INSTRUMENTS WITH
STATUS INDICATION ARRANGEMENTS", agora publicacéo de Pedido
de Patente US n° 2014/0305992.

[00393] O requerente do presente pedido detém também os
seguintes pedidos de patente que foram depositados em 16 de abril de
2013 e que estdo, cada um, aqui incorporados por referéncia em suas
respectivas totalidades:

[00394] - Pedido de Patente Provisério US n° de série 61/812.365,
intitulado "SURGICAL INSTRUMENT WITH MULTIPLE FUNCTIONS
PERFORMED BY A SINGLE MOTOR";

[00395] - Pedido de Patente Provisorio US n° de série 61/812.376,
intitulado "LINEAR CUTTER WITH POWER";

[00396] - Pedido de Patente Provisorio US n° de série 61/812.382,
intitulado "LINEAR CUTTER WITH MOTOR AND PISTOL GRIP";
[00397] - Pedido de Patente Provisério US n° de série 61/812.385,
intitulado "SURGICAL INSTRUMENT HANDLE WITH MULTIPLE
ACTUATION MOTORS AND MOTOR CONTROL"; e

[00398] - Pedido de Patente Provisério US n° de série 61/812.372,
intitulado "SURGICAL INSTRUMENT WITH MULTIPLE FUNCTIONS
PERFORMED BY A SINGLE MOTOR".

[00399] Numerosos detalhes especificos sdo apresentados para
fornecer um completo entendimento da estrutura, da funcéo, da
fabricacdo e do uso geral das modalidades descritas no relatorio

descritivo e ilustradas nos desenhos em anexo. Operacoes,
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componentes e elementos bem conhecidos ndo foram descritos com
detalhes, de modo a nao obscurecer as modalidades descritas no
relatorio descritivo. O leitor entendera que as modalidades descritas e
ilustradas na presente invencdo sdo exemplos nao limitadores e,
portanto, pode-se entender que os detalhes estruturais e funcionais
especificos revelados na presente invencdo podem ser representativos
e ilustrativos. Podem ser feitas variacOes e alteragbes a isso, sem se
desviar do escopo das reivindicacoes.

[00400] Os termos "compreende” (e qualquer forma de compreende,
como "compreende" e "que compreende"), "tem" (e qualquer forma de
tem, como "tem" e "que tem"), "inclui" (e qualquer forma de inclui, como
“inclui" e "que inclui”) e "contém" (e qualquer forma de contém, como
“contém" e "que contém") sdo verbos de ligacdo irrestritos. Como
resultado, um sistema, dispositivo ou aparelho cirdrgico que

"compreende”, "tem", "inclui" ou "contém" um ou mais elementos possui
aqueles um ou mais elementos, mas néo é limitado a possuir somente
agqueles um ou mais elementos. Da mesma forma, um elemento de um
sistema, dispositivo ou aparelho cirdrgico que "compreende”, "tem",
“inclui" ou "contém" um ou mais recursos possui aqueles um ou mais
recurso, mas nao é limitado a possuir somente aqueles um ou mais
recursos.

[00401] Os termos "proximal" e "distal" sdo usados na presente
invencdo com referéncia a um médico que manipula a porcéo de cabo
do instrumento cirdrgico. O termo "proximal" se refere a por¢cdo mais
proxima ao médico, e o termo "distal” se refere a porcdo situada na
direcdo oposta ao médico. Também serad entendido que, por uma
guestao de conveniéncia e clareza, termos espaciais como "vertical",
"horizontal”, "para cima" e "para baixo" podem ser usados na presente
invencdo com relacdo aos desenhos. Entretanto, instrumentos

cirargicos podem ser usados em muitas orientacdes e posicoes, e

Peticio 870200016541, de 04/02/2020, pag. 47/316



45/220

esses termos ndo se destinam a ser limitadores e/ou absolutos.
[00402] Sé&o fornecidos varios dispositivos e  métodos
exemplificadores para a realizacdo de procedimentos cirdrgicos
laparoscopicos e minimamente invasivos. Entretanto, o leitor
entendera prontamente que os varios métodos e dispositivos revelados
na presente invencao podem ser usados em inidmeros procedimentos
e aplicagcdes cirurgicas, inclusive, por exemplo, em relacdo a
procedimentos cirdrgicos abertos. Com o0 avanco da presente
Descricdo Detalhada, o leitor entenderd ainda que os Vvarios
instrumentos aqui revelados podem ser inseridos em um corpo de
gualguer maneira, como através de um orificio natural, através de uma
incisdo ou perfuracado formada em tecido, etc. As porcdes funcionais
ou porcdes do atuador de extremidade dos instrumentos podem ser
inseridas diretamente no corpo de um paciente ou podem ser inseridas
por meio de um dispositivo de acesso que tenha um canal de trabalho
através da qual o atuador de extremidade e o eixo de acionamento
alongado de um instrumento cirargico podem ser avancados.

[00403] O sistema de grampeamento cirargico pode compreender
um eixo de acionamento e um atuador de extremidade que se estende
a partir do eixo de acionamento. O atuador de extremidade compreende
uma primeira garra e uma segunda garra. A primeira garra compreende
um cartucho de grampos. O cartucho de grampos é inserivel na, e
removivel da, primeira garra; entretanto, sdo previstas outras
modalidades nas quais um cartucho de grampos nao é removivel, ou ao
menos prontamente substituivel, da primeira garra. A segunda garra
compreende uma bigorna configurada para deformar os grampos
ejetados a partir do cartucho de grampos. A segunda garra é pivotante
em relacéo a primeira garra ao redor de um eixo geométrico da tampa,;
entretanto, sao previstas outras modalidades nas quais a primeira garra

e pivotante em relacdo a segunda garra. O sistema de grampeamento
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cirargico compreende, adicionalmente, uma junta de articulacédo
configurada para permitir que o atuador de extremidade seja girado ou
articulado em relacdo ao eixo de acionamento. O atuador de
extremidade é giratorio em torno de um eixo de articulacdo que se
estende através da junta de articulagdo. Outras modalidades séao
previstas que ndo incluem uma junta de articulacéo.

[00404] O cartucho de grampos compreende um corpo do cartucho.
O corpo do cartucho inclui uma extremidade proximal, uma
extremidade distal, e uma plataforma que se estende entre a
extremidade proximal e a extremidade distal. Em uso, o cartucho de
grampos é posicionado em um primeiro lado do tecido a ser
grampeado e a bigorna € posicionada em um segundo lado do tecido.
A bigorna € movida em direcao ao cartucho de grampos para comprimir
e prender o tecido contra a plataforma. Depois disso, 0s grampos
armazenados de modo removivel no corpo do cartucho podem ser
implantados no tecido. O corpo do cartucho inclui cavidades de grampo
definidas no mesmo, sendo que 0s grampos sao armazenados de
modo removivel nas cavidades de grampo. As cavidades de grampo
sao dispostas em seis fileiras longitudinais. Trés fileiras de cavidades
de grampo sao posicionadas em um primeiro lado de uma fenda
longitudinal e trés fileiras de cavidades de grampos sao posicionadas
em um segundo lado da fenda longitudinal. Outras disposi¢ctes de
cavidades de grampo e grampos podem ser possiveis.

[00405] Os grampos sao sustentados por acionadores de grampos no
corpo do cartucho. Os acionadores sdo moveis entre uma primeira
posicao, ou posi¢cao nao disparada, e uma segunda posi¢cao, ou posicao
disparada, para ejetar os grampos das cavidades de grampo. Os
acionadores séo retidos no corpo do cartucho por um retentor que se
estende em torno do fundo do corpo do cartucho e inclui membros

resilientes configurados para prender o corpo do cartucho e reter o retentor
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no corpo do cartucho. Os acionadores sdo maveis entre suas posicoes
nao disparadas e suas posi¢coes disparadas por um deslizador. O
deslizador € mével entre uma posi¢ao proximal adjacente a extremidade
proximal e uma posicéo distal adjacente a extremidade distal. O deslizador
compreende uma pluralidade de superficies inclinadas configuradas para
deslizar sob os acionadores e levantar os acionadores, e 0S grampos
sustentados no mesmo, em diregdo a bigorna.

[00406] Adicionalmente ao exposto acima, o deslizador € movido
distalmente por um membro de disparo. O membro de disparo é
configurado para entrar em contato com o deslizador e empurrar o
deslizador em direcdo a extremidade distal. A fenda longitudinal definida
no corpo do cartucho é configurada para receber o membro de disparo.
A bigorna inclui, também, uma fenda configurada para receber o
membro de disparo. O membro de disparo compreende, ainda, um
primeiro came que se engata a primeira garra e um segundo came que
se engata a segunda garra. Conforme o membro de disparo é avancado
distalmente, o primeiro came e o0 segundo came podem controlar a
distancia, ou vao de tecido, entre a plataforma do cartucho de grampos
e a bigorna. O membro de disparo compreende, também, uma faca
configurada para fazer uma incisdo no tecido capturado entre a bigorna
e o cartucho de grampos. E desejavel que a faca seja posicionada ao
menos parcialmente proximal as superficies inclinadas, de modo que os
grampos sejam ejetados a frente da faca.

[00407] A Figura 1 retrata um sistema cirargico acionado por motor 10
que pode ser usado para executar uma variedade de procedimentos
cirargicos diferentes. Como pode ser visto na Figura 1, um exemplo do
sistema cirargico 10 inclui quatro conjuntos de ferramenta cirlrgica
intercambiaveis 1000, 3000, 5000 e 7000 que estado adaptados para uso
intercambiavel com um conjunto de empunhadura 500. Cada conjunto de

ferramenta cirdrgica intercambiavel 1000, 3000, 5000 e 7000 pode ser
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projetado para uso em conexdo com o desempenho de um ou mais
procedimentos cirdrgicos especificos. Em outra modalidade de sistema
cirargico, um ou mais dos conjuntos de ferramenta cirurgica intercambiavel
1000, 3000, 5000 e 7000 podem ser também efetivamente empregados
com um conjunto de acionamento de ferramenta de um sistema cirurgico
controlado roboticamente ou automatizado. Por exemplo, 0s conjuntos do
instrumento cirdrgico aqui revelados podem ser empregados com Varios
sistemas robdticos, instrumentos, componentes e meétodos como 0s
revelados na patente US n° 9.072.535, mas ndo se limitando a eles,
intitulada "SURGICAL STAPLING INSTRUMENTS WITH ROTATABLE
STAPLE DEPLOYMENT ARRANGEMENTS", a qual estd aqui
incorporada por referéncia, em sua totalidade.

[00408] A Figura 2 ilustra a fixacdo do conjunto de ferramenta
cirargica intercambiavel 1000 ao conjunto de empunhadura 500. Sera
entendido que qualquer um dos outros conjuntos de ferramenta
intercambiavel 3000, 5000 e 7000 pode ser acoplado ao conjunto de
empunhadura 500 de maneira similar. A disposicao e o processo de
fixacdo representados na Figura 2 podem também ser empregados em
conexdo com a fixacado de qualquer um dos conjuntos de ferramenta
cirargica intercambiavel 1000, 3000, 5000 e 7000 a uma porcéo de
acionamento da ferramenta ou alojamento de acionamento da
ferramenta de um sistema robético. O conjunto de cabo 500 pode
compreender um compartimento de cabo 502 que inclui uma porg¢éo
de empunhadura de pistola 504 que pode ser segurada e manipulada
pelo médico. Como sera resumidamente discutido abaixo, o conjunto
de empunhadura 500 sustenta operacionalmente uma pluralidade de
sistemas de acionamento 510, 530, que s&o configurados para gerar e
aplicar varios movimentos de controle as por¢gdes correspondentes do
conjunto de ferramenta cirdrgica intercambiavel 1000, 3000, 5000 e/ou

7000 que esta operacionalmente fixado ao mesmo.
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[00409] Conforme visto na Figura 2, o conjunto de empunhadura 500
pode incluir, também, uma estrutura de empunhadura 506 que sustenta
operacionalmente a pluralidade de sistemas de acionamento. Por
exemplo, a estrutura de empunhadura 506 pode sustentar
operacionalmente um "primeiro” sistema de acionamento ou sistema de
acionamento de fechamento, designado, de modo geral, como 510, que
pode ser empregado para aplicar movimentos de fechamento e abertura
ao conjunto de ferramenta cirargica intercambiavel 1000, 3000, 5000 e
7000 que esta fixado ou acoplado operacionalmente ao conjunto de
empunhadura 500. Em ao menos uma forma, o sistema de acionamento
de fechamento 510 pode incluir um atuador sob a forma de um gatilho de
fechamento 512, sustentado de modo pivotante pela estrutura de
empunhadura 506. Essa disposicao possibilita que o gatilho de
fechamento 512 seja manipulado por um médico, de modo que, qguando o
médico segura a porcdo de preensdo da pistola 504 do conjunto de
empunhadura 500, o gatilho de fechamento 512 possa ser facilmente
girado de uma posicao inicial ou "n&o atuada" para uma posicéo "atuada"
e, mais particularmente, para uma posi¢cao completamente comprimida ou
completamente atuada. Sob varias formas, o sistema de acionamento de
fechamento 510 inclui adicionalmente um conjunto de elos de fechamento
514, que é acoplado de modo pivotante ao gatilho de fechamento 512 ou
de outro modo faz interface operacional com o mesmo. Conforme sera
discutido em mais detalhes abaixo, no exemplo ilustrado, o conjunto de
articulacdo de fechamento 514 inclui um pino de fixacéo transversal 516
que facilita a fixagcdo a um sistema de acionamento correspondente no
conjunto de ferramentas cirdrgicas. Em uso, para atuar o sistema de
acionamento de fechamento 510, o médico pressiona o gatilho de
fechamento 512 em direcdo a por¢cdo de empunhadura de pistola 504.
Conforme descrito com mais detalhes no Pedido de Patente US n° de série
14/226.142, intitulado SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING A
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SENSOR SYSTEM, agora publicacdo de Pedido de Patente US n°
2015/0272575 a qual esta aqui incorporada a titulo de referéncia em sua
totalidade, o sistema de acionamento de fechamento 510 é configurado
para travar o gatilho de fechamento 512 na posicdo completamente
pressionada ou completamente atuada quando o médico completamente
pressiona o gatilho de fechamento 512 para obter o curso completo de
fechamento. Quando o médico deseja destravar o gatilho de fechamento
512 para permitir que o gatilho de fechamento 512 seja propendido para a
posicdo ndo atuada, o médico ativa um conjunto de botdo de liberacdo de
fechamento 518 que permite que o gatilho de fechamento retorne a sua
posi¢éo ndo atuada. O conjunto de botéo de liberacdo de fechamento 518
pode também ser configurado para interagir com varios sensores que se
comunicam com um microprocessador 560 no conjunto de empunhadura
500 para rastrear a posi¢cao do gatilho de fechamento 512. Uma discusséo
adicional em relacéo a configuracdo e da operacdo do conjunto de botéo
de liberacdo de fechamento 518 pode ser encontrada na publicacédo de
Pedido de Patente US n° 2015/0272575.

[00410] Em pelo menos uma forma, o conjunto de empunhadura
500 e a estrutura de empunhadura 506 podem sustentar
operacionalmente outro sistema de acionamento chamado na presente
invencdo de um sistema de acionamento de disparo 530, que é
configurado para aplicar movimentos de disparo as porcoes
correspondentes do conjunto de ferramenta cirdrgica intercambiavel
que é fixado ao mesmo. Conforme foi descrito em detalhes na
publicacdo de Pedido de Patente US n° 0272575, o sistema de
acionamento de disparo 530 pode empregar um motor elétrico 505 que
esta situado na porcdo de empunhadura de pistola 504 do conjunto de
empunhadura 500. Em varias formas, o motor 505 pode ser um motor
de acionamento de corrente continua com escovas, com uma

velocidade maxima de, aproximadamente, 25.000 RPM, por exemplo.
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Em outras disposi¢cdes, o motor 505 pode incluir um motor sem
escovas, um motor sem fio, um motor sincrono, um motor de passo ou
qgualquer outro tipo de motor elétrico adequado. O motor 505 pode ser
alimentado por uma fonte de alimentacdo 522 que, sob uma forma,
pode compreender uma fonte de energia removivel. A fonte de energia
pode suportar uma pluralidade de baterias de ions de litio ("ions de Li")
ou outras adequadas na mesma. Varias baterias conectadas em série
podem ser usadas como a fonte de energia 522 para o sistema
cirargico 10. Além disso, a fonte de energia 522 pode ser substituivel
e/ou recarregavel.

[00411] O motor elétrico 505 é configurado para acionar axialmente
um membro de acionamento longitudinalmente mével nas direc6es distal
e proximal dependendo da polaridade da tenséo aplicada ao motor. Por
exemplo, quando o motor for acionado em uma dire¢cdo giratoria, o
membro de acionamento longitudinalmente movel serd axialmente
conduzido em uma direcao distal "DD". Quando o motor 505 for acionado
na direcao giratéria oposta, 0o membro de acionamento longitudinalmente
movel sera axialmente conduzido em uma direcdo proximal "PD". O
conjunto de empunhadura 500 pode incluir uma chave 513 que pode ser
configurada para reverter a polaridade aplicada ao motor elétrico 505 pela
fonte de energia 522 ou de outro modo controlar o motor 505. O conjunto
de empunhadura 500 pode também incluir um sensor ou sensores que
sédo configurados para detectar a posicdo do membro de acionamento
e/ou a direcdo na qual o membro de acionamento estd sendo movido. O
acionamento do motor 505 pode ser controlado por um gatilho de disparo
532 (Figura 1) sustentado de modo pivotante no conjunto de
empunhadura 500. O gatilho de disparo 532 pode ser girado entre uma
posicao ndo atuada e uma posi¢cao atuada. O gatilho de disparo 532 pode
ser propendido para a posi¢ao nao atuada por meio de uma mola ou outra

disposicao de propensdo de modo que, quando o meédico libera o gatilho
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de disparo 532, o gatilho de disparo 532 pode ser girado ou, de outro
modo, retornado a posicdo ndo atuada por meio da mola ou da
disposicao de propensdo. Em ao menos uma forma, o gatilho de disparo
532 pode ser posicionado "distante" do gatilho de fechamento 512,
conforme discutido acima. Conforme discutido na publicacdo de Pedido
de Patente US n° 2015/0272575, o conjunto de empunhadura 500 pode
ser equipado com um botdo de segurancga do gatilho de disparo para
evitar a atuacéo inadvertida do gatilho de disparo 532. Quando o gatilho
de fechamento 512 estéd na posi¢do ndo atuada, o botdo de seguranca
esta contido no conjunto de empunhadura 500, onde o médico ndo pode
acessa-lo prontamente e mové-lo entre uma posicao de seguranca, 0 que
evita a atuacdo do gatilho de disparo 532, e uma posicao de disparo na
qual o gatilho de disparo 532 pode ser disparado. Quando o médico
pressiona o gatilho de fechamento 512, o botdo de seguranca e o gatilho
de disparo 532 pivotam para baixo, onde eles podem, entdo, ser
manipulados pelo médico.

[00412] Em ao menos uma forma, o membro de acionamento
longitudinalmente movel pode ter uma cremalheira de dentes formada no
mesmo para engate engrenado com uma disposicédo de engrenagem de
acionamento correspondente que faz interface com o motor. Detalhes
adicionais em relacdo aqueles recursos podem ser encontrados na
publicacéo de Pedido de Patente US n° 2015/0272575. Em ao menos uma
forma, o conjunto de empunhadura 500 também inclui um conjunto de
retracdo manualmente acionavel que é configurado para possibilitar que o
médico retraia manualmente o membro de acionamento longitudinalmente
moével se 0 motor 505 ficar desabilitado. O conjunto de resgate pode incluir
uma alavanca ou conjunto de cabo de resgate que é armazenado no
interior do conjunto de cabo 500 sob uma porta removivel 550. Consulte a
Figura 2. A alavanca pode ser configurada para ser manualmente

articulada em engate de catraca com o0s dentes no membro de
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acionamento. Dessa forma, o médico pode retrair manualmente o membro
de acionamento 540 usando o conjunto de empunhadura de retragéo para
engrenar 0 membro de acionamento 540 na direcdo proximal "PD". A
Patente US n° 8.608.045, intitulada POWERED SURGICAL CUTTING
AND STAPLING APPARATUS WITH MANUALLY RETRACTABLE
FIRING SYSTEM, cuja descricdo esta aqui incorporada a titulo de
referéncia na presente invencgao, revela disposicdes de resgate e outros
componentes, disposicdes e sistemas que também podem ser
empregados com qualquer um dos varios conjuntos de ferramenta
cirdrgica intercambiaveis revelados na presente invencao.

[00413] Voltando-se agora para as Figuras 3 e 4, o conjunto de
ferramenta cirdrgica intercambiavel 1000 inclui um atuador de
extremidade cirdrgico 1500 que compreende uma primeira garra 1600
e uma segunda garra 1800. Em uma disposi¢ao, a primeira garra 1600
compreende um canal alongado 1602 que € configurado para sustentar
operacionalmente um cartucho de grampos/prendedores cirdrgicos
1700 em seu interior. A segunda garra 1800 compreende uma bigorna
1810 que é sustentada de modo pivotante em relacdo ao canal
alongado 1602. O conjunto de ferramenta cirdrgica intercambiavel
1000 incluir um sistema de articulacao 1300 que compreende uma
junta de articulacdo 1302 e uma trava de articulagéo 1400 (Figuras 4 a
6), que podem ser configuradas para prender de modo liberavel o
atuador de extremidade cirargica 1500 em uma posicdo articulada
desejada em relacdo a um eixo geométrico do eixo de acionamento
SA..

[00414] Conforme pode ser adicionalmente visto nas Figuras 4 e 7-9, o
conjunto de ferramenta cirdrgica intercambiavel 1000 inclui um conjunto
de estrutura de ferramenta 1200 que compreende um chassi de
ferramenta 1210 que sustenta operacionalmente um conjunto do bocal

1240 no mesmo. Em uma forma, o conjunto de ponta 1240 é
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compreendido por por¢cdes de bocal 1242, 1244 bem como uma porcao
de roda de atuador 1246 que é configurada para ser acoplada as por¢coes
de bocal montadas 1242, 1244 por encaixes de pressao, pinos e/ou
parafusos, por exemplo. O Conjunto de ferramentas cirurgicas
intercambiaveis 1000 inclui um conjunto de fechamento proximal 1900 que
€ acoplado operacionalmente a um conjunto de fechamento distal 2000
gue € usado para fechar e/ou abrir a bigorna 1810 do atuador de
extremidade cirurgico 1500 conforme sera discutido adicionalmente em
detalhes abaixo. Além disso, o0 conjunto de ferramenta cirlrgica
intercambiavel 1000 inclui um conjunto de coluna central 1250 que suporta
operacionalmente o conjunto de fechamento proximal 1900 e é acoplado
ao atuador de extremidade cirdrgico 1500. Em varias circunstancias, para
facilitar a montagem, o conjunto de coluna central 1250 pode ser fabricado
a partir de um segmento de coluna central superior 1251 e um segmento
de coluna central inferior 1252 que sao interconectados juntos por recursos
de encaixe por pressdo, adesivos e/ou soldas, por exemplo. Na forma
montada, o conjunto de coluna central 1250 inclui uma extremidade
proximal 1253 que é giratoriamente apoiada no chassi da ferramenta 1210.
Em uma disposicdo, por exemplo, a extremidade proximal 1253 do
conjunto de coluna central 1250 é fixada a um rolamento de coluna central
(ndo mostrado) que é configurado para ser apoiado dentro do chassi da
ferramenta 1210. Essa disposicao facilita a fixacdo giratéria do conjunto
dorsal 1250 ao chassi da ferramenta 1210, de modo que o conjunto dorsal
1250 possa ser girado seletivamente ao redor de um eixo geométrico do
eixo de acionamento SA: em relagéo ao chassi da ferramenta 1210. Em
particular, em pelo menos uma disposicéo, a extremidade proximal 1253
do conjunto de coluna central 1250 inclui um local de pino superior 1254
(Figuras. 4, 5, 7, 8 e 10) e um local de pino inferior que séo configurados
individualmente configurados para receber um pino de bocal

correspondente 1245 que se estende para dentro a partir de cada uma das
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porcOes do bocal 1242, 1244, por exemplo. Essa disposicdo facilita a
rotacdo do conjunto de coluna central 1250 ao redor do eixo geométrico
do eixo de acionamento SA: pela rotacédo da porcdo da roda do atuador
1246 do conjunto do bocal 1240.

[00415] Como pode ser visto nas Figuras 4 e 5, o conjunto de coluna
central 1250 inclui adicionalmente um segmento do eixo de acionamento
do dorso intermediario 1256 que tem um didametro que € menor do que o
didametro da extremidade proximal 1253 do conjunto de coluna central
1250. O segmento do eixo de acionamento da coluna central intermediaria
1256 do segmento da coluna central superior 1251 termina em um recurso
de montagem de pino superior 1260 e o0 segmento do eixo de acionamento
da coluna central intermediaria do segmento da coluna central inferior
1252 termina em um recurso de montagem de pino inferior 1270. Como
pode ser visto na Figura 6, por exemplo, o recurso de montagem de pino
superior 1260 é formado com uma fenda de pino 1262 no mesmo que é
adaptada para apoiar de forma passivel de montagem uma ligacdo de
montagem superior 1264 no mesmo. De modo similar, o recurso de
montagem de pino inferior 1270 é formado com uma fenda de pino 1272
no mesmo que é adaptada para apoiar de forma passivel de montagem
um enlace de montagem inferior 1274 no mesmo. O enlace de montagem
superior 1264 inclui um soquete de pivé 1266 em seu interior que é
deslocado do eixo geométrico do eixo de acionamento SA1. O soquete de
pivd 1266 € adaptado para receber de forma giratéria nele um pino de pivo
1634 que é formado em uma tampa de canal ou retentor de bigorna 1630
que é fixado a uma porcdo de extremidade proximal 1610 do canal
alongado 1602. A ligacdo de montagem inferior 1274 inclui um pino de pivo
inferior 1276 que é adaptado para ser recebido dentro de um orificio de
pivd 1611 formado na porgcdo de extremidade proximal 1610 do canal
alongado 1602. Consulte a Figura 6. O pino de pivo inferior 1276, bem

como do orificio de pivb 1611, € deslocado em relacéo ao eixo geometrico
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do eixo de acionamento SA:. O pino de piv0 inferior 1276 é alinhado
verticalmente com o soquete de pivd 1266 para definir um eixo de
articulacdo AA:; em torno do qual o atuador de extremidade cirargico 1500
pode articular em relacéo ao eixo geomeétrico do eixo de acionamento SAu.
Embora o eixo de articulagdo AA; é transversal ao eixo geométrico do eixo
de acionamento SA1, o eixo de articulacdo AA: € deslocado lateralmente
a partir do mesmo e nao cruza o eixo geométrico do eixo de acionamento
SA..

[00416] Novamente com referéncia as Figuras 6 e 15, a bigorna 1810
inclui um corpo de bigorna 1812 que termina na por¢do de montagem de
bigorna 1820. A porcdo de montagem da bigorna 1820 é apoiada de
modo movel ou articulado no canal alongado 1602 para deslocamento
pivotante seletivo em relacdo ao mesmo ao redor de um eixo geométrico
de pivd de bigorna fixa PA; (Figura 15) que é transversal ao eixo
geométrico do eixo de acionamento SA1. Um membro de pivé ou pino
giratorio de bigorna 1822 se estende lateralmente para fora de cada lado
lateral da porcdo de montagem de bigorna 1820 para ser recebido em
um apoio de pino giratério correspondente 1614 formado nas paredes
verticais 1612 da porcao de extremidade proximal 1610 do canal
alongado 1602. Os pinos giratérios da bigorna 1822 sao retidos de modo
pivotante em seus apoios de pino giratério correspondentes 1614 pela
tampa do canal ou retentor de bigorna 1630. A tampa do canal ou o
retentor da bigorna 1630 inclui um par de pinos de fixacdo 1636 que sao
configurados para serem recebidos de maneira retentora dentro das
ranhuras ou entalhes de pino correspondentes 1616 formados nas
paredes verticais 1612 da porcéo de extremidade proximal 1610 do canal
alongado 1602.

[00417] O atuador de extremidade cirargico 1500 € seletivamente
articulavel em torno do eixo de articulacdo AA: pelo sistema de articulacdo

1300. Em uma forma, o sistema de articulagdo 1300 inclui o atuador de
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articulacdo proximal 1310 que é acoplado de modo pivotante a uma
ligacéo de articulagcao 1320. Conforme pode ser visto na Figura 6, um pino
de fixacdo deslocado 1314 é formado em uma extremidade proximal 1312
do acionador de articulagdo proximal 1310. Um orificio de pivé 1316 é
formado no pino de fixagdo deslocado 1314 e € configurado para receber
de modo pivotante um pino de enlace proximal 1326 formado na
extremidade proximal 1325 do enlace de articulagdo 1320. Uma
extremidade distal 1322 do enlace de articulacdo 1320 inclui um orificio de
pivb 1324 que é configurado para receber, de modo pivotante dentro dele,
um pino de canal 1618 formado na porcéo de extremidade proximal 1610
do canal alongado 1602. Dessa forma, 0 movimento axial do acionador de
articulacédo proximal 1310 ird aplicar movimentos de articulacdo ao canal
alongado 1602 para articular o atuador de extremidade cirtrgico 1500 em
torno do eixo de articulagao AA:1 em relagcéo ao conjunto de coluna central
1250.

[00418] O movimento da bigorna 1810 em relacdo ao canal alongado
1602 é efetuado pelo movimento axial do conjunto do sistema de
fechamento proximal 1900 e do conjunto do sistema de fechamento
distal 2000. Agora com referéncia as Figuras 4 e 7, o conjunto de
fechamento proximal 1900 compreende um tubo de fechamento
proximal 1910 que tem uma por¢cao de tubo de fechamento proximal
1920 e uma porcéo distal 1930. A porcéao distal 1930 tem um diametro
que € menor do que o didmetro da porcdo do tubo de fechamento
proximal 1920. A extremidade proximal 1922 da porcédo do tubo de
fechamento proximal 1920 é giratoriamente apoiada em um elemento
reciprocante de fechamento 1940 que € apoiado de modo deslizante
dentro do chassi da ferramenta 1210, de modo que o elemento
reciprocante de fechamento 1940 pode se mover axialmente em relagéo
ao chassi da ferramenta 1210. Em uma forma, o elemento reciprocante

de fechamento 1940 inclui um par de ganchos que se projetam
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proximalmente 1942 que sao configurados para serem fixados ao pino
de fixacdo 516 que é fixado ao conjunto de articulacdo de fechamento
514 do conjunto de empunhadura 500. Uma extremidade proximal 1922
da por¢éo do tubo de fechamento proximal 1920 é acoplada de modo
giratério ao elemento reciprocante de fechamento 1940. Por exemplo,
um conector em forma de U 1944 é inserido em uma fenda anular 1924
na por¢éo do tubo de fechamento proximal 1920 e é retido dentro das
fendas verticais 1946 no elemento reciprocante de fechamento 1940.
Essa disposicao serve para fixar o membro de fechamento proximal
1900 ao elemento reciprocante de fechamento 1940 para deslocamento
axial com o mesmo, ao mesmo tempo em que possibilita que o0 membro
de fechamento proximal 1900 gire em relacéo ao elemento reciprocante
de fechamento 1940 ao redor do eixo geométrico do eixo de
acionamento SA;. Uma mola de fechamento 1948 (Figuras 12-14) se
estende sobre a porcdo do tubo de fechamento proximal 1920 para
propender o elemento reciprocante de fechamento 1940 na diregéo
proximal PD, que pode servir para revolver o gatilho de fechamento 512
sobre o conjunto de empunhadura 500 (Figura 2) para a posi¢cao nao
atuada quando o conjunto de ferramenta cirargica intercambiavel 1000
€ operacionalmente acoplado ao conjunto de empunhadura 500.

[00419] Agora com referéncia as Figuras 5 e 6, uma porcao distal 1930
do tubo de fechamento proximal 1910 é fixada ao conjunto de fechamento
distal 2000. O conjunto de fechamento distal 2000 inclui um conector de
articulacdo 2010 gue € acoplado a um segmento de tubo de fechamento
distal 2030. O segmento do tubo de fechamento distal 2030 tem um
didametro que € maior do que o didmetro da porcéo distal 1930 do tubo de
fechamento proximal 1910. O conector de articulagdao 2010 tem uma
porcdo de extremidade que se estende proximalmente 2012 que é
adaptada para ser recebida em um flange de conexédo 1934 formado na

extremidade distal da por¢ao distal 1930. O conector de articulagdo 2010
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pode ser retido no flange de conexdo 1934 por uma disposicdo de
prendedor adequada, adesivo e/ou soldas, por exemplo. O conector de
articulacéo 2010 inclui as protuberancias superior e inferior 2014, 2016 que
se projetam distalmente a partir de uma extremidade distal do conector de
articulacdo 2010 que sédo acoplados de forma moével a uma luva de
fechamento do atuador de extremidade ou segmento do tubo de
fechamento distal 2030. O segmento do tubo de fechamento distal 2030
inclui uma protuberancia superior 2032 e uma protuberancia inferior que
se projetam proximalmente a partir de uma extremidade proximal do
mesmo. Um enlace de pivo duplo superior 2060 inclui os pinos proximal e
distal que se engatam aos orificios correspondentes 2015, 2034 nas travas
superiores 2014, 2032 do conector de articulagao 2010 e o segmento do
tubo de fechamento distal 2030, respectivamente. De modo similar, um
enlace de pivo duplo inferior 2064 inclui os pinos proximal e distal 2065,
2066 que se engatam aos orificios correspondentes 2019 nas travas
inferiores 2016 do conector de articulagdo 2010 e do segmento distal do
tubo de fechamento 2030, respectivamente. Conforme sera discutido em
mais detalhes abaixo, a translac&o axial distal e proximal do conjunto de
fechamento proximal 1900 e do conjunto de fechamento distal 2000
resultara no fechamento e na abertura da bigorna 1810 em relagédo ao
canal alongado 1602.

[00420] O conjunto de ferramenta cirdrgica intercambiavel 1000 inclui
adicionalmente um sistema de disparo geralmente designado como 2100.
O sistema de disparo 2100 inclui um conjunto de membro de disparo 2110
gue é suportado para o deslocamento axial dentro do conjunto de coluna
central 1250. O conjunto de membro de disparo 2110 inclui uma porcao
do eixo de acionamento de disparo intermediaria 2120, que é configurada
para ser conectada a uma porcao de corte distal ou barra de corte 2130.
O conjunto de membro de disparo 2110 pode também ser chamado na

presente invengcdo de um "segundo eixo de acionamento" e/ou um
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"segundo conjunto de eixo de acionamento”. Como pode ser visto na
Figura 5, a porcdo do eixo de acionamento de disparo intermediario 2120
pode incluir uma fenda longitudinal 2124 em uma extremidade distal 2122
do mesmo, que pode ser configurada para receber uma extremidade
proximal 2132 da barra de corte 2130. A fenda longitudinal 2124 e a
extremidade proximal 2132 da barra de corte 2130 s&o dimensionadas e
configuradas para permitir o movimento relativo entre as mesmas e podem
compreender uma junta deslizante 2134. A junta deslizante 2134 pode
permitir que a porcao do eixo de acionamento de disparo intermediario
2120 do conjunto do membro de disparo 2110 seja movida para articular
o atuador de extremidade 1500 sem mover, ou a0 menos sem mover
substancialmente, a barra de corte 2130. Uma vez que o atuador de
extremidade 1500 tenha sido adequadamente orientado, a por¢ao do eixo
de acionamento de disparo intermediario 2120 pode ser avancada
distalmente até uma parede lateral proximal da fenda longitudinal 2124
entrar em contato com uma porc¢ao da barra de corte 2130 a fim de avancar
a barra de corte 2130 e disparar o cartucho de grampos/prendedores
cirdrgico 1700 posicionado no interior do canal alongado 1602. Uma
extremidade proximal 2127 da porcéo do eixo de acionamento de disparo
intermediario 2120 tem um pino de fixacdo do eixo de acionamento de
disparo 2128 formado sobre o0 mesmo (Figura 8) que é configurado para
ser assentado em uma base de acoplamento que estda sobre a
extremidade distal do membro de acionamento longitudinalmente movel
do sistema de acionamento 530 dentro do conjunto de empunhadura 500.
Essa disposicdo facilita o movimento axial da porcdo do eixo de
acionamento de disparo intermediario 2120 mediante a atuacdo do
sistema de acionamento de disparo 530.

[00421] Além do acima exposto, o conjunto de ferramenta
intercambidvel 1000 pode incluir um conjunto de cambio 2200, que pode

ser configurado para acoplar de modo seletivo e liberavel o acionador de
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articulacdo proximal 1310 ao membro de disparo 2100. Em uma forma, o
conjunto de cambio 2200 compreende um anel de travamento ou luva de
travamento 2210 posicionado em torno da por¢cdo do eixo de
acionamento de disparo intermediério 2120 do sistema de disparo 2100,
em que a luva de travamento 2210 pode ser girada entre uma posi¢ao
engatada na qual a luva de travamento 2210 acopla o acionador de
articulagdo proximal 1310 ao conjunto do membro de disparo 2110 e uma
posicéo desengatada, em que o acionador de articulagao proximal 1310
nao esta acoplado de modo operavel ao conjunto do membro de disparo
2110. Quando a luva de trava 2210 esta em sua posicao engatada, o
movimento distal do conjunto de membro de disparo 2110 pode mover
distalmente o acionador de articulagdo proximal 1310 e, de modo
correspondente, o movimento proximal do conjunto de membro de
disparo 2110 pode mover proximalmente o acionador de articulacao
proximal 1310. Quando a luva de trava 2210 esta em sua posicao
desengatada, o movimento do conjunto do membro de disparo 2110 nao
€ transmitido para o acionador de articulagdo proximal 1310 e, como
resultado, o conjunto do membro de disparo 2110 pode mover-se
independentemente do acionador de articulagdo proximal 1310. Em
varias circunstancias, o acionador de articulacéo proximal 1310 pode ser
mantido em posicéo pela trava de articulagdo 1400 quando o acionador
de articulacdo proximal 1310 n&o estiver sendo movido na direcao
proximal ou distal pelo conjunto de membro de disparo 2110.

[00422] A porcéo do eixo de acionamento de disparo intermediario
2120 do conjunto do membro de disparo 2110 é formada com dois
lados planos opostos 2121, 2123 com um entalhe de acionamento
2126 formado no mesmo. Consulte a Figura 8. Como também pode ser
observado na Figura 13, a luva de trava 2210 compreende um corpo
cilindrico, ou ao menos substancialmente cilindrico, que inclui uma

abertura longitudinal 2212 que é configurada para receber a porcdo do
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eixo de acionamento de disparo intermediario 2120 através do mesmo.
A luva de trava 2210 compreende protuberancias de trava
diametralmente opostas e voltadas para dentro 2214, 2216 que,
quando a luva de trava 2210 estd em uma posicéo, sdo recebidas de
modo engatavel dentro das porcdes correspondentes do entalhe de
acionamento 2126 na porcdo do eixo de acionamento de disparo
intermediario 2120 e, quando em outra posi¢cdo, ndo sdo recebidas
dentro do entalhe de acionamento 2126 para permitir, desse modo, o
movimento axial relativo entre a luva de trava 2210 e a por¢ao do eixo
de acionamento de disparo intermediario 2120.

[00423] Agora com referéncia as Figuras 8 e 12 a 14, a luva de trava
2210 inclui adicionalmente um membro de trava 2218 que € dimensionado
para ser recebido de modo maovel dentro de um entalhe 1319 em uma
extremidade proximal 1318 do acionador de articulagio proximal 1310. Tal
disposicdo permite que a luva de trava 2210 gire ligeiramente para dentro
e para fora do engate com a por¢cao do eixo de acionamento de disparo
intermediario 2120 enquanto permanece em engate com o entalhe 1319
no acionador de articulacéo proximal 1310. Por exemplo, quando a luva
de trava 2210 esta em sua posicdo engatada, as protuberancias de trava
2214, 2216 estao posicionadas no interior de um entalhe de acionamento
2126 na porgéao do eixo de acionamento de disparo intermediario 2120, de
modo que uma forca de empurramento distal e/ou uma forca de
puxamento proximal possam ser transmitidas do conjunto do membro de
disparo 2110 para a luva de trava 2210. Tal movimento de puxamento ou
de empurramento proximal € entdo transmitido a partir da luva de trava
2210 ao acionador de articulagdo proximal 1310 de modo a articular o
atuador de extremidade cirurgico 1500. Com efeito, o conjunto do membro
de disparo 2110, a luva de trava 2210 e o acionador de articulacéo
proximal 1310 se moverdao em conjunto quando a luva de trava 2210

estiver em sua posi¢cédo engatada (de articulagdo). Por outro lado, quando
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aluva de trava 1622 esta em sua posicao desengatada, as protuberancias
de trava 2214, 2216 podem néo ser recebidas no interior do entalhe de
acionamento 2126 na porcdo do eixo de acionamento de disparo
intermediario 2120 e, como resultado, uma for¢ca de empurramento distal
e/ou uma forca de puxamento proximal podem nédo ser transmitidas do
conjunto do membro de disparo 2110 para a luva de trava 2210 (e o
atuador de articulagéo proximal 1310).

[00424] O movimento relativo da luva de trava 2210 entre suas
posicdes engatada e desengatada pode ser controlado pelo conjunto
deslocador 2200 que faz interface com o tubo de fechamento proximal
1910 do conjunto de fechamento proximal 1900. Mais especificamente e
com referéncia as Figuras 8 e 9, o conjunto deslocador 2200 inclui
adicionalmente uma chave deslocadora 2240 que é configurada para ser
recebida de maneira deslizante dentro de um sulco de chave 2217
formado no perimetro externo da luva de trava 2210. Tal disposicéo
permite que a chave deslocadora 2240 se mova axialmente em relagao
a luva de trava 2210. Com referéncia as Figuras 8 a 11, a chave
deslocadora 2240 inclui um pino atuador 2242 que se estende através de
uma fenda de came ou abertura de came 1926 na porcéo do tubo de
fechamento proximal 1920. Consulte a Figura 9. Uma superficie de came
2243 também ¢é fornecida adjacente ao pino atuador 2242 que é
configurado para interagir em cameamento com a abertura de came 1926
de modo a fazer com que a chave deslocadora 2240 gire em resposta ao
movimento axial da porcéo do tubo de fechamento proximal 1920.
[00425] O conjunto deslocador 2200 inclui adicionalmente um cilindro
de comutacdo 2220 que é recebido de modo giratério em uma porgao
de extremidade proximal da por¢cao do tubo de fechamento proximal
1920. Como pode ser visto nas Figuras 10 a 14, o pino do atuador 2242
se estende através de um segmento de fenda axial 2222 no cilindro de

comutacao 2220 e é recebido de modo movel dentro de um segmento
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de fenda arqueada 2224 no cilindro de comutacdo 2220. A mola de
torsdo do cilindro de comutacao 2226 (Figuras 12 a 14) é montada sobre
o cilindro de comutacdo 2220 e se engata a porcéo de bocal 1244 para
aplicar uma inclinacéo de torcao ou rotagao (seta SR nas Figuras 10 e
11) que serve para girar o cilindro de comutacdo 2220 até o pino do
atuador 2242 atingir a extremidade do segmento de fenda arqueado
2224. Consulte as Figuras 11 e 12. Quando nesta posi¢ao, o cilindro de
comutacéo 2220 pode proporcionar uma polarizacao torsional a chave
deslocadora 2240 que, dessa forma, faz com que a luva de trava 2210
girar para a sua posi¢cao engatada com a porcao do eixo de acionamento
de disparo intermediaria 2120. Esta posicdo também corresponde a
configuracao nao atuada do conjunto de fechamento proximal 1900. Em
uma disposicao, por exemplo, o pino do atuador 2242 esta situado na
porcdo superior da abertura de came 1926 na por¢cdo de tubo de
fechamento proximal 1920 quando o conjunto de fechamento proximal
1900 estd em uma configuracdo ndo atuada (a bigorna 1810 estd em
uma posicao aberta espacada para longe do cartucho de
grampos/prendedores cirargicos 1700). Quando nessa posicdo, a
atuacdo da porcdo do eixo de acionamento de disparo intermediario
2120 resultard no movimento axial do acionador de articulacéo proximal
1310. Apds o usuério ter articulado o atuador de extremidade cirurgico
1500 até uma orientacdo desejada, 0 usuario pode entdo acionar o
conjunto de fechamento proximal 1900. A atuagcdo do conjunto de
fechamento proximal 1900 resultard no deslocamento distal da porcao
do tubo de fechamento proximal 1920 para, por fim, aplicar um
movimento de fechamento a bigorna 1810. Este deslocamento distal da
porcdo do tubo de fechamento proximal 1920 resultara na abertura do
came 1926 interagindo de forma cameante com a superficie de came
2243 sobre o pino do atuador 2242 para desse modo fazer com que a

chave de deslocamento 2240 gire a luva de trava 2210 em uma dire¢ao
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de atuacdo AD. Tal rotacdo da luva de trava 2210 resultara no
desengate das protuberancias da trava 2214, 2216 do entalhe de
acionamento 2126 na porcdo do eixo de acionamento de disparo
intermediario 2120. Quando em tal configuracdo, o sistema de
acionamento de disparo 530 pode ser atuado para acionar a por¢éo do
eixo de acionamento de disparo intermediario 2120 sem atuar o
acionador de articulagdo proximal 1310. Outros detalhes referentes a
operacéao do cilindro de comutacao 2220 e da luva de trava 2210, bem
como disposicdes de articulagdo e de acionamento de disparo
alternativas que podem ser empregadas com 0s varios conjuntos de
ferramentas cirargicas intercambiaveis aqui descritos, podem ser
encontrados no Pedido de Patente U.S. n° de série 13/803.086,
intitulado ARTICULATABLE SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING
AN ARTICULATION LOCK, atualmente publicacdo de Pedido de
Patente US n°® 2014/0263541; e o Pedido de Patente U.S. n° de série
15/019.196, intitulado SURGICAL INSTRUMENT ARTICULATION
MECHANISM WITH SLOTTED SECONDARY CONSTRAINT, cujas
descri¢Oes sao incorporadas, por meio deste documento, por referéncia
na presente invencao.

[00426] Com referéncia novamente as Figuras 8 a 13, o cilindro de
comutacgdo 2220 pode compreender adicionalmente aberturas ao menos
parcialmente circunferenciais 2228, 2230 definidas no mesmo, que
podem receber pinos/montagens circunferenciais 1245 que se estendem
a partir das porgdes do bocal 1242, 1244 e permitem a rotacao relativa,
mas nao a translacao, entre o cilindro de comutacdo 2220 e o conjunto
do bocal 1240. Os pinos do bocal 1245 se estendem através de aberturas
correspondentes 1923 na porcao de tubo de fechamento proximal 1920
a ser assentada nos locas dos pinos 1254 no conjunto de coluna central
1250. Consulte as Figuras 8 e 9. Essa disposi¢cao permite que o usuario

gire o conjunto de coluna central 1250 em torno do eixo geométrico do
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eixo de acionamento pela rotacéo do conjunto do bocal 1240.

[00427] Também conforme ilustrado nas Figuras 7 e 12-14, o conjunto
de ferramenta intercambiavel 1000 pode compreender um conjunto de
anel deslizante 1230 que pode ser configurado para conduzir energia
elétrica para e/ou do atuador de extremidade cirdrgico 1500 e/ou transmitir
sinais para e/ou do atuador de extremidade cirargico 1500 de volta para
um microprocessador 560 (Figura 2) no conjunto de empunhadura 500 ou
no controlador do sistema robético, por exemplo. Mais detalhes sobre o
conjunto do anel de deslizamento 1230 e os conectores associados
podem ser encontrados no Pedido de Patente US n° de Série, 13/803.086,
atualmente ARTICULATABLE SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING
AN ARTICULATION LOCK, atualmente publicacéo de Pedido de Patente
US n° 2014/0263541 e Pedido de Patente US n° de Série 15/019.196,
depositado em 9 de fevereiro de 2016, intitulado SURGICAL
INSTRUMENT ARTICULATION MECHANISM WITH SLOTTED
SECONDARY CONSTRAINT, cada um dos quais sendo aqui incorporado
a titulo de referéncia em suas respectivas totalidades, bem como no
Pedido de Patente US n° de série 13/800.067 intitulado STAPLE
CARTRIDGE TISSUE THICKNESS SENSOR SYSTEM, atualmente
publicacdo de Pedido de Patente US n° de série 2014/0263552, a qual
esta aqui incorporada a titulo de referéncia em sua totalidade. Conforme
também descrito em mais detalhes nos pedidos de patente supracitados
que foram aqui incorporados, a titulo de referéncia, o conjunto de
ferramenta cirdrgica intercambiavel 1000 pode também compreender ao
menos um sensor que é configurado para detectar a posicao do cilindro de
comutacao 2220.

[00428] Novamente com referéncia a Figura 2, o chassi da ferramenta
1210 inclui ao menos uma porgéo de fixacdo afunilada 1212 formada no
mesmo, que € adaptada para ser recebida no interior de uma fenda de

encaixe correspondentes 507 formada no interior da porcdo de
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extremidade distal da estrutura de empunhadura 506 do conjunto de
empunhadura 500. Varios conjuntos de ferramenta cirdrgica
intercambiavel empregam um sistema de travamento 1220 para acoplar
de modo removivel o conjunto de ferramenta cirdrgica intercambiavel
1000 a estrutura de empunhadura 506 do conjunto de empunhadura 500.
Em ao menos uma forma, como pode ser visto na Figura 7, o sistema de
fecho 1220 inclui um membro de trava ou uma forquilha de trava 1222
gue é acoplada de modo mével, por exemplo, ao chassi da ferramenta
1210. A forquilha de trava 1222 tem um formato de U com duas pernas
gue se estendem espacadas para fora 1223. Cada uma das pernas 1223
tem um pino de pivé formado nas mesmas que é adaptado para ser
recebido nos orificios correspondentes formados no chassi da ferramenta
1210. Tal disposicao facilita a fixac&do pivotante da forquilha de trava 1222
ao chassi da ferramenta 1210. A forquilha de travamento 1222 pode
incluir dois pinos de travamento que se projetam proximalmente 1224 que
sdo configurados para engate liberavel aos detentores ou sulcos de
travamento correspondentes 509 na extremidade distal da estrutura da
empunhadura 506 do conjunto de empunhadura 500. Consulte a Figura
2. Em vérias formas, a forquilha de trava 1222 é propendida na direcao
proximal por uma mola ou membro de propensao 1225. A atuacéo da
forquilha de travamento 1222 pode ser feita por um botéo de travamento
1226 que é montado de maneira deslizante em um conjunto do atuador
de trava 1221 que é montado no chassi da ferramenta 1210. O botédo de
trava 1226 pode ser propendido em uma direcéo proximal em relacdo a
forquilha de trava 1222. A forquilha de trava 1222 pode ser movida para
uma posicao destravada propendendo-se o botdo de fecho 1226 na
direcédo distal, o que faz, também, com que a forquilha de trava 1222 gire
para fora do engate de retencdo com a extremidade distal da estrutura
da empunhadura 506. Quando a forquilha de travamento 1222 esta em

"engate de retencdo" com a extremidade distal da estrutura de
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empunhadura 506, os pinos de travamento 1224 sdo assentados com
retencdo dentro dos detentores ou sulcos de travamento
correspondentes 509 na extremidade distal da estrutura de empunhadura
506.

[00429] A forquilha de trava 1222 inclui ao menos um gancho de
trava 1227 que € adaptado para entrar em contato com a porcao de pino
de trava correspondente 1943 que é formada no elemento reciprocante
de fechamento 1940. Quando o elemento reciprocante de fechamento
1940 esta em uma posicao ndo atuada, a forquilha de trava 1222 pode
ser pivotada em uma direcao distal para destravar o conjunto de
ferramenta cirdrgica intercambiavel 1000 do conjunto de empunhadura
500. Quando nesta posicéo, os ganchos de trava 1227 ndo entram em
contato com as por¢des do pino de trava 1943 no elemento reciprocante
de fechamento 1940. Entretanto, quando o elemento reciprocante de
fechamento 1940 se move para uma posi¢cdo atuada, a forquilha de
trava 1222 é impedida de ser pivotada para uma posi¢cdo destravada.
Em outras palavras, se o médico tentasse girar a forquilha de trava 1222
para uma posicao destravada ou, por exemplo, se a forquilha de trava
1222 estivesse inadvertidamente colidida ou colocada em contato de
uma forma que pudesse fazer de outro modo com que a mesma girasse
distalmente, os ganchos de trava 1227 na forquilha de trava 1222
entrariam em contato com as por¢cdes do pino de trava 1943 no
elemento reciprocante de fechamento 1940 e impediriam 0 movimento
da forquilha de trava 1222 para uma posicao destravada.

[00430] Ainda com referéncia a Figura 6, a barra de corte 2130 pode
compreender uma estrutura de feixe laminada que inclui ao menos duas
camadas de feixe. Tais camadas de feixe podem compreender, por
exemplo, bandas de ac¢o inoxidavel que sdo interconectadas, por exemplo,
por soldas e/ou pinos, por exemplo, nas extremidades proximais e/ou em

outros locais ao longo do comprimento das mesmas. Em modalidades
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alternativas, as extremidades distais das bandas n&o séo conectadas para
possibilitar que os laminados ou as bandas se espalhem uns em relagao
aos outros quando o atuador de extremidade € articulado. Tal disposicéo
permite que a barra de corte 2130 seja suficientemente flexivel para
acomodar a articulacédo do atuador de extremidade. Varias disposicoes de
barra de corte laminada séo apresentadas no Pedido de Patente US n° de
série 15/019.245, intitulado SURGICAL INSTRUMENTS WITH CLOSURE
STROKE REDUCTION ARRANGEMENTS, que esta aqui incorporado por
referéncia em sua totalidade. Conforme pode ser visto também na Figura
6, um conjunto de suporte de eixo de acionamento de disparo 2300 é
empregado para fornecer suporte lateral a barra de corte 2130 conforme
esta flexiona para acomodar a articulacdo do atuador de extremidade
cirurgico 1500. Mais detalhes referentes a operacdo do conjunto de
suporte de eixo de acionamento de disparo 2300 e as disposi¢des de
suporte da barra de corte alternativas podem ser encontrados no Pedido
de Patente US n° 15/019.245, intitulado SURGICAL INSTRUMENTS
WITH CLOSURE STROKE REDUCTION ARRANGEMENTS e no Pedido
de Patente US n° de série 15/019.220, intitulado SURGICAL
INSTRUMENT WITH ARTICULATING AND AXIALLY TRANSLATABLE
END EFFECTOR, os quais estao aqui incorporados a titulo de referéncia
em suas respectivas totalidades.

[00431] Como também pode ser visto na Figura 6, um membro de
disparo ou membro de corte 2140 é fixado a extremidade distal da barra
de corte 2130. Em uma forma exemplificadora, o0 membro de disparo
2140 compreende uma porc¢éo de corpo 2142 que sustenta uma faca ou
porcdo de corte de tecido 2144. A porcao de corpo 2142 se projeta
através de uma fenda alongada 1604 no canal alongado 1602 e termina
em um membro de base 2146 que se estende lateralmente em cada
lado da porcéo de corpo 2142. A medida que o membro de disparo 2140

€ acionado distalmente através do cartucho de grampos/prendedores
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cirargicos 1700, o membro de base 2146 se desloca dentro de uma
passagem no canal alongado 1602 que estéa situado sob o cartucho de
grampos/prendedores cirargicos 1700. Em uma disposicao, a porcao de
corpo 2142 inclui duas abas centrais que se projetam lateralmente 2145
gque podem se deslocar acima da passagem central no interior do
cartucho de grampos/prendedores cirargicos 1700. Consulte a Figura 6.
A porcéo de corte de tecido 2144 é disposta entre uma porcao de ponta
de topo que se projeta distalmente 2143 e 0 membro de base 2146.
Conforme pode ser adicionalmente visto na Figura 6, o membro de
disparo 2140 pode incluir adicionalmente duas abas de topo, pinos ou
recursos de engate de bigorna 2147 que se estendem lateralmente.
Conforme o membro de disparo 2140 € acionado distalmente, uma
porcdo de topo da porcdo de corpo 2142 se estende através de uma
fenda de bigorna 1814 disposta centralmente e 0s recursos de engate
de bigorna 2147 deslizam sobre as saliéncias da bigorna
correspondentes 1816 formadas em cada lado da fenda de bigorna
1814. Para facilitar a montagem da bigorna 1810 e do elemento de
disparo 2140, em uma disposic¢édo, o topo do corpo de bigorna 1812 tem
uma abertura 1817 na mesma. Uma vez que a bigorna 1810 € montada
no canal alongado 1602 e o elemento de disparo 2140 é instalado, a
abertura 1817 é coberta por uma tampa de bigorna 1819 que é fixada
ao corpo de bigorna 1812 por soldas e/ou outro meio de fixacéo
adequado.

[00432] Novamente com referéncia a Figura 6, 0 membro de disparo
2140 é configurado para fazer interface operacional com um conjunto
deslizador 2150 que € sustentado operacionalmente dentro de um corpo
1702 do cartucho de grampos/prendedores cirdrgicos 1700. O conjunto
deslizador 2150 é deslocavel de maneira deslizante dentro do corpo de
cartucho de grampos/prendedores cirdrgicos 1702 partir de uma

posicéao inicial proximal adjacente a extremidade proximal 1704 do corpo
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de cartucho 1702 até uma posicéo final adjacente a extremidade distal
1706 do corpo de cartucho 1702. O corpo de cartucho 1702 sustenta
operacionalmente em seu interior uma pluralidade de acionadores de
grampos que séo alinhados em fileiras em cada lado de uma fenda
disposta centralmente 1708. A fenda disposta centralmente 1708
possibilita que o membro de disparo 2140 passe através da mesma e
corte o tecido que esta preso entre a bigorna 1810 e o cartucho de
grampos/prendedores cirirgicos 1700. Os acionadores estédo
associados a bolsos de grampos/prendedores correspondentes 1712
que se abrem através da superficie de plataforma superior 1710 do
corpo do cartucho 1702. Cada um dos acionadores de grampo suporta
um ou mais grampos ou prendedores cirlrgicos no mesmo. O conjunto
deslizador 2150 inclui uma pluralidade de cames inclinados ou em
formato de cunha 2152 sendo que cada came 2152 corresponde a uma
linha particular de prendedores ou acionadores situado em um lado da
fenda 1708.

[00433] Para fixar o conjunto de ferramenta cirurgica intercambiavel
1000 ao conjunto de empunhadura 500, referido na Figura 2, o médico
pode posicionar o chassi da ferramenta 1210 do conjunto de
ferramenta cirdrgica intercambiavel 1000 acima ou adjacente a
extremidade distal da estrutura de empunhadura 506, de modo que as
porcdes de fixacdo afuniladas 1212 formadas no chassi da ferramenta
1210 estejam alinhadas com as fendas de encaixe 507 na estrutura da
empunhadura 506. O médico pode, entdo, mover o conjunto de
ferramenta cirdrgica intercambiavel 1000 ao longo de um eixo
geomeétrico de instalacéo IA que € perpendicular ao eixo geométrico de
acionamento SA para assentar as porcoes de fixacdo afuniladas 1212
em "engate operacional" com as fendas receptoras de encaixe 507
correspondentes na extremidade distal da estrutura de empunhadura

506. Ao fazer isto, o pino de fixacdo do eixo de acionamento de disparo
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2128 na porcao no eixo de acionamento de disparo intermediario 2120
também sera assentado no apoio de fixagcdo 542 no membro de
acionamento longitudinalmente movel no conjunto de empunhadura
500 e as porc¢des do pino de fixagdo 516 na ligacéo de fechamento 514
serdo assentadas nos ganchos correspondentes 1942 no elemento
reciprocante de fechamento 1940. Como usado na presente invencao,
o termo "engate operacional® em referéncia a dois componentes
significa que os dois componentes estdo engatados entre si de modo
que, mediante aplicacdo de um movimento de atuacdo aos mesmos,
0S componentes realizam sua acdo, funcdo e/ou procedimento
pretendidos.

[00434] Durante um procedimento cirargico tipico, 0 médico pode
introduzir o atuador de extremidade cirdrgico 1500 no local cirargico
através de um trocarte ou outra abertura no paciente para acessar o
tecido-alvo. Ao fazer isso, o0 médico alinha axialmente, ou pelo alinha
substancialmente, o atuador de extremidade cirargico 1500 em um
estado ndo articulado ao longo do eixo geométrico do eixo de
acionamento e insere o atuador de extremidade cirdrgico 1500 através
do trocarte. Uma vez que o atuador de extremidade cirtrgico 1500
passou através do trocarte, 0 médico pode precisar articular o atuador
de extremidade 1500 para posicionar vantajosamente o atuador de
extremidade 1500 adjacente ao tecido-alvo. Adicionalmente ao exposto
acima, o sistema de acionamento de disparo 530 é operado através de
uma faixa limitada de movimento para mover o acionador de articulacéo
1310 e articular o atuador de extremidade 1500. Essa articulagéo ocorre
antes do fechamento da bigorna sobre o tecido-alvo. Uma vez que o
atuador de extremidade alcancou a posicao articulada desejada, o
meédico pode, entédo, acionar o sistema de acionamento de fechamento
510 para fechar a bigorna 1810 sobre o tecido-alvo. Tal atuacdo do

sistema de acionamento de fechamento 510 aciona o0 conjunto
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deslocador 2200 e desvincula o acionador de articulacdo 1310 da
porcdo do eixo de acionamento de disparo intermediario 2120. Dessa
forma, uma vez que o tecido-alvo tiver sido adequadamente capturado
no atuador de extremidade cirargico 1500, o médico pode novamente
acionar o sistema de acionamento de disparo 530 para avancar
axialmente o membro de disparo 2140 através do cartucho de
grampos/prendedores cirdrgicos 1700 para disparar os grampos para
dentro e cortar o tecido-alvo. Outras disposicOes de acionamento de
fechamento e de disparo, como disposi¢cdes portateis, manuais,
automatizadas e/ou roboticas, por exemplo, podem ser usadas para
controlar o movimento axial dos componentes do sistema de
fechamento, dos componentes do sistema de articulagdao e/ou dos
componentes do sistema de disparo do conjunto de ferramenta cirdrgica
1000.

[00435] Um atuador de extremidade 10500 de um instrumento
cirrgico 10000 € ilustrado nas Figuras 16 a 16B. O atuador de
extremidade 10500 compreende uma garra de cartucho 10600 (Figura
18), incluindo um cartucho de grampos 10700 e, além disso, uma bigorna
10800 configurada para deformar os grampos ejetados a partir do
cartucho de grampos 10700. Em uso, a bigorna 10800 pode ser girada
entre uma posi¢cao aberta, nao fixada e uma posicéo fechada e presa; no
entanto, a garra de cartucho 10600 pode ser giratéria em direcdo a
bigorna 10800 em outras modalidades. O instrumento cirdrgico 10000
compreende adicionalmente um eixo de acionamento 10100 em que o
atuador de extremidade 10500 é conectado de forma giratoria ao eixo de
acionamento 10100 ao redor de uma junta de articulagdo 10200. Em uso,
o atuador de extremidade 10500 é giratério em torno da junta de
articulacdo 10200 entre uma posi¢ao direita completamente articulada
(Figura 16A), indicada pelo angulo er, € uma posicao esquerda

completamente articulada (Figura 16B), indicada pelo angulo e. - e/ou
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qualquer posicdo adequada entre os mesmos. Conforme discutido em
maiores detalhes abaixo, os angulos er e eL sao limitados pelo design do
sistema de acionador de articulagdo do instrumento cirargico 10000. Em
ao menos um caso, 0s angulos er e eL séo limitados a aproximadamente
45 graus em relacao a posi¢ao nao articulada do atuador de extremidade
10500 (Figura 16).

[00436] Com referéncia a Figura 18, o eixo de acionamento 10100 do
instrumento cirdrgico 10000 compreende um tubo de fechamento externo
gue inclui um alojamento externo 10110 que é mével distalmente para
engatar a bigorna 10800 e mover a bigorna 10800 em direcao ao cartucho
de grampos 10700. O eixo de acionamento 10100 compreende
adicionalmente uma porcédo de alojamento distal 10130 conectada de
forma giratéria ao alojamento externo 10110 por duas placas conectoras
10120 posicionadas em lados opostos da junta de articulagdo 10200. Cada
placa conectora 10120 € conectada ao alojamento externo 10110 em um
pivd 10115 e, de modo similar, a por¢cédo do alojamento distal 10130 em
um pivd 10125. As placas conectoras 10120 permitem que o tubo de
fechamento deslize em relagédo a junta de articulacdo 10200 quando o
atuador de extremidade 10500 estiver em uma posicéo articulada e, como
resultado, a bigorna 10800 pode ser aberta e fechada enquanto o atuador
de extremidade 10500 estiver em uma posicao articulada. Adicionalmente
ao exposto acima, o alojamento distal 10130 compreende uma abertura ali
definida configurada para receber uma aba que se estende a partir da
extremidade proximal da bigorna 10800 - cuja parede lateral € configurada
para engatar a aba e transferir um movimento proximal, ou de abertura, do
tubo de fechamento para a bigorna 10800.

[00437] Um atuador de extremidade 11500 de um instrumento cirargico
11000 é ilustrado nas Figuras 17 a 17B. O atuador de extremidade 11500
compreende uma garra de cartucho 11600 (Figura 19), incluindo um

cartucho de grampos 11700 e, além disso, uma bigorna 11800 configurada
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para deformar os grampos ejetados a partir do cartucho de grampos
11700. Em uso, a bigorna 11800 pode ser girada entre uma posicao
aberta, ndo fixada e uma posicéo fechada e fixa; no entanto, sdo previstas
modalidades nas quais a garra de cartucho 11600 é mével em relacdo a
bigorna 11800. O instrumento cirdrgico 11000 compreende
adicionalmente um eixo de acionamento 11100 em que o atuador de
extremidade 11500 é conectado de forma giratoria ao eixo de acionamento
11100 ao redor de uma junta de articulacdo 11200. Em uso, o atuador de
extremidade 11500 é giratério em torno da junta de articulacédo 11200 entre
uma posicéao direita completamente articulada (Figura 17A), indicada pelo
angulo ar, € uma posicdo esquerda completamente articulada (Figura
17B), indicada pelo angulo a. - e/ou qualquer posi¢cao adequada entre 0s
mesmos. Embora os angulos ar e a. sejam, em ultima analise, limitados
pelo design do sistema de acionador de articulagdo do instrumento
cirurgico 11000, os angulos ar e a. sdo maiores. Em ao menos um caso,
os angulos ar e a. sdo de aproximadamente 60 graus em relacdo a
posicao ndo articulada do atuador de extremidade 11500 (Figura 17), por
exemplo.

[00438] Com referéncia a Figura 19, o eixo de acionamento 11100 do
instrumento cirdrgico 11000 compreende um tubo de fechamento externo
que inclui um alojamento externo 11110 que é mdvel distalmente para
engatar a bigorna 11800 e mover a bigorna 11800 em dire¢ao ao cartucho
de grampos 11700. O eixo de acionamento 11100 compreende
adicionalmente um alojamento distal 11130 conectado de forma giratéria
ao alojamento externo 11110 por duas placas conectoras 11120
posicionadas em lados opostos da junta de articulagdo 11200. Cada placa
conectora 11120 é conectada ao alojamento externo 11110 em um pivd
11115 e, de modo similar, ao alojamento distal 11130 em um pivo 11125.
Similar ao exposto acima, as placas conectoras 11120 permitem que o

tubo de fechamento deslize em relacdo a junta de articulacdo 11200

Petici0 870200016541, de 04/02/2020, pag. 78/316



76/220

gquando o atuador de extremidade 11500 estiver em uma posicdo
articulada em que, como resultado, a bigorna 11800 pode ser aberta e
fechada enquanto o atuador de extremidade 11500 estiver em uma
posicao articulada. Adicionalmente ao exposto acima, o alojamento distal
11130 compreende uma abertura ali definida configurada para receber
uma aba que se estende a partir da extremidade proximal da bigorna
11800 - cuja parede lateral € configurada para engatar a aba e transferir
um movimento proximal, ou de abertura, do tubo de fechamento para a
bigorna 11800.

[00439] Novamente com referéncia a Figura 18, o instrumento
cirargico 10000 compreende adicionalmente um sistema de acionador
de articulacéo 10300 que inclui um atuador de acionador de articulacéo
10310 que se estende através de uma abertura interior 10105 definida
no tubo de fechamento 10110 do eixo de acionamento 10100. O
atuador de acionador de articulacdo 10310 compreende uma
extremidade distal engatada operacionalmente com a garra do
cartucho 10600 do atuador de extremidade 10500. Mais
especificamente, a extremidade distal do atuador de acionador de
articulacédo 10310 compreende uma abertura, ou fenda, 10320 definida
na mesma, e a garra do cartucho 10600 compreende um pino 10620
que se estende para dentro da fenda 10320. Quando o atuador de
acionador de articulacdo 10310 é empurrado distalmente, o atuador de
extremidade 10500 é acionado para a direita (Figura 16A) ao redor de
um eixo geométrico fixo definido por um pivé 10210 que conecta de
forma giratoria a garra do cartucho 10600 a uma estrutura do eixo de
acionamento 10100. De modo correspondente, o atuador de
extremidade 10500 é girado para a esquerda (Figura 16B) ao redor do
pivd 10210 quando o atuador de acionador de articulagdo 10310 é
puxado proximalmente.

[00440] Novamente com referéncia a Figura 19, o instrumento
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cirargico 11000 compreende adicionalmente um sistema de acionador
de articulagdo 11300 que inclui um atuador de acionador de articulagao
11310 que se estende através de uma abertura interior 11105 definida
no tubo de fechamento 11110. O sistema de acionador de articulagéao
11300 compreende adicionalmente uma ligacédo de articulacdo 11320
acoplado de modo giratério a uma extremidade distal do atuador de
acionador de articulagdo 11310 em torno de um pino 11315. De modo
similar, a ligacdo de articulacdo 11320 é acoplada de modo giratério a
garra do cartucho 11600 ao redor de um pino de acionamento 11620
que se estende através de uma abertura definida na ligacdo de
articulacdo 11320. Quando o atuador de acionador de articulagédo 11310
€ empurrado distalmente, o atuador de extremidade 11500 é acionado
para a direita (Figura 17A) ao redor de um eixo geométrico fixo definido
por um pivé 11210 que conecta de modo giratério a garra do cartucho
11600 a uma estrutura do eixo de acionamento 11100. De modo
correspondente, o atuador de extremidade 11500 € girado para a
esquerda (Figura 17B) ao redor do pivd 11210 quando o atuador de
acionador de articulacdo 11310 é puxado proximalmente.

[00441] Adicionalmente ao exposto acima, a ligacdo de articulacéo
11320 do sistema de articulacdo 11300 permite que o atuador de
extremidade 11500 seja articulado através de uma maior faixa de
angulos de articulacdo do que o atuador de extremidade 10500 para um
determinado, ou igual, comprimento de curso dos atuadores de
articulacdo 10310 e 11310. Uma comparacao lado a lado dos atuadores
de extremidade 10500 e 11500 é fornecida nas Figuras 20 e 21
ilustrando os atuadores de extremidade 10500 e 11500 em suas
configuragcbes completamente articuladas a direita - e também
ilustrando que o atuador de extremidade 11500 pode ser articulado
ainda mais a direita do que o atuador de extremidade 10500. Uma

comparagdo similar pode ser feita mostrando os atuadores de
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extremidade 10500 e 11500 em suas configuracbes completamente
articuladas a esquerda. Além disso, a Figura 22 representa toda a faixa
de articulacéo do atuador de extremidade 10500 enquanto a Figura 23
representa toda a faixa de articulacao do atuador de extremidade 11500.
[00442] Novamente com referéncia a Figura 22, o atuador de
articulacdo 10310 do instrumento cirdrgico 10000 é avancado em um
comprimento de curso distal (DSL) em relagdo a sua posicdo néo
articulada para articular completamente o atuador de extremidade 10500
para a direita. De modo correspondente, o atuador de articulagéo 10310
€ retraido a um comprimento de curso proximal (PSL) em relacdo a sua
posicdo ndo articulada para articular completamente o atuador de
extremidade 10500 para a esquerda. O comprimento de curso distal
(DSL) e o comprimento de curso proximal (PSL) do atuador de articulagao
10310 sé&o iguais, ou a0 menos substancialmente iguais. Agora com
referéncia a Figura 23, o atuador de articulacdo 10310 é avancado em
um comprimento de curso distal (DSL) em relacdo a sua posi¢cao nao
articulada para articular completamente o atuador de extremidade 11500
para a direita. De modo correspondente, o atuador de articulagéo 11310
€ retraido a um comprimento de curso proximal (PSL) em relacdo a sua
posicdo nado articulada para articular completamente o atuador de
extremidade 11500 para a esquerda. O comprimento de curso distal
(DSL) e o comprimento de curso proximal (PSL) do atuador de articulacao
11310 nao sao iguais - em vez disso, o comprimento de curso distal (DSL)
€ mais curto do que o comprimento de curso proximal (PSL). Em outras
modalidades, o comprimento de curso proximal (DSL) € mais curto do
gue o comprimento de curso distal (PSL). Em todo o caso, agora com
referéncia as Figuras 31 a 31B, a combinacdo de comprimento de curso
proximal (PSL) e de comprimento de curso distal (DSL) é igual a todo o
comprimento de curso (SL).

[00443] Adicionalmente ao exposto acima, o atuador de articulacao
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10310 é configurado para aplicar um torque a primeira garra 10600 do
atuador de extremidade 10500 através do pino 10620 para girar o atuador
de extremidade 10500 em torno da junta de articulacdo 10200. Novamente
com referéncia a Figura 22, um braco de torque lateral definido entre a
junta de pivo 10210 da junta de articulacdo 10200 e o pino 10620 tem um
comprimento TAc: quando o atuador de extremidade 10500 esta em sua
posicdo ndo articulada. O comprimento TAc: é medido em uma direcéo
ortogonal em relacdo a um eixo geométrico longitudinal 10190 que se
estende através da junta de pivé de articulacdo 10210. De modo similar, o
braco de torque lateral definido entre a junta de articulagcao 10210 e o pino
10620 tem um comprimento TAr: quando o atuador de extremidade 10500
€ completamente articulado para a direita e, de modo similar, um
comprimento TA.1 quando o atuador de extremidade 10500 é
completamente articulado para a esquerda - ambos 0s comprimentos sao
medidos ortogonalmente em relacdo ao eixo geométrico longitudinal
10190. Notavelmente, os comprimentos TAr: € TAL1, € 0s bragos de torque
gue eles definem, sdo iguais, ou ao menos substancialmente iguais. Além
disso, os comprimentos TAr: € TAL1 S&0 menores do que 0 comprimento
de braco de torque lateral ndo articulado TAc:. Dessa forma, o maior brago
de torque, ou vantagem mecanica, do sistema de articulacdo 10300 existe
quando o atuador de extremidade 10500 esta em sua posicdo nao
articulada.

[00444] Em ao menos um caso, o comprimento do braco TAc: €
aproximadamente 0,180", o comprimento do braco TAr1 €
aproximadamente 0,130" e o comprimento do braco TAu €
aproximadamente 0,130", por exemplo.

[00445] Adicionalmente ao exposto acima, o atuador de articulagao
11310 do instrumento cirdrgico 11000 é configurado para aplicar um
torque a primeira garra 11600 do atuador de extremidade 11500 através

do pino 11620 para girar o atuador de extremidade 11500 em torno da
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junta de articulacdo 11200. Com referéncia as Figuras 23, 28 e 30, um
braco de torque lateral (LTA) definido entre a junta de pivd 11210 da junta
de articulacédo 11200 e o pino 11620 é definido por um comprimento TAc»
quando o atuador de extremidade 11500 esta em sua posicdo nao
articulada. O comprimento TAc2 € medido em uma dire¢&o ortogonal em
relacdo a um eixo geométrico longitudinal 11190 que se estende através
da junta de pivé de articulacdo 11210. Notavelmente, 0 eixo geométrico
longitudinal 11190 é deslocado e paralelo em relacéo a linha central do
eixo de acionamento 11100, conforme discutido em maiores detalhes
abaixo em conexao com a Figura 25. De modo semelhante ao supracitado,
o bracgo de torque lateral definido entre a junta de articulagéo 11210 e o
pino 11620 é definido por um comprimento TAr2 quando o atuador de
extremidade 11500 é completamente articulado para a direita (Figura 30A)
e, de modo similar, um comprimento TAL> quando o atuador de
extremidade 11500 é completamente articulado para a esquerda (Figura
30B) - ambos os comprimentos sé&o medidos ortogonalmente em relacéo
ao eixo geométrico longitudinal 11190. Notavelmente, o comprimento TAr2
€ maior que o comprimento do braco de torque lateral ndo articulado TAc:1
e 0 comprimento TAL2 € mais curto que o comprimento do braco de torque
lateral n&o articulado TAc1. Além disso, os comprimentos TAr2 € TAL2, € 0
bracos de torque que eles definem, ndo séo iguais. Em vez disso, o
comprimento do braco de torque articulado para a direita TAr2 €
consideravelmente maior que o comprimento do brago de torque articulado
para a esquerda TAr.. De fato, o comprimento do bragco de torque
articulado para a direita TAr2 € 0 comprimento do bragco de torque
articulado para a esquerda TAL.> se estendem em direcOes diferentes. Tal
disposicdo fornece um maior bragco de torque de empurramento em
comparacdo com um braco de torque de puxamento menor. Em varios
casos, como resultado, a forca de puxamento de retracdo aplicada pelo

atuador de articulacdo 11310 para articular o atuador de extremidade
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11500 para a esquerda (Figura 30B) pode ser, ou pode precisar ser, maior
do que a forca de empurramento distal para articular o atuador de
extremidade 11500 para a direita (Figuras 29 e 30A). Vantajosamente, 0
atuador de articulagdo 11310 pode acomodar tal maior forca de
puxamento a medida que o atuador de articulacdo 11310 n&o estéa sujeito
a falha de empenamento quando esta sendo puxado.

[00446] Em ao menos um caso, o comprimento do braco TAcz é
aproximadamente 0,149", o comprimento TAr2 é aproximadamente 0,154"
e o comprimento do braco TAL> é aproximadamente 0,015", por exemplo.
[00447] Além do exposto acima, o instrumento cirdrgico 11000 é
configurado e disposto para fornecer um grande torque ao atuador de
extremidade 11500 enquanto, a0 mesmo tempo, fornece uma ampla
faixa de articulacao, ou varredura, em resposta a um curso de articulacéo
curto. A saber, vérias razbes de design para estas relacdes podem ser
estabelecidas e usadas para projetar o instrumento cirdrgico 11000. Por
exemplo, uma primeira razdo compreende o comprimento do braco de
torque completamente articulado para a direita (TA) dividido pelo
comprimento do curso de articulagcdo completo (SL) do atuador de
articulacdo 11310. O valor dessa primeira razdo é adimensional. Em ao
menos um caso, o0 braco de torque completamente articulado para a
direita (TA) mede 0,154" e o comprimento do curso de articulagéo
completo (SL) mede 0,275", resultando em um valor de razéo de 0,56,
por exemplo. Valores de razdo maiores para a primeira raz&o indicam
sistemas de articulagdo mais eficientes. Em varios casos, o valor para a
primeira razdo € menor que 1,0, mas pode ser maior que 1,0. Em ao
menos um caso, o braco de torque completamente articulado para a
direita (TA) mede 2,79 cm e o comprimento do curso completo de
articulagdo (SL) mede 11,43 mm, resultando em um valor de razdo de
0,24, por exemplo.

[00448] Os exemplos fornecidos acima para a primeira razao foram
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baseados no comprimento do braco de torque (TA) quando o atuador
de extremidade 11500 esta na sua posi¢cdo completamente articulada
para a direita. Essa posicado especifica do atuador de extremidade
11500 €é notavel porque o atuador de articulacdo 11310 esta
comprimido e pode sofrer empenamento quando a carga transmitida
através do mesmo € excessiva. Dito isto, a primeira razdo também
poderia ser usada para analisar qualquer posicdo adequada do
atuador de extremidade 11500, como sua posi¢do nao articulada e sua
completamente articulada para a esquerda, por exemplo. Em ao
menos um caso, o comprimento do bracgo de torque nédo articulado (TA)
€ 6,17 mm, resultando em um valor de razdo de 0,54 para um
comprimento de curso (SL) de 11,43 mm, por exemplo. Além disso, em
ao menos um caso, o comprimento do braco de torque completamente
articulado para a esquerda (TA) é 1,41 mm, resultando em um valor de
razao de 0,12 para um comprimento de curso (SL) de 11,43 mm, por
exemplo.

[00449] Uma segunda razé&o inclui o comprimento de arco no qual o
pino de acionamento 11620 € varrido quando o atuador de extremidade
11500 é articulado entre sua posicdo completamente articulada para a
direita e sua posicdo completamente articulada para a esquerda, isto €,
seu comprimento de arco de varredura (ALS). Mais especificamente, a
segunda razdo compreende o comprimento de arco de varredura (ALS)
do pino de acionamento 11620 dividido pelo comprimento do curso de
articulagcado completo (SL) do atuador de articulacéo 11310. O valor dessa
segunda raz&o é adimensional. Em ao menos um caso, o comprimento
do braco de varredura (ALS) do pino de acionamento 11620 é 0,387" e o
comprimento do curso de articulagdo completo (SL) é 0,275", resultando
em um valor de razéo de 1,41, por exemplo. Em ao menos um caso, o
comprimento do arco de varredura (ALS) mede 0,444" e o comprimento

do curso de articulagcdo completo (SL) mede 0,306", resultando em um
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valor de razdo de 1,45, por exemplo. Em ao menos um caso, O
comprimento do arco de varredura (ALS) mede 12,94 mm e o
comprimento do curso de articulacdo completo (SL) mede 11,43 mm,
resultando em um valor de razéo de 1,13, por exemplo. Valores de razéo
maiores para a segunda razao indicam sistemas de articulacdo mais
eficientes. Em varios casos, o valor para a segunda razéo € maior do que
1,0, como entre 1,0 e 3,0, por exemplo. Em ao menos um caso, 0
segundo valor de razdo € de aproximadamente 2,0, por exemplo. Em
certos casos, 0 valor para a segunda razao € de cerca de 1,1, porém
entre 0,9 e 1,3, por exemplo.

[00450] Umaterceira razdo compreende a soma do comprimento do
braco de torque completamente articulado para a direita (TA) e o
comprimento do arco de varredura (ALS) do pino de acionamento
11620 dividido pelo comprimento do curso de articulacdo completo
(SL). O valor dessa terceira razdo € adimensional. Em ao menos um
caso, o comprimento do braco de torque articulado completamente
para a direita (TA) € 0,154", o comprimento do arco de varredura (ALS)
do pino de acionamento 11620 é 0,387" e o comprimento do curso de
articulacdo completo (SL) € 0,275", resultando em um valor de razéo
de 1,97, por exemplo. Em ao menos um caso, o comprimento de braco
de torque articulado completamente para a direita (TA) é 2,79 mm, o
comprimento do braco de varredura (ALS) do pino de acionamento
11620 € 12,94 mm e o comprimento do curso de articulacdo completo
(SL) é 11,43 mm, resultando em um valor de razdo de 1,38, por
exemplo. Valores de razdo maiores para a terceira razdo indicam
sistemas de articulacdo mais eficientes. Em varios casos, o valor para
a terceira razdo é maior do que 1,0, como entre 1,0 e 3,0, por exemplo.
Em ao menos um caso, o terceiro valor de razdo é de
aproximadamente 2,0 ou maior do que 2,0, por exemplo.

[00451] Similar ao exposto acima, a terceira razdo poderia ser usada
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para avaliar o sistema de articulacdo quando o atuador de extremidade
11500 estd em qualquer posicao adequada, tais como em suas posi¢oes
nao articulada e completamente articulada para a esquerda, por exemplo.
[00452] Uma quarta razdo compreende o produto do comprimento
do braco de torque completamente articulado para a direita (TA) e 0
comprimento do arco de varredura (ALS) do pino de acionamento
11620 dividido pelo comprimento do curso de articulacdo completo
(SL). O valor desta quarta razdo ndo é adimensional e €, em vez disso,
medido em distancia. Em ao menos um caso, 0 comprimento do braco
de torque articulado completamente para a direita (TA) € 0,154", o
comprimento do arco de varredura (ALS) do pino de acionamento
11620 € 0,387" e o comprimento do curso de articulacdo completo (SL)
é 0,275", resultando em um valor de razédo de 0,217", por exemplo.
Este valor pode ser adimensional dividindo-o pelo comprimento de
curso (SL) mais uma vez, resultando em um valor de 0,79. Em ao
menos um caso, 0 comprimento de braco de torque articulado
completamente para a direita (TA) € 2,79 mm, o comprimento do braco
de varredura (ALS) do pino de acionamento 11620 é 12,94 mm e o
comprimento do curso de articulacdo completo (SL) € 11,43 mm,
resultando em um valor de razao de 3,15 mm, por exemplo. Em certos
casos, o valor para a quarta razao € de cerca de 3,1 mm, porém entre
0,9 mm e 5,4 mm, por exemplo. Similar ao exposto acima, este valor
pode ser adimensional dividindo-o pelo comprimento de curso (SL)
mais uma vez, resultando em um valor de 0,28. Valores de razao
maiores para a quarta razdo indicam sistemas de articulacdo mais
eficientes.

[00453] Similar ao exposto acima, a quarta razao poderia ser usada
para avaliar o sistema de articulagdo quando o atuador de extremidade
11500 esta em qualquer posicdo adequada, tais como em suas

posi¢cdes ndo articulada e completamente articulada para a esquerda,
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por exemplo.

[00454] Conforme discutido acima, o atuador de extremidade 11500 é
montado de forma giratéria ao eixo de acionamento 11100 em torno de
um pivo fixo 11210 da junta de articulagdo 11200. Agora com referéncia
as Figuras 24 e 25, o eixo de acionamento 11100 compreende abas de
montagem distal 11220 que se estendem de e sdo montadas de modo
fixo & estrutura, ou coluna central, do eixo de acionamento 11100. Uma
primeira aba de montagem distal 11220 € montada na primeira garra
11600, que compreende uma porgao de estrutura inferior, e uma segunda
aba de montagem distal 11220 é montada em uma porcéo de estrutura
superior 11230. A interconexao entre as abas de montagem 11220 e a
primeira garra 11600 e a porcéo de estrutura superior 11230 define o pivo
fixo 11210. Conforme também é discutido acima, o pivd do eixo fixo
11210 é lateralmente deslocado em relagdo a um eixo geométrico
longitudinal central LA do eixo de acionamento 11100 por uma distancia
de deslocamento OD. Em ao menos um caso, o pivo do eixo fixo 11210
é lateralmente deslocado por aproximadamente 0,036", por exemplo.
Além disso, com referéncia as Figuras 28 a 30B, o pino 11620 esta
longitudinalmente deslocado em relagéo ao pivo fixo 11210 que cria um
braco de torque longitudinal ou axial (ATA).

[00455] Conforme discutido acima, o tubo de fechamento do eixo de
acionamento 11100 € moével distalmente para engatar a garra de
bigorna 11800 do atuador de extremidade 11500 e mover a garra de
bigorna 11800 em direcdo a um cartucho de grampos 11700
posicionado na garra de cartucho 11600. Dito de outra forma, o tubo
de fechamento é configurado para mover a bigorna 11800 de uma
posicao aberta (Figuras 26 a 26B) para uma posicao fechada (Figuras
27 a 27B) para prender o tecido de um paciente contra o cartucho de
grampos 11700. Em tais casos, o tubo de fechamento, que

compreende o alojamento 11110, as placas do conector 11120 e o
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alojamento distal 11130 deslizam distalmente em relagdo a junta de
articulagao 11200 durante um curso de fechamento. Quando o atuador
de extremidade 11500 esta em uma configuracdo aberta n&o
articulada, agora com referéncia a Figura 26, as placas conectoras
11120 se estendem em uma direcdo que € ligeiramente transversal ao
eixo geométrico longitudinal central LA do eixo de acionamento 11100.
Mais especificamente, um eixo geométrico CA que se estende entre as
juntas 11115 e 11125 é ligeiramente transversal em relacdo ao eixo
geomeétrico longitudinal LA do eixo de acionamento 11100 quando o
atuador de extremidade 11500 esta em uma configuracdo aberta néo
articulada. Quando o atuador de extremidade 11500 € articulado em
relacdo a direita (Figura 26A) ou a direita (Figura 26B), a orientacdo do
eixo geométrico CA em relacéo ao eixo geométrico longitudinal central
LA pode mudar.

[00456] Em varios casos, além do exposto acima, a orientacdo do
eixo geométrico CA vai mudar em relacdo a um eixo geométrico
longitudinal que se estende entre a extremidade proximal e a
extremidade distal do atuador de extremidade 11500. Em ao menos
um caso, o eixo geomeétrico CA é transversal a tal eixo geométrico do
atuador de extremidade longitudinal, exceto em uma configuracao na
qual o eixo geométrico CA sera paralelo ao eixo geométrico do atuador
de extremidade longitudinal.

[00457] Além do exposto acima, a orientacdo de um eixo geométrico
AA definido entre o pivo de articulagcdo 11210 e o pivo distal 11125 das
placas do conector 11120 muda conforme o atuador de extremidade
11500 é articulado. Com referéncia a Figura 26, o eixo geométrico AA
se estende em um angulo B em relagdo ao eixo geométrico CA quando
o atuador de extremidade 11500 esta em uma configuracdo aberta nao
articulada. Quando o atuador de extremidade 11500 € articulado em

uma configuragdo aberta a direita (Figura 26A), o angulo B diminui.
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Quando o atuador de extremidade 11500 é articulado em uma
configuragao aberta a esquerda (Figura 26B), o angulo B aumenta. Em
nenhum momento, no entanto, o eixo geometrico AA é colinear com ou
paralelo ao eixo geométrico CA quando o atuador de extremidade
aberto 11500 é articulado. Em vez disso, 0 eixo geomeétrico AA é
transversal ao eixo geométrico CA quando o atuador de extremidade
11500 é articulado em uma configuracéo aberta.

[00458] Com referéncia a Figura 27, o0 eixo geométrico AA se
estende em um angulo y em relagdo ao eixo geométrico CA quando o
atuador de extremidade 11500 esta em uma configuracéo fechada, ndo
articulada. Quando o atuador de extremidade 11500 € articulado em
uma configuracdo fechada para a direita (Figura 27A), o angulo vy
aumenta. Quando o atuador de extremidade 11500 € articulado em uma
configuracdo fechada para a esquerda (Figura 27B), o angulo &
aumenta. Em nenhum momento, entretanto, o eixo geométrico AA é
colinear com o eixo geométrico CA quando o atuador de extremidade
11500 é articulado em uma configuracéo fechada, e/ou qualquer outra
configuragcdo entre uma configuracdo aberta e uma configuragao
fechada. Em vez disso, 0 eixo geométrico AA é transversal ao eixo
geométrico CA quando o atuador de extremidade 11500 é articulado em
uma configuracdo fechada e/ou em qualquer outra configuracéo entre
uma configuracéo aberta e uma configuracao fechada.

[00459] Novamente com referéncia as Figuras 20 e 21, o design do
instrumento cirdrgico 11000 pode encurtar o atuador de extremidade
11500 em comparacdo com o atuador de extremidade 10500. Além
disso, a distancia entre a junta de articulacdo 10200 e a extremidade
proximal da linha de grampos que é aplicada ao tecido de um paciente
pelo atuador de extremidade 10500 é uma distancia L1 - enquanto a
distancia entre a junta de articulagdo 11200 e a extremidade proximal

da linha de grampos que é aplicada pelo atuador de extremidade 11500
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€ uma distancia L2, que € mais curta que a distancia L1.

[00460] Agora com referéncia as Figuras 40 a 45, o instrumento
cirurgico 11000 compreende adicionalmente uma trava de articulacao
11400 configurada para travar seletivamente o sistema de acionador de
articulacdo 11300 e o atuador de extremidade 11500 na posicdo. A trava
de articulacdo 11400 compreende uma extremidade distal 11402
montada em uma estrutura 11180 do eixo de acionamento 11100. Mais
particularmente, a estrutura do eixo de acionamento 11180 compreende
pinos, ou projecdes, 11182 recebidas e/ou pressionadas estreitamente
nas aberturas definidas na extremidade distal 11402. A trava de
articulagdo 11400 compreende adicionalmente uma extremidade
proximal 11404 configurada para se mover em relacdo a extremidade
distal 11402. Em ao menos um aspecto, a trava de articulagao 11400
compreende um feixe de cantiléver onde a extremidade distal 11402
compreende uma extremidade fixa e a extremidade proximal 11404
compreende uma extremidade livre. A extremidade proximal 11404 é
posicionada em uma cavidade 11184 definida na estrutura do eixo de
acionamento 11180 e é configurada para se mover lateralmente em
direcdo e na direcdo oposta ao atuador de acionador de articulacao
11310, conforme descrito com mais detalhes abaixo.

[00461] Adicionalmente ao exposto acima, a extremidade proximal
11404 da trava de articulacdo 11400 compreende um ou mais dentes
11406 definidos na mesma que s&o configuradas para engatar o
atuador de acionador de articulacdo 11310. Conforme ilustrado na
Figura 40, os dentes 11406 séo dispostos em uma matriz longitudinal;
no entanto, qualquer disposicao adequada pode ser usada. O atuador
do acionador de articulacdo 11310 compreende uma matriz de dentes
longitudinal 11316 definida no mesmo que € configurada para ser
engatada pelos dentes da trava de articulacdo 11406. Com referéncia

a Figura 41, a estrutura do eixo de acionamento 11180 compreende
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adicionalmente uma matriz de dentes longitudinal 11186 definida no
mesmo que é configurada para ser engatada pelos dentes da trava de
articulacdo 11406. Quando a trava de articulagdo 11400 esta em um
estado completamente travado, conforme descrito em maiores
detalhes abaixo, os dentes da trava de articulacdo 11406 sé&o
engatados com os dentes do atuador de acionador 11316 e os dentes
da estrutura do eixo de acionamento 11186, de modo que a trava de
articulacdo 11400 trava o atuador de acionador de articulacao 11310
para a estrutura do eixo de acionamento 11180 e impede, ou pelo
menos inibe, o movimento relativo entre o atuador do acionador de
articulagéo 11310 e a estrutura do eixo de acionamento 11180.

[00462] Adicionalmente ao exposto acima, a trava de articulacéo 11400
€ configuravel em trés estados - um estado autotravado, um estado
destravado, e um estado completamente travado. Quando a trava de
articulacédo 11400 estd em um estado autotravado, com referéncia a Figura
43, os dentes 11406 da trava de articulagdo 11400 sdo engatados com o0s
dentes do atuador de acionador 11316 e os dentes da estrutura do eixo de
acionamento 11186. Em tais casos, a trava de articulagdo 11400 pode
resistir a alguma forca transmitida através do atuador do acionador de
articulacdo 11310; No entanto, o movimento proximal e/ou distal do
atuador do acionador de articulagdo 11310 pode sobrepujar a forca de
fixacdo da trava de articulacdo 11400 e deslocar a trava de articulagéao
11400 para a sua configuracéo destravada, conforme ilustrado na Figura
44. Em tais casos, a trava de articulacdo 11400 pode flexionar ou desviar
lateralmente na direc&o oposta ao atuador de acionador 11310. A trava de
articulacdo 11400 compreende um elemento de mola 11403 que se
estende entre a porcao distal 11402 e a porcdo proximal 11404 que é
configurada para retornar resilientemente, ou pelo menos inclinar, a trava
de articulacdo em direcdo a sua configuracdo autotravada (Figura 42).

Como resultado, o sistema acionador de articulagdo 11300 pode travar e
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destravar sozinho mesmo como resultado de seu proprio movimento e
articular o atuador de extremidade 11500, a menos que a trava de
articulacéo 11400 seja colocada em sua posi¢cdo completamente travada,
conforme discutido abaixo.

[00463] Conforme discutido adicionalmente acima, o eixo de
acionamento 11100 do instrumento cirargico 11000 compreende um tubo
de fechamento 11110 que é avancado distalmente durante um curso de
fechamento para fechar o atuador de extremidade 11500. Antes do curso
de fechamento, a trava de articulacdo 11400 é mdvel entre suas
configuracdes autotravada e destravada para permitir que o atuador de
extremidade 11500 seja articulado pelo sistema acionador de articulagéo
11300. Entretanto, durante o curso de fechamento, o tubo de fechamento
11110 é configurado para engatar a trava de articulagcdo 11400 e colocar
ou fixar a trava de articulagéo 11400 em sua configuragéo completamente
travada. Mais especificamente, o tubo de fechamento 11110 compreende
uma projecao, ou aba, 11118 configurada para engatar uma superficie de
came 11408 definida sobre o lado posterior da trava de articulagao 11400
e evitar que os dentes da trava de articulagdo 11406 se desmembrem dos
dentes do atuador de acionador 11316 e dos dentes da estrutura do eixo
de acionamento 11186. Quando o tubo de fechamento 11110 é retraido
proximalmente para abrir o atuador de extremidade 11500, a aba 11118
se desengata da trava de articulacéo 11400 e a trava de articulagdo 11400
fica livre para se mover entre suas posicoes autotravada e destravada,
conforme discutido acima, de modo que o atuador de extremidade 11500
pode ser articulado mais uma vez.

[00464] O instrumento cirargico 11000 descrito acima é adicionalmente
ilustrado nas figuras 80 a 82. O instrumento cirdrgico 11000 compreende
um eixo de acionamento 11100 que € configurado para uso com um
trocarte que tem uma passagem definida no mesmo. O eixo de

acionamento do instrumento cirdrgico 11100 compreende diferentes
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didametros em diferentes pontos ao longo do comprimento do eixo de
acionamento do instrumento cirargico 11100. Entre outras coisas, 0 €ixo
de acionamento do instrumento cirdrgico 11100 compreende uma regido
central 11160 que compreende um diametro menor que qualquer outra
regido do eixo de acionamento do instrumento cirdrgico 11000. Essa
geometria do eixo de acionamento do instrumento cirargico 11100 fornece
vantagens significativas em relagéo aos designs anteriores e resolve um
problema gue existe ha muito tempo associado com o uso de um trocarte.
Tipicamente, quando um instrumento cirargico € usado em combinacao
com um trocarte durante um procedimento cirdrgico, o procedimento
cirtrgico é limitado pela faixa de angulos que o instrumento pode assumir
como resultado das constricbes criadas pela passagem do trocarte. A
configuracdo do eixo de acionamento do instrumento cirdrgico 11100 é
uma melhoria em relacdo as configuragbes do eixo de acionamento
existente porque aumenta a faixa de angulos que um instrumento cirdrgico
pode assumir em relacdo ao eixo geométrico longitudinal de um trocarte.
Como resultado, o usuario do instrumento cirargico 11000 pode manipular
o0 instrumento cirdrgico 11000 em uma variedade de angulos em relacéo
ao eixo geométrico longitudinal do trocarte devido ao menor diametro da
regido central 11160 do eixo de acionamento de instrumento cirdrgico
11100.

[00465] Referindo-se as Figuras 80 e 81, o eixo de acionamento do
instrumento cirdrgico 11100 compreende adicionalmente uma regido
proximal 11150 e uma regido distal 11170. A regiao proximal 11150 do
eixo de acionamento do instrumento cirargico 11000 esta localizada
adjacente a um conjunto de bocal 11140 do eixo de acionamento 11100.
A regido distal 11170 esta localizada mais préxima do atuador de
extremidade 11500. A regido proximal 11150 do eixo de acionamento do
instrumento cirdrgico compreende um primeiro diametro, e a regido central

11160 compreende um segundo diametro. A regido distal 11170
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compreende adicionalmente um terceiro diametro. O primeiro didametro da
regido proximal 11150 é diferente do segundo didmetro da regido central
11160. De modo similar, o segundo diametro da regido central 11160 é
diferente do terceiro diametro da regido distal 11170. O primeiro diametro
da regido proximal 11150 é diferente do terceiro didametro da regido distal
11170; entretanto, sdo contempladas modalidades nas quais o primeiro
diametro e o terceiro diametro sdo iguais.

[00466] Adicionalmente ao exposto acima, a regido proximal 11150
define um eixo geométrico longitudinal central. A regido central 11160
se estende ao longo do eixo geomeétrico longitudinal e é centralizada em
Relacdo ao eixo geométrico longitudinal central. Cada uma da regido
proximal 11150 e regiao central 11160 definem um perfil circular,
embora eles possam compreender qualquer configuracao adequada. A
regido distal 11170 ndo é centralizada em relacdo ao eixo geomeétrico
longitudinal central. Em vez disso, a regido distal 11170 € deslocada
lateralmente em relacdo ao eixo geométrico longitudinal central. Além
disso, mais da secao transversal e/ou perimetro da regido distal 11170
€ posicionado em um primeiro lado do eixo geométrico longitudinal
central do que um segundo lado. Em ao menos um exemplo, a regiao
distal 11170 compreende um alargamento que se estende para um lado
do eixo geométrico longitudinal central. Adicionalmente, a regido distal
11170 nao define um perfil circular.

[00467] Ainda com referéncia as Figuras 80 e 81, a regido central
11160 compreende uma segunda largura que € menor que a primeira
largura da regido proximal 11150. A regido central compreende
adicionalmente uma segunda largura que é menor que a terceira
largura da regiao distal 11170. A regidao proximal 11150 compreende
adicionalmente uma largura diferente do que a largura da regiéo distal
11170. Por exemplo, a largura da regido proximal 11150 € menor que

a largura da regido distal 11170, mas é ainda maior que a largura da
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regido central 11160. De modo similar, a largura da regido proximal
11150 é maior que a largura da regido distal 11170 e a largura da
regido central 11160. Em outros casos, a regido proximal 11150 e a
regiao distal 11170 compreendem aproximadamente a mesma largura.
[00468] Com referéncia as Figuras 80 a 82, o eixo de acionamento
do instrumento cirdrgico 11100 do instrumento cirargico 11000 é
configurado, por exemplo, para se encaixar por meio de um trocarte de
12 mm. Em ao menos um tal caso, a regido central 11160 do eixo de
acionamento do instrumento cirdrgico 11100 compreende um diametro
maximo de aproximadamente 9 mm. Tal didmetro da regido central
11160 fornece uma faixa mais ampla de angulos que o eixo de
acionamento 11100 pode assumir em relacdo a linha central do
trocarte. Além disso, tal disposicdo pode reduzir a possibilidade de
causar danos aos nervos intercostais associados com a colocac¢éo do
eixo de acionamento do instrumento cirdrgico 11100 entre as nervuras
de um paciente durante certos procedimentos cirargicos. A regido
distal 11170 do eixo de acionamento do instrumento cirdrgico 11100 &
configurada para se encaixar através de um trocarte de 12 mm, e
compreende um ou mais lados planos 11172 a fim de proporcionar um
nivel aumentado de acesso durante os procedimentos que exigem um
alto nivel de articulacdo. Outras modalidades s&o previstas nas quais
0 eixo de acionamento 11100 é inserido através de um trocarte de 8
mm e/ou um trocarte de 5 mm, por exemplo.

[00469] A regido proximal 11150 compreende uma regiao
escalonada, ou afunilada, proxima a extremidade proximal do eixo de
acionamento do instrumento cirdrgico 11100, onde o0 eixo de
acionamento do instrumento cirargico 11100 translaciona da regido
proximal 11150 para a regido central 11160. A regido central 11160
compreende adicionalmente uma regido escalonada, ou afunilada,

proxima a extremidade distal do eixo de acionamento do instrumento
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cirargico 11100, onde o eixo de acionamento do instrumento cirargico
11100 transiciona da regiao central 11160 para a regiao distal 11170.
[00470] Ainda com referéncia as Figuras 80 e 81, a regido proximal
11150 compreende uma primeira circunferéncia, a regiao central 11160
compreende uma segunda circunferéncia e a regido distal 11170
compreende uma terceira circunferéncia. A circunferéncia da regido
proximal 11150 é diferente da circunferéncia da regido central 11160,
devido a diferenca em diametros de tais porcdes do eixo de acionamento
do instrumento cirdrgico 11100. De modo similar, a circunferéncia da
regido central 11160 e a circunferéncia da regido distal 11170 séo
diferentes. A circunferéncia da regiao proximal 11150 e a circunferéncia da
regidao distal 11170 sao iguais, mas podem ser diferentes em outras
modalidades.

[00471] Novamente com referéncia as Figuras 80 e 81, o eixo de
acionamento do instrumento cirdrgico 11100 compreende um Udnico
pedaco de material formado, embora o eixo de acionamento do
instrumento cirdrgico 11100 pode compreender mdltiplos pedacos de
material que sdo combinados para formar um Unico eixo de acionamento
do instrumento cirdrgico coesivo, em outros casos. Os pedacos de material
podem ser montados usando qualquer processo adequado. O eixo de
acionamento do instrumento cirdrgico 11100 é configurado para operar
com uma variedade de disposicBes cirdrgicas ndo limitadas aos
instrumentos de grampeamento cirdrgico descritos acima. O eixo de
acionamento do instrumento cirdrgico 11100 pode ser usado com outros
instrumentos cirdrgicos que tém atuadores de extremidade articulaveis. Os
outros instrumentos cirdrgicos podem incluir, por exemplo, dispositivos
cirrgicos ultrassoénicos, aplicadores de clipes e aplicadores de
prendedores. Além disso, o0 eixo de acionamento do instrumento cirdrgico
11100 é configurado para ser usado com qualquer instrumento cirdrgico

em que o uso de uma passagem de trocarte € adequado.
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[00472] Adicionalmente ao exposto acima, o tubo externo 11110 do
eixo de acionamento 11100 compreende uma extremidade proximal
11150 e uma porc¢dao longitudinal 11160 que compreende um diametro,
ou largura, que é mais estreito do que o diametro, ou largura, da
extremidade proximal 11150. Dito isto, o instrumento cirdrgico 11000 é
configurado e disposto para proporcionar um grande torque para o
atuador de extremidade 11500 enquanto, a0 mesmo tempo, a por¢ao
longitudinal 11160 compreende um diametro estreito. A saber, ao
menos uma razéo de design para essa relacdo pode ser estabelecida e
usada para projetar o instrumento cirdrgico 11000. Por exemplo, uma
razao compreende o diametro da porc¢éo longitudinal 11160 (D) dividido
pelo comprimento do brago de torque completamente articulado para a
direita (TA). O valor dessa razdo é adimensional. Em ao menos um
caso, o didmetro da porcdo longitudinal 11160 (D) € 0,316" e o
comprimento do braco de torque (TA) é 0,154", resultando em um valor
de razdo de 2,06, por exemplo. Valores menores para esta razao
indicam sistemas de articulacdo mais eficientes. Em varios casos, 0
valor para esta razdo é menor do que 2,0, como entre 1,0 e 2,0, por
exemplo. Em ao menos um caso, o valor da razéo é entre 2,0 e 3,0, por
exemplo. Em certos casos, o valor da razdo € menor que 3,38, por
exemplo.

[00473] Adicionalmente ao exposto acima, o tubo externo 11110 do
eixo de acionamento 11100 inclui uma porgéo longitudinal 11160 e uma
extremidade distal aumentada 11170 (Figura 80). Novamente com
referéncia a Figura 40, a totalidade da trava de articulacdo 11400 é
posicionada na porcéo longitudinal 11160 e ndo na extremidade distal
ampliada 11170. Entretanto, sao previstas modalidades em que ao
menos uma porcdo da trava de articulagdo 11400 é posicionada na
extremidade distal ampliada 11170. Em ao menos um desses Casos, a

trava de articulacdo 11400 € montada na estrutura do eixo de
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acionamento de modo que a extremidade distal 11402 da trava de
articulagdo 11400 esteja na extremidade distal aumentada 11170 do tubo
externo 11110. Em certos casos, a trava de articulacdo 11400 é
novamente disposta de modo que a extremidade moével da trava de
articulacdo 11400 é posicionada na extremidade distal aumentada 11170
do tubo externo 11110. Em varios casos, a totalidade da trava de
articulacédo 11400 é posicionada na extremidade distal ampliada 11170.
[00474] Voltando agora a Figura 46, um instrumento cirdrgico 14000
compreende um eixo de acionamento 14100, um atuador de extremidade
11500 e, além disso, um sistema acionador de articulacao incluindo um
atuador de acionador de articulagcdo 14310 configurado para articular o
atuador de extremidade 11500. O eixo de acionamento 14100
compreende um sistema de trava de articulacdo configurado para travar
seletivamente o atuador do acionador de articulacdo 14310 e o atuador
de extremidade 14500 na posicao. O sistema da trava de articulacao
compreende uma trava de articulagdo 14400 que inclui as extremidades
proximal e distal montadas em uma estrutura 14180 do eixo de
acionamento 14100. Em ao menos um aspecto, a trava de articulacdo
14400 compreende um feixe fixo e/ou simplesmente suportado em
ambas as extremidades. A trava de articulacdo 14400 compreende
adicionalmente uma por¢éo intermediaria 14404 posicionada em uma
cavidade 14184 definida na estrutura do eixo de acionamento 14180 que
é configurado para se mover lateralmente em direcdo a e para longe de
um atuador do acionador de articulacdo 14310 do sistema acionador de
articulacdo 14300. Similar ao exposto acima, a trava de articulagéo 14400
compreende uma ou mais por¢cdes de mola 14403 configurada para
permitir que a trava de articulagao 14400 se flexione em direcao a e para
longe do atuador de acionador de articulagéo 14310.

[00475] Adicionalmente ao exposto acima, a porcao intermediaria

14404 da trava de articulagdo 14400 compreende um ou mais dentes
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14406 definidos na mesma que séo configurados para engatar o atuador
de acionador de articulagdo 14310. Os dentes 14406 s&o dispostos em um
arranjo longitudinal; no entanto, qualquer disposicdo adequada pode ser
usada. O atuador do acionador de articulagdao 14310 compreende uma
matriz de dentes longitudinal 14316 definida no mesmo que sao
configuradas para serem engatadas pelos dentes da trava de articulacdo
14406. O sistema de trava de articulagdo compreende adicionalmente
uma placa de trava 14420 posicionada de maneira deslizante na cavidade
do eixo de acionamento 14184 que inclui uma matriz de dentes longitudinal
14226 definida no mesmo que também é configurada para ser engatada
pelos dentes da trava de articulagcao 14406. Quando a trava de articulagao
14400 estd em um estado completamente travado, conforme descrito em
maiores detalhes abaixo, os dentes da trava de articulacdo 14406 sao
engatados com os dentes do atuador de acionador 14316 e os dentes da
placa de trava 14226, de modo que a trava de articulagao 14400 trava o
atuador de acionador de articulacdo 14310 na posicéo e evita, ou pelo
menos inibe, o0 movimento relativo entre o atuador do acionador de
articulacéo 14310 e a estrutura do eixo de acionamento 14180.

[00476] A placa de trava 14420 compreende uma parte em forma de
ombro 14424 que é posicionada sob o atuador do acionador de articulacdo
14310. Os dentes da placa de trava 14426 séo definidos em uma borda
lateral da parte em forma de ombro 14424 e sao substancialmente
alinhados com os dentes 14316 definidos no atuador do acionador de
articulacdo 14310. Em ao menos um caso, 0os dentes do atuador do
acionador de articulagédo 14316 sdo alinhados ao longo de um primeiro
eixo geométrico dos dentes e os dentes da placa de trava 14406 sdo
definidos ao longo de um segundo eixo geométrico dos dentes que é
paralelo, ou ao menos substancialmente paralelo, ao primeiro eixo
geométrico dos dentes. Em varios casos, 0os dentes do atuador do

acionador 14316 sdo definidos em um plano que é paralelo a um plano
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incluindo os dentes da placa de trava 14406. Tais disposicfes permitem
que a trava de articulagdo 14400 engate simultaneamente a placa de trava
14420 e o atuador do acionador de articulacdo 14310. Embora o primeiro
eixo geométrico dos dentes e o segundo eixo geométrico dos dentes
sejam paralelos a um eixo geométrico longitudinal do eixo de acionamento
14100, modalidades sd&o contempladas nas quais 0 primeiro eixo
geométrico dos dentes e o segundo eixo geométrico dos dentes sdo
transversais em relacdo ao eixo geométrico longitudinal do eixo de
acionamento 14100.

[00477] Novamente com referéncia a Figura 46, a placa de trava
14420 é deslizavel longitudinalmente no interior da cavidade 14184; no
entanto, o movimento longitudinal da placa de trava 14420 é limitado
pelas paredes de extremidade proximal e distal 14427. Como resultado,
a placa de trava 14420 pode flutuar dentro da cavidade do eixo de
acionamento 14184 entre as paredes de extremidade 14427. Em varios
casos, o0s dentes da placa de trava 14426 podem nao estar
completamente alinhados com os dentes do atuador do acionador 14316
guando a trava de articulagdo 14400 engata os dentes 14426 e 14316.
Em tais casos, a placa de trava 14420 pode se mover longitudinalmente,
até certo grau, de modo que os dentes da placa de trava 14426 estejam
alinhados com os dentes do atuador do acionador 14316. Em varios
casos, a placa de trava 14420 pode se mover em resposta a uma forca
de trava aplicada a mesma pela trava de articulacdo 14400. Em ao menos
um caso, pode-se permitir que a placa de trava 14420 se mova
distalmente a uma distancia de passo de dente e proximalmente para
uma distancia de passo de dentre em relagéo a sua posicao centralizada,
por exemplo, em que uma distancia de passo de dentre é a distancia
entre os picos dos dentes de trava adjacentes 14426 da placa de trava
14420. Em outros casos, pode-se permitir que a placa de trava 14420 se

mova distalmente 1/4 de uma distancia de passo de dentre e
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proximalmente 1/4 de uma distancia de passo de dente em relacao, por
exemplo, a sua posicao centralizada. Em varios casos, a placa de trava
14420 pode se mover proximalmente e distalmente mais do que uma
distancia de passo de dente.

[00478] Adicionalmente ao exposto acima, a trava de articulacéo
14400 é configuravel em trés estados - um estado autotravado, um
estado destravado e um estado completamente travado. Quando a
trava de articulacdo 14400 estd em um estado autotravado, os dentes
14406 da trava de articulagcdo 14400 sao engatados com os dentes do
atuador de acionador 14316 e os dentes da estrutura do eixo de
acionamento 14186. Em tais casos, a trava de articulacdo 14400 pode
resistir a alguma forca transmitida através do atuador do acionador de
articulacédo 14310; no entanto, o movimento proximal e/ou distal do
atuador do acionador de articulagéo 14310 pode sobrepujar a forga de
fixacao da trava de articulacdo 14400 e deslocar a trava de articulacéo
14400 para a sua configuragcédo destravada. Em tais casos, a trava de
articulacédo 14400 pode flexionar ou desviar lateralmente na direcdo
oposta ao atuador do acionador 11500, de modo que o atuador de
extremidade 11500 possa ser articulado. Similar ao exposto acima, 0s
elementos de mola 14403 da trava de articulacdo 14400 podem
retornar resilientemente, ou pelo menos inclinar, a trava de articulagéo
14400 em direcao a sua configuracao autotravada. Como resultado, o
sistema de acionador de articulagdo pode travar e destravar sozinho
como resultado de seu proprio movimento, a menos que seja colocado
em sua posicao completamente travada, conforme discutido abaixo.
[00479] De modo similar ao acima exposto, o eixo de acionamento
14100 do instrumento cirargico 14000 compreende um tubo de
fechamento que €& avancado distalmente durante um curso de
fechamento para fechar o atuador de extremidade 11500. Antes do

curso de fechamento, a trava de articulagdo 14400 € movel entre suas
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configuracOes autotravada e destravada para permitir que o atuador de
extremidade 11500 seja articulado pelo sistema acionador de
articulacdo. Durante o curso de fechamento, o tubo de fechamento é
configurado para engatar a trava de articulagdo 14400 e colocar,
bloquear e/ou fixar a trava de articulagcdo 14400 em sua configuracéo
completamente travada. Mais especificamente, o tubo de fechamento
compreende um came 14118 configurado para engatar uma superficie
de came 14405 definida sobre o lado posterior da trava de articulacéo
14400 e evitar que os dentes da trava de articulagdo 14406 se
desmembrem dos dentes do atuador de acionador 14316 e dos dentes
da estrutura do eixo de acionamento 14186. O came 14118
compreende uma superficie inclinada 14115 que engata uma
superficie inclinada correspondente definida sobre a superficie de
came 14405, embora qualquer disposicado adequada possa ser usada.
Quando o tubo de fechamento é retraido proximalmente para permitir
que o atuador de extremidade 11500 seja aberto, a aba 14118 se
desengata da trava de articulacao 14400 e a trava de articulacao 14400
fica livre para se mover entre suas posi¢cdes autotravada e destravada,
conforme discutido acima, de modo que o atuador de extremidade
11500 pode ser articulado mais uma vez.

[00480] Quando a trava de articulagdo 14400 se move para a sua
configuracdo completamente travada pelo tubo de fechamento,
novamente com referéncia a Figura 46, a trava de articulacdo 14400
empurra a placa de trava 14420 contra uma parede do lado lateral 14183
da cavidade do eixo de acionamento 14184. Na verdade, a trava de
articulacdo 14400 engata a placa de trava 14420 com forga suficiente para
prender a placa de trava 14420 contra a parede lateral 14183, de modo
que a placa de trava 14420 ndo pode se mover, ou pelo menos se mover
substancialmente, longitudinalmente em relagdo a estrutura do eixo de

acionamento 14180. A placa de trava 14420 compreende uma ou mais
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projecOes 14422 que se estendem a partr da mesma que Sao
configuradas para entrar no, trincar e/ou defletir a parede lateral 14183 da
cavidade do eixo de acionamento 14184 quando a placa de trava 14420 &
empurrada contra a parede lateral 14183 para evitar, ou pelo menos
reduzir a possibilidade da placa de trava 14420 se mover
longitudinalmente em relacdo a estrutura do eixo de acionamento 14180.
[00481] Adicionalmente ao exposto acima, a estrutura do eixo de
acionamento 14180 compreende uma ou mais cavidades, ou
aberturas, definidas no mesmo que séo configuradas para permitir e/ou
facilitar a deflexdo da parede lateral 14183. Por exemplo, conforme
ilustrado na Figura 46, a estrutura do eixo de acionamento 14180
compreende cavidades 14182 definidas no mesmo que séo alinhadas,
ou ao menos substancialmente alinhadas, com as projecdes 14422.
Quando a placa de trava 14420 é disposta lateralmente pelo tubo de
fechamento, conforme discutido acima, a parede lateral 14183 se
desloca elasticamente para dentro das cavidades 14182 e a placa de
trava 14420 é travada na posicdo. Em tais casos, 0 engate entre a
estrutura do eixo de acionamento 14180 e a placa de trava 14420
impede que o atuador do acionador de articulacdo 14310 se mova
longitudinalmente e trave o atuador de extremidade 11500 na posicéo.
Quando o tubo de fechamento é retraido e desengatado da Trava de
articulacdo 14400, a parede lateral 14183 pode retornar para o seu
estado nao flexionado e deslocar a placa de trava 14420 lateralmente.
Em tal ponto, a placa de trava 14420 é destravada e o atuador de
extremidade 11500 pode ser articulado, conforme descrito acima.

[00482] Um instrumento cirdrgico 15000 € ilustrado nas Figuras 47 a
49 e é similar ao instrumento cirdrgico 14000 em muitos aspectos, a
maioria dos quais nao sera repetida aqui, por uma questao de brevidade.
Entre outras coisas, o instrumento cirdrgico 15000 compreende um eixo

de acionamento, um atuador de extremidade 11500 e um sistema de
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acionador de articulac&o incluindo um atuador do acionador de articulacéo
14310. O instrumento cirdrgico 15000 compreende adicionalmente um
sistema de trava de articulacdo que inclui uma trava de articulagdo 15400
que &, similar ao exposto acima, moével entre uma posicdo de autotrava,
uma posicdo destravada e uma posicdo completamente travada. O
sistema de trava de articulacdo compreende adicionalmente uma placa de
trava 15420 que é similar a placa de trava 14420, em muitos aspectos. Por
exemplo, a placa de trava 15420 é movel lateralmente em engate com a
parede 14183. Além disso, por exemplo, a placa de trava 15420 é movel
longitudinalmente para flutuar em uma posicao travada adequada na qual
uma matriz de dentes 15426 definida sobre a placa de trava 15420 engata
com os dentes 14406 da trava de articulacao 15400, como representado
na Figura 48. Dito isto, o eixo de acionamento do instrumento cirdrgico
15000 compreende adicionalmente uma mola distal 15429 posicionada
entre a placa de trava 15420 e uma parede de extremidade distal 15427
definida na estrutura do eixo de acionamento e, além disso, uma mola
proximal 15429 posicionada entre a placa de trava 15420 e uma parede
de extremidade proximal 15427 definida na estrutura do eixo de
acionamento. As molas 15429 sao configurados para posicionar a placa
de trava 15420 em uma posicdo centralizada ou equilibrada entre as
paredes de extremidade 15427, que estd ilustrada na Figura 47. Tal
posicao centralizada cria um vao proximal (PG) e um véo distal (DG) entre
as paredes de extremidade 15427 e a placa de trava 15420 que séo iguais,
ou ao menos substancialmente iguais, entre si. Dito isto, as molas 15429
podem experimentar diferentes deflexbes ou cargas quando a placa de
trava 15420 assenta em engate engrenado com a trava de articulacédo
15400, como ilustrado na Figura 49, o que pode criar 0s vaos desiguais
PG e DG.

[00483] Um instrumento cirdrgico 16000 ¢ ilustrado nas Figuras 50

a 52 e é similar aos instrumentos cirdrgicos 14000 e 15000 em muitos
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aspectos, a maioria dos quais néo sera repetida aqui, por uma questao
de brevidade. Entre outras coisas, o instrumento cirargico 16000
compreende um eixo de acionamento, um atuador de extremidade
11500 e um sistema de acionador de articulagdo incluindo um
acionador de articulacdo 16310. Com referéncia principalmente a
Figura 50, o instrumento cirargico 16000 compreende adicionalmente
um sistema de trava de articulagao que inclui uma trava de articulagéo
16400 que é, similar ao exposto acima, configuravel em uma
configuracdo de autotrava, uma configuracdo destravada e uma
configuracdo completamente travada. O sistema de trava de
articulagcdo compreende adicionalmente uma placa de trava 16420 que
€ similar a placa de trava 14420, em muitos aspectos. Por exemplo, a
placa de trava 16420 é movel lateralmente em engate com a parede
14183, como ilustrado na Figura 51. Além disso, por exemplo, a placa
de trava 16420 € movel longitudinalmente para flutuar em uma posicéo
travada adequada na qual os dentes 16426 da placa de trava 16420
estdo engatados com os dentes 16406 da trava de articulacdo 16400,
como representado na Figura 52. Além disso, os dentes 16406 da trava
de articulacdo 16400, os dentes 16426 da placa de trava 16420 e os
dentes de trava 16316 do acionador de articulacdao 16310 séo
configurados e dispostos para proporcionar uma pluralidade de
posicbes, ou permutacdes de posicOes, nas quais a trava de
articulacdo 16400 pode travar o acionador de articulacdo 16310 a
placa de trava 16420. Por exemplo, o sistema de trava de articulacao
alcangou uma configuragcdo completamente travada em um conjunto
de posicdes ilustradas na Figura 51 e a uma configuracdo
completamente travada em um conjunto diferente de posicoes
ilustrado na Figura 52.

[00484] A adaptabilidade acima discutida do sistema de trava de

articulacéo pode ser obtida atraveés de passos de dente dos dentes de
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trava de articulacdo 16406, dos dentes do acionador de articulacéo
16316 e dos dentes da placa de trava 16426. Por exemplo, com
referéncia principalmente a Figura 50, os dentes da trava de
articulagdo 16406 sao definidos em um primeiro passo 16407, os
dentes do acionador de articulacdo 16316 sdo definidos em um
segundo passo 16317, e os dentes da placa de trava 16426 séao
definidos em um terceiro passo 16427. O primeiro passo € diferente do
segundo passo e do terceiro passo - 0 segundo passo é diferente do
primeiro passo e do terceiro passo - e o terceiro passo é diferente do
primeiro passo e o0 segundo passo, embora sejam previstas
modalidades em que dois dentre o primeiro passo, o0 segundo passo e
o terceiro intervalo sédo iguais. Novamente com referéncia a Figura 50,
o terceiro passo 16427 dos dentes da placa de trava 16426 € maior
que o segundo passo 16317 dos dentes do acionador de articulagéo
16316, e 0 segundo passo 16317 é maior que 0 primeiro passo 16407
dos dentes da trava de articulagédo 16406, embora qualquer disposi¢éo
adequada possa ser usada.

[00485] Um instrumento cirdrgico 17000 € ilustrado nas Figuras 53 a
56 e € similar ao instrumento cirdrgico 11000 em muitos aspectos, a
maioria dos quais ndo sera repetida aqui, por uma questdo de
brevidade. O instrumento cirargico 17000 compreende um eixo de
acionamento, um atuador de extremidade 11500 conectado de forma
giratoria ao eixo de acionamento em torno de uma junta de articulacao
11200 e um sistema do acionador de articulacdo configurado para
articular o atuador de extremidade em torno da junta de articulacéo
11200. Similar ao exposto acima, o sistema acionador de articulacéo
compreende uma ligacdo de articulacdo 17320 montada de modo
giratorio a garra 11600 ao redor de um pino 11620 e um acionador de
articulacdo 17310 montado de forma giratéria a ligacdo de articulagéo

17320 em torno de um pino 17315. O instrumento cirdrgico 17000
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compreende adicionalmente uma trava de articulacdo 17400 montada
de maneira mével a uma estrutura do eixo de acionamento do
instrumento cirargico 17000 que € moével entre uma posicao destravada
e uma posicao travada. A trava de articulagdo 17400 compreende uma
extremidade distal 17402 fixamente montada a estrutura do eixo de
acionamento e uma extremidade proximal 17404 montada de maneira
deslizante a estrutura do eixo de acionamento. Mais especificamente, a
estrutura do eixo de acionamento compreende um pino que se estende
para dentro de uma abertura definida na extremidade distal 17402 da
trava de articulacdo 17400 e uma projecéo-guia 17114 que se estende
em uma abertura alongada definida na extremidade proximal 17404. Em
certos casos, a estrutura do eixo de acionamento pode compreender
dois ou mais pinos que se estendem para dentro das aberturas definidas
na extremidade distal 17402 da trava de articulagdo 17400 para fixar a
extremidade distal 17402 a estrutura do eixo de acionamento e evitar
que a extremidade distal 17402 gire em relacdo a estrutura do eixo de
acionamento. Como resultado do exposto acima, pelo menos a
extremidade proximal 17404 da trava de articulagdo 17400 é mével em
relacéo a estrutura do eixo de acionamento para engatar o acionador de
articulacao 17310 e travar o sistema de articulacdo e o atuador de
extremidade 11500 na posicao.

[00486] Adicionalmente ao exposto acima, o acionador de articulagao
17310 compreende uma cremalheira longitudinal de dentes 17316 definida
no mesmo e a trava de articulacédo 17400 compreende uma cremalheira
longitudinal de dentes 17406 definida no mesmo. Quando a trava de
articulacdo 17400 estd sua posicdo destravada, como ilustrado nas
Figuras 53 e 54, os dentes 17406 da trava de articulagdo 17400 n&o estao
engatados com os dentes 17316 do acionador de articulagdo 17310. Em
tais casos, o acionador de articulacéo 17310 pode se mover livremente em

relacdo a trava de articulagdo 17400 para articular o atuador de
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extremidade 11500. Quando a trava de articulacdo 17400 esta em uma
posicao parcialmente travada, conforme ilustrado na Figura 55, os dentes
da trava de articulacdo 17406 sdo parcialmente engatados aos dentes do
acionador de articulagcdo 17316. Nesses casos, 0 movimento proximal e
distal do acionador de articulacdo 17310 é impedido pela trava de
articulacdo 17400; no entanto, o acionador de articulacdo 17310 ainda
pode se mover liviemente em relacdo a trava de articulacdo 17400 para
articular o atuador de extremidade 11500. Quando a trava de articulacao
17400 esta em uma posicdo completamente travada, conforme ilustrado
na Figura 56, os dentes da trava de articulagéo 17406 sao completamente
engatados aos dentes do acionador de articulagdo 17316. Em tais casos,
0 movimento proximal e distal do acionador de articulacdo 17310 e a
articulacdo do atuador de extremidade 11500 s&o evitados pela trava de
articulagéo 17400.

[00487] Adicionalmente ao exposto acima, 0 instrumento cirdrgico
17000 n&o inclui um membro de propenséo configurado para mover a
trava de articulagcado 17400 em direcao ao acionador de articulagcdo 17310
diferente de um membro de fechamento, ou tubo, 17110. O tubo de
fechamento 17110 é configurado para engatar a trava de articulacdo
17400 e mover a trava de articulacédo 17400 de sua posicao destravada
(Figura 54) para as suas posi¢cdes parcialmente travada (Figura 55) e
completamente travada (Figura 56). Similar ao exposto acima, o tubo de
fechamento 17110 compreende um came 17118 configurado para engatar
uma superficie de came definida sobre a trava de articulacdo 17400,
embora outras disposi¢cdes possam ser usadas. O tubo de fechamento
17110 é configurado para mover a trava de articulacdo 17400 entre sua
posicao destravada e sua posicao parcialmente travada quando o tubo de
fechamento 17110 € movido distalmente através de um curso de
fechamento parcial (PCs) que pelo menos parcialmente fecha o atuador

de extremidade 11500. Em tais casos, o atuador de extremidade 11500 do
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instrumento cirargico 17000 pode ser usado para segurar o tecido de um
paciente, por exemplo. O tubo de fechamento 17110 é configurado para
mover a trava de articulacdo 17400 para a sua posicdo completamente
travada quando o tubo de fechamento 17110 € movido distalmente através
de um curso de fechamento completo (FCS) que fecha completamente o
atuador de extremidade 11500. Em tais casos, o atuador de extremidade
11500 do instrumento cirargico 17000 pode ser usado para segurar 0O
tecido de um paciente, por exemplo.

[00488] Conforme discutido acima, a forca de trava aplicada ao
acionador de articulacdo 17310 pela trava de articulacdo 17400
aumenta conforme o tubo de fechamento 17110 avanca distalmente.
Dito de outra forma, a forca de trava de articulacdo € uma funcédo do
curso do tubo de fechamento 17110. Adicionalmente ao exposto acima,
com referéncia agora a Figura 57, a forca de trava entre o acionador de
articulacdo 17310 e da trava de articulacdo 17400 é representada pela
linha 17101. Conforme ilustrado na Figura 57, os dentes da trava de
articulacao 17406 se tornam inicialmente engatados com os dentes do
acionador de articulagdo 17316 durante o curso de fechamento parcial.
Em ao menos um caso, tal engate inicial dos dentes 17406 e 17316
ocorre apos aproximadamente 0,050" do curso de fechamento do tubo
de fechamento 17110, embora qualquer distancia adequada possa ser
usada. Notavelmente, tal engate inicial dos dentes 17406 e 17316 né&o
coincide necessariamente com a extremidade do curso de fechamento
parcial; em vez disso, ele pode ocorrer em algum ponto durante o curso
de fechamento parcial (PCS). Isso também ocorre em algum ponto
durante o curso de fechamento total (FCS). No entanto, tal engate inicial
nao compreende uma forca de trava de acoplamento. Em vez disso,
uma forgca de trava de acoplamento entre os dentes 17406 e 17316
somente é estabelecida em algum momento durante o curso de

fechamento total (FCS). Em ao menos um caso, todo o curso de
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fechamento (FCS) tem um comprimento de aproximadamente 0,260",
por exemplo.

[00489] Um instrumento cirargico 18000 & ilustrado nas Figuras 58 a
60 e é similar aos instrumentos cirtrgicos 11000 e 17000 em muitos
aspectos, a maioria dos quais néo sera repetida aqui, por uma questao
de brevidade. O instrumento cirargico 18000 compreende um eixo de
acionamento, um atuador de extremidade 11500 conectado de forma
giratoria ao eixo de acionamento em torno de uma junta de articulacdo e
um sistema de articulagdo configurado para articular o atuador de
extremidade 11500. O eixo de acionamento compreende uma estrutura
18180 incluindo a primeira e a segunda cremalheiras longitudinais de
dentes 18186 que s&o paralelas, ou ao menos substancialmente
paralelas entre si, embora as cremalheiras de dentes 18186 possam se
estender transversalmente uma em relacdo a outra. O instrumento
cirurgico 18000 compreende adicionalmente uma trava de articulacao
18400 e um membro de fechamento incluindo um came 18118. A trava
de articulagao 18400 inclui um primeiro braco de trava 18410 configurado
para engatar a primeira cremalheira longitudinal de dentes 18186 e um
segundo braco de trava 18420 configurado para engatar a segunda
cremalheira longitudinal de dentes 18186. Com referéncia principalmente
as figuras 59 e 60, o primeiro braco de trava 18410 compreende uma
primeira superficie de came 18415 definida no mesmo e o segundo bracgo
de trava 18420 compreende uma segunda superficie de came 18425
definida no mesmo que é configurada para ser colocada em contato pelo
came 18118 durante um curso de fechamento do membro de fechamento
e deslocada ou flexionada para fora em um engate completamente
travado com as cremalheiras longitudinais dos dentes 18186. Além disso,
um ou ambos os bragos de trava 18410 e 18420 também engatam o
sistema de articulacdo para travar o atuador de extremidade 11500 no

lugar quando os bracos de trava 18410 e 18420 sé&o deslocados para fora
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em engate com a estrutura do eixo de acionamento 18180.

[00490] Uma vez deslocados ou flexionados em seus estados
completamente travados, os bracos de trava 18410 e 18420 definem
uma fenda longitudinal 18430 entre as mesmas, que é configurada
para permitir que o came 18118 passe pela mesma durante o restante
do curso de fechamento, por exemplo. Além disso, em tais casos, 0
came 18118 forca a trava de articulagdo 18400 em engate com a
estrutura 18180 e fixa firmemente os bracos de trava 18410 e 18420
nas suas posi¢cdes completamente travadas.

[00491] Em ao menos uma modalidade alternativa, além do exposto
acima, o primeiro braco de trava 18410 da trava de articulacdo 18400
pode ser configurado para engatar a estrutura do eixo de acionamento
18180 do instrumento cirdrgico 18000, enquanto que o segundo braco
de trava 18420 da trava de articulagdo 18400 pode ser configurado para
engatar o sistema de articulacdo do instrumento cirargico 18000.
[00492] Um instrumento cirargico 19000 & ilustrado nas Figuras 61 a
65 e é similar ao instrumento cirargico 11000 em muitos aspectos, a
maioria dos quais ndo serd repetida aqui, por uma questado de brevidade.
O instrumento cirargico 19000 compreende um eixo de acionamento
19100 incluindo um membro de fechamento 19110, um atuador de
extremidade 11500 conectado de forma giratéria ao eixo de acionamento
19100 em torno de uma junta de articulacdo 11200 e um sistema
acionador de articulagdo 19300 incluindo um acionador de articulagéo
19310 configurado para articular o atuador de extremidade 11500 em torno
da junta de articulagdo 11200. Com referéncia principalmente a Figura 61,
o0 instrumento cirargico 19000 compreende adicionalmente uma trava de
articulacdo 19400 configurada para travar seletivamente o sistema do
acionador de articulagéo 19300 e travar o atuador de extremidade 11500
na posicao. O eixo de acionamento 19100 compreende adicionalmente

uma estrutura 19180 e a trava de articulagcdo 19400 é montada de maneira
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movel a estrutura 19180 entre uma posi¢cao destravada (Figura 61), uma
posicao parcialmente travada (Figura 63) e uma posigéo travada (Figura
64). Conforme descrito em maiores detalhes abaixo, a trava de articulacéo
19400 é movel lateralmente em direcdo ao acionador de articulagéo 19310
para trazer a trava de articulacdo 19400 em estreita aproximac&o com o
acionador de articulacdo 19310 (Figura 63) e, também, transversalmente
em interferéncia com o acionador de articulagdo 19310 (Figura 64).
[00493] Adicionalmente ao exposto acima, a estrutura do eixo de
acionamento 19180 compreende uma protuberéancia guia proximal 19182
e uma protuberancia guia distal 19184. A protuberancia guia proximal
19182 se estende para dentro de uma fenda lateral alongada definida em
uma extremidade proximal 19402 da trava de articulagao 19400 e, de
modo similar, a protuberancia guia distal 19184 se estende para dentro
de uma fenda alongada lateral definida em uma extremidade distal 19404
da trava de articulacdo 19400. As fendas alongadas laterais permitem
que a trava de articulagdo 19400 se mova lateralmente em direcéo e na
direcado oposta ao acionador de articulacdo 19310, conforme descrito
acima. As fendas alongadas laterais também definem a trajetoria laterais
da trava de articulagcao 19400 e evitam, ou ao menos substancialmente
evitam, o movimento longitudinal da trava de articulagdo 19400 em
relagdo a estrutura do eixo de acionamento 19180. Como resultado, as
fendas alongadas da trava de articulagao 19400 podem guiar a trava de
articulacdo 19400 entre uma posicéo destravada (Figura 61) na qual os
dentes de trava 19406 da trava de articulacdo 19400 nao sé&o engatados
com uma cremalheira longitudinal de dentes 19316 definida no acionador
de articulagdo 19310, uma posicao parcialmente travada (Figura 63) na
gual os dentes de trava 19406 sdo parcialmente engatados aos dentes
19316, e uma posicdo completamente travada (Figura 64) em que 0s
dentes de trava 19406 sdo completamente engatados com o0s dentes
19316.
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[00494] Adicionalmente ao exposto acima, a trava de articulacao
19400 compreende adicionalmente uma fenda de came longitudinal
19408 definida na mesma e o membro de fechamento 19110
compreende um pino de came 19188 posicionado na fenda de came
19408. Quando o membro de fechamento 19110 estd em uma posicéo
nao atuada, ou aberta (Figura 61), o pino de came 19188 esta
posicionado em uma porgao proximal 19408a da fenda de came 19408.
Quando o membro de fechamento 19110 é movido distalmente para uma
posicdo parcialmente atuada, ou parcialmente fechada, conforme
ilustrado na Figura 62, o pino de came 19188 se move para uma porgao
central 19408b da fenda de came 19408. Em tais casos, 0 pino de came
19188 desloca a trava de articulacao 19400 em direcéo ao acionador de
articulacao 19310. Em tais casos, entretanto, os dentes 19406 da trava
de articulacdo 19400 podem n&o ser engatados com os dentes 19316 do
acionador de articulacdo 19310 e, como resultado, o acionador de
articulacdo 19310 pode ainda se mover para articular o atuador de
extremidade 11500 em relacdo ao eixo de acionamento 19100. Como
resultado, o atuador de extremidade 11500 pode ser articulado quando o
curso de fechamento do membro de fechamento 19110 sé foi
parcialmente concluido.

[00495] Quando o membro de fechamento 19110 € movido ainda
mais distalmente, conforme ilustrado na Figura 63, o pino de came
19188 se move para uma porcédo distal 19408c da fenda de came
19408. Em tais casos, 0 pino de came 19188 desloca a trava de
articulacdo 19400 em estreita aproximacdo com o acionador de
articulacao 19310 e em entrelacamento parcial com os dentes 19316 do
acionador de articulagcdo 19310. Dito isto, tal entrelacamento parcial
entre os dentes 19406 e 19316 s6 pode resistir a uma certa quantidade
de forca transmitida através do acionador de articulacdo 19310 e tal

resisténcia pode ser superada para mover o acionador de articulagéo
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19310 em relacéo a trava de articulacéo 19400 e articular o atuador de
extremidade 11500.

[00496] Adicionalmente ao exposto acima, a trava de articulacao
19400 ndo € levantada ou abaixada transversalmente em relacdo a
estrutura do eixo de acionamento 19180 durante o curso de fechamento
parcial do membro de fechamento 19110 (Figuras 61 a 63). Em vez disso,
a trava de articulacdo 19400 é levantada para cima de modo que 0s
dentes 19406 datrava de articulacéo 19400 engatam completamente nos
dentes 19316 do acionador de articulagdo 19310 e travam o acionador
de articulacdo 19310 em posicdo durante a porcédo final ou Ultima do
curso de fechamento do membro de fechamento 19110, conforme é
ilustrado na Figura 64. A trava de articulacdo 19400 se move para cima
por meio de um pino de came diferente que se estende a partir do
membro de fechamento 19110, ou seja, o pino de came 19189 que
engata a trava de articulagao 19400 no final do curso de fechamento do
membro de fechamento 19110. Notavelmente, o pino de came 19189 néao
esta engatado com a trava de articulacdo 19400 no comeco do curso de
fechamento ou durante o curso de fechamento parcial do membro de
fechamento 19110. No maximo, o pino de came 19189 pode tocar de
modo deslizante o fundo da trava de articulacdo 19400 durante o curso
de fechamento parcial. Dito isto, com referéncia principalmente a Figura
65, a trava de articulacdo 19400 compreende um recorte, ou reentrancia,
19409 definido no mesmo que proporciona uma folga entre o pino de
came 19189 e a trava de articulacdo 19400 durante o curso de
fechamento parcial. Dito isto, o pino de came 19189 entra em contato
com a trava de articulagcado 19400 quando o pino de came 19189 atinge a
extremidade da reentrancia 19409 e, em tais casos, aciona a trava de
articulacdo 19400 transversalmente para cima de modo que os dentes de
trava 19406 engatem de forma interferente com os dentes 19316 do

acionador de articulacdo 19310 e a trava de articulagdo 19400 seja
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colocada em sua posicdo completamente travada, como ilustrado na
Figura 64. Em tal ponto, o acionador de articulagdo 19310 é travado na
posicao e ndo pode ser movido longitudinalmente para articular o atuador
de extremidade 11500.

[00497] Novamente com referéncia a Figura 65, os dentes 19316 do
acionador de articulacdo 19310 sdo angulados, ou inclinados, em relacéo
ao eixo geométrico longitudinal do eixo de acionamento 19100. Os dentes
de trava 19406 da trava de articulacao 19400 nao sé&o angulados, ou sao
angulados em uma orientacdo diferente em relacdo aos dentes 19316.
Como resultado, os dentes de trava 19406 da trava de articulacédo 19400
podem ser parcialmente engatados aos dentes 19316 do acionador de
articulacdo 19310 quando a trava de articulagdo 19400 estd em sua
posicdo abaixada (Figura 63) e completamente engatada aos dentes
19316 quando a trava de articulacéo 19400 esta em sua posi¢cao levantada
(Figura 64).

[00498] De forma a destravar o sistema de articulacdo 19300 do
instrumento cirargico 19000, o membro de fechamento 19110 deve ser
retraido para desengatar o pino de came 19189 da trava de articulacéo
19400 de modo que a trava de articulagcdo 19400 possa retornar para
a sua posicao abaixada. Uma vez que o pino de came 19189 tenha
sido desengatado da trava de articulacdo 19400, a retragcédo proximal
do pino de came 19188 pode acionar a trava de articulacéo 19400 para
baixo a medida que o pino de came 19188 é puxado proximalmente
através da fenda de came 19408. Além disso, o pino de came 19188
pode deslocar a trava de articulagdo 19400 para longe do acionador
de articulacdo 19310 quando ele é puxado proximalmente. Em varias
modalidades, o eixo de acionamento 19110 pode compreender um ou
mais membros de propenséo, como molas, por exemplo, configurados
para propender ou empurrar a trava de articulacdo 19400 para baixo

para redefinir rapidamente a trava de articulacdo para uma posi¢éo
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destravada.

[00499] Um instrumento cirargico 20000 é ilustrado nas Figuras 66 a
68 e é similar aos instrumentos cirargicos 11000, 17000, 18000 e 19000
em muitos aspectos, a maioria dos quais nao sera repetida aqui, por
uma questdo de brevidade. O instrumento cirargico 20000 compreende
um eixo de acionamento que inclui um tubo de fechamento 20110, um
atuador de extremidade 11500 montado de forma giratoria ao eixo de
acionamento em torno de uma junta de articulacédo 11200 e um sistema
de articulacdo configurado para articular o atuador de extremidade
11500 em relac&o ao eixo de acionamento. Similar ao exposto acima, o
sistema de articulacdo compreende uma ligacéo de articulacdo 20320
fixa giratoriamente ao atuador de extremidade 11500 e, além disso, um
atuador de articulacdo 20310 fixa giratoriamente a ligacdo de
articulacdo 20320. Em uso, o atuador de articulagdo 20310 se move
proximalmente e/ou distalmente para acionar a ligacéo de articulacéo
20320 e articular o atuador de extremidade 11500. O instrumento
cirargico 20000 compreende adicionalmente um sistema de trava de
articulacdo que compreende uma engrenagem de trava de articulagéao
20400 montada de modo giratério a uma estrutura do eixo de
acionamento em torno de um eixo geométrico fixo. A engrenagem da
trava de articulacdo 20400 compreende uma matriz anular dos dentes
20406 que estd em engate engrenado com uma matriz longitudinal dos
dentes 20316 definida no atuador de articulagao 20310. Como
resultado, com referéncia em geral a Figura 66, a engrenagem da trava
de articulacéo 20400 ira girar em resposta ao movimento proximal e/ou
distal do atuador de articulacdo 20310 até que a engrenagem da trava
de articulacéo 20400 esteja travada na posicao pelo tubo de fechamento
20110, conforme ¢é ilustrado na Figura 68.

[00500] Além do exposto acima, o sistema de trava de articulacéo

compreende adicionalmente bracos de trava 20405 que se estendem
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a partir da estrutura do eixo de acionamento para uma abertura central
definida na engrenagem da trava de articulagcdo 20400 e, quando o
tubo de fechamento 20110 € movido distalmente durante um curso de
fechamento para fechar o atuador de extremidade 11500, um came,
ou cunha 20118 do tubo de fechamento 20110 € configurado para
engatar os bracos de trava 20405 e alargar os bracos de trava 20405
para fora em engate com a engrenagem da trava de articulagéo 20400.
Uma vez que os bracos de trava 20405 s&o engatados com a
engrenagem da trava de articulagéo 20400, os bracos de trava 20405
podem evitar a rotacdo da engrenagem da trava de articulacdo 20400
e, também, o movimento longitudinal do atuador de articulagdo 20310.
Em tais casos, os bracos de trava 20405 podem impedir, ou a0 menos
substancialmente evitar, a articulacdo do atuador de extremidade
11500 até que a cunha 20118 do tubo de fechamento 20110 seja
retraida de maneira proximal durante um curso de abertura e os bracos
de trava 20405 retornem resilientemente para suas configuracdes néo
flexionada, ou destravada.

[00501] Adicionalmente ao exposto acima, o sistema de articulagéo do
instrumento cirdrgico 20000 pode ser colocado em uma configuracao
destravada (Figura 66), uma configuracao parcialmente travada (Figura
67) e uma configuragdo completamente travada (Figura 68). O sistema de
articulacdo pode ser colocado em sua configuracdo parcialmente travada
(Figura 67) quando o tubo de fechamento 20110 é avangado distalmente
através de um curso de fechamento parcial (PCS). Em tais casos, o
atuador de extremidade 11500 € ao menos parcialmente fechado, mas
ainda pode ser articulado, ainda que os bracos de trava 20405 possam ser
parcialmente engatados com a engrenagem de trava de articulagao
20400. Mais particularmente, a engrenagem de trava de articulagdo 20400
ainda pode girar apesar do deslocamento criado pelo engate parcial dos

bracos de trava 20405 contra a engrenagem de trava de articulacao
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20400. Em ao menos um caso, o PCS é aproximadamente 0,050", por
exemplo. O sistema de articulagéo pode ser colocado em sua configuragéo
completamente travada (Figura 68) quando o tubo de fechamento 20110
é avancado distalmente atraveés de um curso de fechamento total (PCS).
Em tais casos, o atuador de extremidade 11500 é completamente fechado
e ndo pode ser articulado até que o sistema de articulacao retorne para as
suas configuracdes parcialmente travadas e/ou destravadas.

[00502] Um instrumento cirdrgico 21000 é ilustrado nas Figuras 69 a
71 e é similar aos instrumentos cirdrgicos 11000, 17000, 18000, 19000 e
20000 em muitos aspectos, a maioria dos quais ndo sera repetida aqui,
por uma questdo de brevidade. O instrumento cirargico 21000
compreende um eixo de acionamento que inclui um membro de
fechamento 21110, um atuador de extremidade 11500 montado de forma
giratoria ao eixo de acionamento em torno de uma junta de articulacéo
11200 e um sistema de articulagao que inclui um atuador de articulagao
21130 configurado para articular o atuador de extremidade 11500 em
relacdo ao eixo de acionamento. O instrumento cirdrgico 21000
compreende adicionalmente um sistema de trava de articulacdo que
compreende uma engrenagem de trava de articulagao 21400 montada de
modo giratdrio a uma estrutura do eixo de acionamento em torno de um
eixo geométrico fixo. A engrenagem da trava de articulacdo 21400
compreende uma matriz anular dos dentes 21406 que esta em engate
engrenado com uma matriz longitudinal dos dentes 21316 definida no
atuador de articulacdo 21310. Como resultado, com referéncia em geral a
Figura 69, a engrenagem da trava de articulagdo 21400 gira em resposta
ao movimento longitudinal proximal e/ou distal do atuador de articulagédo
21310 até que, conforme é descrito em mais detalhes abaixo, a
engrenagem da trava de articulagéo 21400 esteja travada na posicéo pelo
membro de fechamento 21110 (Figura 71).

[00503] Adicionalmente ao exposto acima, o sistema de trava de
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articulacdo do instrumento  cirdrgico 21000 compreende
adicionalmente um elemento de trava mével 21405 que é montado de
maneira deslizante a estrutura do eixo de acionamento. Mais
especificamente, com referéncia principalmente a Figura 69, o
elemento de trava 21405 compreende uma projecdo-guia 21402 que
se estende dele e que se estende para dentro de uma fenda alongada
lateral 21403 definida na estrutura do eixo de acionamento que é
configurada para permitir que o elemento de trava 21405 deslize
lateralmente em direcdo a e/ou na direcdo oposta ao acionador de
articulacéo 21310. Além disso, com referéncia principalmente a Figura
70, o elemento de trava 21405 desliza lateralmente no interior de uma
abertura definida na engrenagem da trava de articulacao 21400 entre
uma posicao destravada (Figura 69) e uma posicao travada (Figura
71). O elemento de trava 21405 compreende uma matriz anular dos
dentes de trava 21407 e a engrenagem da trava de articulacao 21400
compreende uma matriz anular dos dentes de trava 21408 definidas
ao redor de sua abertura interna e, quando o elemento de trava 21405
estd em sua posicdo destravada (Figura 69), os dentes de trava 21407
do elemento de trava 21405 n&o sédo engatados com os dentes de trava
21408 da engrenagem da trava de articulacdo 21400. Quando o
elemento de trava 21405 esta em sua posicdo travada (Figura 71), os
dentes de trava 21407 do elemento de trava 21405 sao engatados aos
dentes de trava 21408 da engrenagem de trava de articulagcado 21400
de modo que a engrenagem de trava de articulagdo 21400 n&o possa
girar e, como resultado, o atuador de articulagcdo 21300 é impedido de
se mover longitudinalmente para articular o atuador de extremidade
11500.

[00504] As Figuras 69 a 71 ilustram a progresséao distal do membro
de fechamento 21110 durante um curso de fechamento. A Figura 69

ilustra 0 membro de fechamento 21110 em uma posi¢ao néo acionada
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ou aberta. Em tal posicdo, o membro de fechamento 21110 nédo esta
engatado com o elemento de trava 21405. A Figura 70 ilustra o membro
de fechamento 21110 em uma posicdo parcialmente fechada em que o
membro de fechamento 21110 tem o atuador de extremidade 11500 ao
menos parcialmente fechado. Em tal posi¢cdo, uma superficie de came
21115 do membro de fechamento 21110 engatou o membro de trava
21405. Em ao menos um caso, 0 membro de fechamento 21110 se
move distalmente aproximadamente 0,050" a partir de sua posicao
aberta (Figura 69) para sua posicéo parcialmente fechada (Figura 70).
A Figura 71 ilustra o membro de fechamento 21110 em uma posicéo
completamente fechada em que o membro de fechamento 21110 tem o
atuador de extremidade 11500 completamente fechado. Em tal posicéao,
a superficie de came 21115 se moveu pelo elemento de trava 21405 e
o elemento de trava 21405 foi deslocado pela espessura total do
membro de fechamento 21110.

[00505] Em vista do exposto acima, um instrumento cirlrgico pode
incluir um sistema de trava de articulagao configurado para evitar que o
atuador de extremidade do instrumento cirlrgico seja articulado e/ou
nao intencionalmente acionado de volta por uma carga, ou torque,
aplicado ao atuador de extremidade. Pelo menos uma porcdo do
sistema de trava de articulacdo pode se mover em engate com um
sistema acionador de articulagdo do instrumento cirdrgico para impedir
a articulacéo do atuador de extremidade. Em ao menos um caso, uma
trava de articulacédo pode ser parte integrante do sistema acionador de
articulacéo, conforme € descrito em mais detalhes abaixo.

[00506] Com referéncia as Figuras 72 a 74, um instrumento cirargico
22000 compreende um eixo de acionamento e um sistema acionador de
articulacdo 22300 que é configurado para articular um atuador de
extremidade, como um atuador de extremidade 11500, por exemplo, do

instrumento cirdrgico 22000 em relagdo ao eixo de acionamento. O
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sistema acionador de articulacdo 22300 compreende um acionador de
articulacdo 22310 e uma engrenagem de pinhao 22320. O acionador de
articulacdo 22310 compreende uma cremalheira longitudinal de dentes
22316 definida no mesmo que € operacionalmente engatada com o0s
dentes 22326 da engrenagem de pinhdo 22320. Quando o acionador de
articulacdo 22310 é transladado distalmente, a engrenagem de pinhdo
22320 gira em uma primeira direcdo. De modo correspondente, a
engrenagem de pinhdo 22320 gira em uma segunda direcao quando o
acionador de articulacdo 22310 ¢é transladado proximalmente. A
engrenagem de pinhao 22320 compreende uma engrenagem inclinada
22330 montada de modo fixo a ela, de modo que a engrenagem inclinada
22330 gire com a engrenagem de pinhao 22320 em torno de um eixo
geométrico comum de rotacdo. O conjunto combinado da engrenagem de
pinhdo 22320 e da engrenagem inclinada 22330 € montado de forma
giratéria no eixo de acionamento do instrumento cirargico 22000.

[00507] Adicionalmente ao exposto acima, os dentes 22336 da
engrenagem inclinada 22330 estdao em engate engrenado com os dentes
22346 de uma engrenagem inclinada 22340 que é giratoriamente
montada ao redor de um parafuso acionador de articulagdo giratorio
rosqueado 22350. Mais especificamente, a engrenagem inclinada 22340
compreende uma por¢do de porca que inclui uma abertura ao menos
parcialmente rosqueada que é engatada de maneira rosqueavel com o
parafuso acionador de articulagdo 22350. Quando a engrenagem
inclinada 22340 é girada em uma primeira direcdo pelo acionador de
articulacdo 22310 através da engrenagem inclinada 22330, a
engrenagem inclinada 22340 gira o parafuso acionador de articulagcao
22350 em uma primeira direcdo. Da mesma forma, a engrenagem
inclinada 22340 gira o parafuso acionador de articulacdo 22350 em uma
segunda direcdo quando a engrenagem inclinada 22340 é girada em uma

segunda direcdo. Além disso, o atuador de extremidade 11500 é girado
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em uma primeira direcdo quando o parafuso acionador de articulacdo
22350 é girado em sua primeira direcdo e, de modo correspondente, em
uma segunda direcdo quando o eixo de acionamento do acionador de
articulacéo rosqueado 22350 € girado em sua segunda dire¢ao.

[00508] Adicionalmente ao exposto acima, 0 passo das roscas no
parafuso acionador de articulacdo rosqueado 22350 pode ser
selecionado para evitar 0 recuo dentro do sistema acionador de
articulacéo 22300. Dito de outra forma, um passo ingreme das roscas
definidas no parafuso acionador de articulagdo 22350 seria capaz de
resistir a uma forga e/ou torque transmitido proximalmente a partir do
atuador de extremidade 11500 através do sistema acionador de
articulacédo 22300 e, como resultado, pode evitar que o atuador de
extremidade 11500 seja n&o intencionalmente articulado. Como tal, o
passo de rosca pode servir como uma trava de articulacao integral com
0 sistema acionador de articulagdo 22300. Em ao menos um caso, 0
parafuso acionador de articulagdo compreende um parafuso de
acionamento ACME, por exemplo.

[00509] Com referéncia as Figuras 75 a 79, um instrumento cirdrgico
23000 compreende um eixo de acionamento e um sistema acionador de
articulacdo 23300 que é configurado para articular um atuador de
extremidade, como um atuador de extremidade 11500, por exemplo, do
instrumento cirargico 23000 em relacdo ao eixo de acionamento. O
sistema acionador de articulagdo 23300 compreende um acionador de
articulacdo 23310 e uma engrenagem de pinhdo 23320. O acionador de
articulagdo 23310 compreende uma cremalheira longitudinal de dentes
23316 definida no mesmo que € operacionalmente engatada com o0s
dentes 23326 da engrenagem de pinh&do 23320. Quando o acionador de
articulacéo 23310 é transladado distalmente, a engrenagem de pinhéo
23320 gira em uma primeira direcdo. De modo correspondente, a

engrenagem de pinhdo 23320 gira em uma segunda direcdo quando o
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acionador de articulacdo 23310 é transladado proximalmente. A
engrenagem de pinhdo 23320 compreende uma engrenagem de rosca
sem-fim 23330 montada de modo fixo a ela, de modo que a engrenagem
de rosca sem-fim 23330 gira com a engrenagem de pinh&o 23320 em
torno de um eixo geomeétrico comum de rotacdo. O conjunto combinado
da engrenagem de pinhdo 23320 e da engrenagem de rosca sem-fim
23330 é montado de forma giratéria no eixo de acionamento do
instrumento cirdrgico 23000.

[00510] Adicionalmente ao exposto acima, os dentes 23336 da
engrenagem de rosca sem-fim 23330 estdo em engate engrenado com
os dentes 23346 de uma rosca sem-fim 23340 que é giratoriamente
montada a estrutura do eixo de acionamento. A rosca sem-fim 23340
compreende uma engrenagem de pinhao 23350 montada de modo fixo
a ela de modo que a engrenagem de pinhdo 23350 gira com a rosca
sem-fim 23340 ao redor de um eixo geométrico comum de rotacédo. A
engrenagem de pinhdo 23350 é operacionalmente engatada a um
acionador de saida de articulacdo transladavel 23360. Mais
especificamente, a engrenagem de pinh&o 23350 compreende dentes
23356 que estdo em engate engrenado com uma cremalheira de
dentes 23366 definida no acionador de saida 23360. Quando a rosca
sem-fim 23340 é girada em uma primeira direcdo pelo acionador de
articulacdo 23310 através da engrenagem de rosca sem-fim 23330, a
engrenagem de pinhdo 23350 aciona o acionador de saida 23360
distalmente. De modo correspondente, a rosca sem-fim 23340 e a
engrenagem de pinh&o 23350 acionam o acionador de saida 23360
proximalmente quando a rosca sem-fim 23340 é girada em uma
segunda direcdo pela engrenagem da rosca sem-fim 23330. Além
disso, o atuador de extremidade 11500 é girado em uma primeira
direcdo quando o acionador de saida 23350 € acionado distalmente

pelo sistema acionador de articulacdo 23330 e em uma segunda
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direcdo quando o acionador de saida 23350 é acionado proximalmente
pelo sistema acionador de articulagéo 23330.

[00511] Adicionalmente ao exposto acima, o passo das roscas na
rosca sem-fim 23340 pode ser selecionado para evitar o recuo dentro
do sistema acionador de articulacdo 23300. Dito de outra forma, um
passo ingreme das roscas definidas na rosca sem-fim 23340, por
exemplo, seria capaz de resistir a uma forga e/ou torque transmitido
proximalmente a partir do atuador de extremidade 11500 através do
sistema acionador de articulagcao 23300 e pode evitar que o atuador de
extremidade 11500 seja n&o intencionalmente articulado. Como tal, o
passo de rosca pode servir como uma trava de articulacao integral com
0 sistema acionador de articulagcéo 23300.

[00512] Um instrumento cirdrgico 12000, ilustrado nas Figuras 32 a
34B, é similar ao instrumento cirargico 11000 em varios aspectos, a
maioria dos quais ndo serd repetida aqui, por uma questdo de
brevidade. Além de um eixo de acionamento 11100, um atuador de
extremidade 11500 e uma junta de articulacdo 11200, o instrumento
cirirgico 12000 compreende adicionalmente um sistema de disparo de
grampos 12900, por exemplo, incluindo uma barra de disparo 12910 que
se estende através da junta de articulacdo 11200. Em uso, a barra de
disparo 12910 é transladavel distalmente para realizar um curso de
disparo de grampos e retratil proximalmente apds ao menos uma porgao
do curso de disparo de grampos ser concluida. A barra de disparo 12910
se estende através de um canal, ou fenda, 11190 definida na estrutura
11180 do eixo de acionamento 11100 que € configurada para receber
estreitamente e/ou guiar a barra de disparo 12910 conforme a barra de
disparo 12910 se move em relacédo ao eixo de acionamento 11100. De
modo similar, o atuador de extremidade 11500 compreende um canal,
ou fenda 11590, definido na estrutura 11580 do atuador de extremidade

11500 que também é configurado para receber estreitamente e/ou guiar
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a barra de disparo 12910 conforme a barra de disparo 12910 se move
em relag&o ao atuador de extremidade 11500.

[00513] Além do exposto acima, os canais 11190 e 11590 néo se
estendem para dentro da junta de articulacdo 11200 e, sem mais, a
barra de disparo 12910 pode ndo ser suportada dentro da junta de
articulacdo 11200. Quando o atuador de extremidade 11500 esta em
uma configuracdo nao articulada (Figura 34), a barra de disparo 12910
€ improvavel de empenar dentro da junta de articulacdo 11120 durante
0 curso de disparo de grampos - no entanto, a probabilidade de a barra
de disparo 12910 empenar lateralmente durante o curso de disparo de
grampos aumenta quando o atuador de extremidade 11500 esta em
uma configuracdo articulada (Figuras 34A e 34B). Para reduzir a
possibilidade de tal deformacdo, o instrumento cirdrgico 12000
compreende adicionalmente um apoio de barra de disparo 12400
configurado para suportar a barra de disparo 12910. O suporte da barra
de disparo 12400 compreende uma porgao proximal 12410 conectada
a estrutura do eixo de acionamento 11180, uma porcédo distal 12430
conectada a estrutura do atuador de extremidade 11580 e uma porcao
intermediaria 12420 estendendo-se entre a porcdo proximal 12410 e a
porcao distal 12430. As porcdes 12410, 12420 e 12430 do suporte da
barra de disparo 12400 s&o formadas integralmente; entretanto, outras
modalidades sao previstas nas quais as porgoes 12410, 12420 e 12430
sdo montadas umas as outras e/ou compreendem componentes
separados.

[00514] Adicionalmente ao exposto acima, a por¢cao distal 12430 da
barra de disparo 12400 é montada de modo fixo ao suporte do atuador
de extremidade 11580 e ndo se move, ou pelo menos se move
substancialmente, em relacdo a estrutura do atuador de extremidade
11580. A porc¢éo intermediaria 12420 do suporte da barra de disparo

12400 compreende um ou mais por¢des que tém uma secao transversal

Peticio 870200016541, de 04/02/2020, pég. 126/316



124/220

reduzida que, entre outras coisas, permite que o suporte da barra de
disparo 12400 se flexione dentro da junta de articulagdo 11200 quando o
atuador de extremidade 11500 é articulado. A porcao proximal 12410 do
suporte da barra de disparo 12400 é montada de maneira deslizante na
estrutura do eixo de acionamento 11180 de modo que o apoio da barra
de disparo 12400 pode transladar em relacdo a estrutura do eixo de
acionamento 11180 quando o atuador de extremidade 11500 é
articulado. Dito isto, a porcdo proximal 12410 do apoio da barra de
disparo 12400 compreende uma cabeca proximal 12415 que € deslizavel
dentro de uma camara, ou cavidade, 11185 definida dentro da estrutura
do eixo de acionamento 11180 que pode limitar o deslocamento do
suporte da barra de disparo 12400. Entretanto, as modalidades sao
previstas sem tal restricao de deslocamento. Em qualquer caso, a por¢ao
proximal 12410, a porcao intermediaria 12420 e a porcao distal 12430 do
suporte da barra de disparo 12400 definem cooperativamente um canal,
ou fenda, 12490 que é configurada para suportar a barra de disparo
12910 - especialmente dentro da junta articulada 11200 - e reduzir a
possibilidade da barra de disparo 12910 empenar durante o curso de
disparo de grampos, por exemplo.

[00515] Em varios casos, a barra de disparo 12910 é compreendida
de uma pluralidade de camadas paralelas, ou ao menos
substancialmente paralelas. As camadas sao afixadas a um membro de
corte distal e podem parcialmente transladar ou deslizar
longitudinalmente uma em relacdo a outra - especialmente dentro da
junta de articulacdo 11200. Cada uma dessas camadas € configurada
para transmitir uma carga na mesma direcdo, ou seja, proximalmente
ou distalmente, apesar de tais camadas poderem se mover, ou deslizar,
uma em relacdo a outra. Além do exposto acima, tais camadas podem
alargar lateralmente uma em relacéo a outra - especialmente dentro da

junta de articulagdo 11200 - quando o atuador de extremidade 11500 foi
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articulado. A porcao intermediaria 12420 do suporte da barra de disparo
12400 compreende uma pluralidade de elementos de controle
conectados que podem pelo menos reduzir, se nao impedir, 0
alargamento lateral relativo das camadas da barra de disparo.
Alternativamente, conforme mencionado acima, um ou mais dentre os
elementos de controle podem ser desconectados uns dos outros.

[00516] Além de ou ao invés do suporte da barra de disparo 12400,
0 instrumento cirargico 12000 compreende um ou mais divisores que
separam e controlam as camadas da barra de disparo 12910. Com
referéncia as Figuras 34 a 34B, o eixo de acionamento 11110
compreende um divisor 12920 posicionado dentro das camadas da
barra de disparo 12910. Duas camadas da barra de disparo 12910 sao
posicionadas em um lado do divisor 12920, enquanto duas camadas
sao posicionadas sobre o outro lado do divisor 12920, embora
gualquer disposicdo adequada possa ser usada. O divisor 12920 evita
gue metade das camadas da barra de disparo 12910 se alarguem para
fora quando o atuador de extremidade 11500 ¢é articulado. Dito de outra
forma, o divisor 12920 evita que as duas camadas mais a direita da
barra de disparo se alarguem para a esquerda quando o atuador de
extremidade 11500 é articulado para a direita (Figura 34A) e, de modo
similar, o divisor 12920 impede que as duas camadas mais a esquerda
da barra de disparo se alarguem para a direita quando o atuador de
extremidade 11500 € articulado para a esquerda (Figura 34B). O
divisor 12920 se estende através da junta de articulacdo 11200 e o
suporte da barra de disparo 12400 e para dentro do atuador de
extremidade 11500, e pode se flexionar quando o atuador de
extremidade 11500 ¢é articulado. Consequentemente, em tais casos, 0
divisor 12920 é flexivel. O divisor 12920 é montado na estrutura 11180
do eixo de acionamento 11110 e ndo se move em relacdo a estrutura

11180; entretanto, sdo previstas modalidades nas quais o divisor
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12920 nédo esta montado a estrutura 11180 e pode flutuar dentro das
camadas da barra de disparo.

[00517] Um instrumento cirargico 13000, ilustrado nas Figuras 35 a
39B, é similar aos instrumentos cirargicos 11000 e 12000 em varios
aspectos, a maioria dos quais ndo sera repetida aqui, por uma questéo
de brevidade. Além de um eixo de acionamento 13100, um atuador de
extremidade 13500 e uma junta de articulagdo 11200, o instrumento
cirargico 13000 compreende adicionalmente um sistema de disparo de
grampos 12900, por exemplo, incluindo uma barra de disparo 12910
gue se estende através da junta de articulagcdo 11200. Em uso, a barra
de disparo 12910 é transladavel distalmente para realizar um curso de
disparo de grampos e retratil proximalmente apés ao menos uma
porcdo do curso de disparo de grampos ser concluida. Com referéncia
principalmente as Figuras 39 a 39B, a barra de disparo 12910 se
estende através de um canal, ou fenda, 13190 definida na estrutura
13180 do eixo de acionamento 13100 que € configurada para receber
estreitamente e/ou guiar a barra de disparo 12910 conforme a barra de
disparo 12910 se move em relagc&o ao eixo de acionamento 11100. De
modo similar, o atuador de extremidade 13500 compreende um canal,
ou fenda, definido na estrutura 13580 do atuador de extremidade
13500 que também ¢é configurado para receber estreitamente e/ou
guiar a barra de disparo 12910 conforme a barra de disparo 12910 se
move em relacdo ao atuador de extremidade 13500.

[00518] Quando o atuador de extremidade 13500 esta em uma
configuracdo nao articulada (Figura 39), aléem da acima, a barra de
disparo 12910 é improvavel de empenar dentro da junta de articulagéo
11120 durante o curso de disparo de grampos - no entanto, a
probabilidade de a barra de disparo 12910 empenar lateralmente durante
0 curso de disparo de grampos aumenta quando o atuador de

extremidade 13500 esta em uma configuracao articulada (Figuras 39A e
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39B). Para reduzir a possibilidade de tal deformacédo, o instrumento
cirargico 13000 compreende adicionalmente um suporte de barra de
disparo 13400 configurado para suportar a barra de disparo 12190. O
suporte da barra de disparo 13400 compreende uma primeira placa
lateral 13410 e uma segunda placa lateral 13420. As placas laterais
13410 e 13420 sé&o posicionadas em lados opostos da barra de disparo
12910. Cada placa lateral 13410, 13420 compreende uma porgao
proximal conectada a estrutura do eixo de acionamento 13180, uma
porcéo distal conectada a estrutura do atuador de extremidade 13580 e
uma por¢ao intermediaria estendendo-se entre a por¢cado proximal e a
porcao distal. As porc¢des de cada placa 13410, 13420 sé&o integralmente
formadas; entretanto, outras modalidades s&o previstas nas quais as
porcdes sdo montadas umas as outras e/ou compreendem componentes
separados.

[00519] Adicionalmente ao exposto acima, a primeira placa lateral
13410 compreende uma porcéo distal 13416 que € montada de modo fixo
ao suporte do atuador de extremidade 13580 e ndo se move, ou pelo
menos se move substancialmente, em relacdo a estrutura do atuador de
extremidade 13580. De modo similar, a segunda placa lateral 13420
compreende uma porcdo distal 13426 que € fixamente montada a
estrutura do atuador de extremidade 13580 e ndo se move, ou pelo menos
se move substancialmente, em relacdo a estrutura do atuador de
extremidade 13580. A primeira placa lateral 13410 compreende uma
porcao proximal 13412 que é montada de maneira deslizante na estrutura
do eixo de acionamento 13180, de modo que a primeira placa lateral
13410 pode transladar em relacdo a estrutura do eixo de acionamento
13180 quando o atuador de extremidade 13500 é articulado. A porcao
proximal 13412 compreende uma cabeca que ¢é deslizavel dentro de uma
camara, ou cavidade, 13185 definida dentro da estrutura do eixo de

acionamento 13180 que pode limitar o deslocamento do apoio da barra de
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disparo 13400. De modo similar, a segunda placa lateral 13420
compreende uma porcdo proximal 13422 que é montada de maneira
deslizante na estrutura do eixo de acionamento 13180 de modo que o
suporte da barra de disparo 13400 pode transladar em relacdo a estrutura
do eixo de acionamento 13180 quando o atuador de extremidade 13500 &
articulado. A porcdo proximal 13422 compreende uma cabeca que é
deslizavel dentro da camara 13185 definida dentro da estrutura do eixo de
acionamento 13180 que também pode limitar o deslocamento do suporte
da barra de disparo 13400.

[00520] A primeira placa lateral 13410 compreende uma porgao
flexivel 13414 posicionada na junta de articulagdo 11200 que permite que
a porcéao distal 13416 da primeira placa lateral 13410 se flexione em
relacdo a porcédo proximal 13412 e acomode a articulacdo do atuador de
extremidade 13500. A porcgéo flexivel 13414 se estende lateralmente a
partir da primeira placa lateral 13410 e compreende uma dobradica
incluindo os vaos 13413 ali definidos, que permitem a rotagao dentro da
primeira placa lateral 13410. Em adicdo a ou ao invés do acima exposto,
a primeira placa lateral 13410 compreende aberturas longitudinais 13415
definidas no mesmo que permitem que a primeira placa lateral 13410 se
flexione dentro do atuador de extremidade 13500 e acomode a
articulagdo do atuador de extremidade 13500. A primeira placa lateral
13410 pode compreender qualquer nimero e configuracdo de aberturas
e/ou reentrancias adequado ali definidas em qualquer local adequado
gue seja configurado para permitir que a primeira placa lateral 13410 se
flexione durante a articulagdo do atuador de extremidade 13500. De
modo similar, a segunda placa lateral 13412 compreende uma porcao
flexivel 13424 posicionada na junta de articulacdo 11200 que permite que
a porcao distal 13426 da segunda placa lateral 13420 se flexione em
relacdo a porcdo proximal 13422 e acomode a articulacdo do atuador de

extremidade 13500. A porcéao flexivel 13424 se estende lateralmente a
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partir da primeira placa lateral 13420 e compreende uma dobradica
incluindo os véaos ali definidos, que permitem a rotacdo dentro da
segunda placa lateral 13420. Em adi¢do a ou ao invés do acima exposto,
a segunda placa lateral 13420 compreende aberturas longitudinais
definidas no mesmo que permitem que a segunda placa lateral 13420 se
flexione dentro do atuador de extremidade 13500 e acomode a
articulacdo do atuador de extremidade 13500. A segunda placa lateral
13420 pode compreender qualquer numero e configuracdo de aberturas
e/ou reentrancias adequado ali definidas em qualquer local adequado
gue seja configurado para permitir que a segunda placa lateral 13420 se
flexione durante a articulagéo do atuador de extremidade 13500.

[00521] Adicionalmente ao exposto acima, as placas laterais 13410
e 13420 sao flexiveis e podem retornar resilientemente para suas
configuragbes nédo flexionadas quando o atuador de extremidade
13500 é retornado para a sua configuracdo nao articulada. Em varios
casos, as placas laterais 13410 e 13420 compreendem molas que
inclinam resilientemente o atuador de extremidade 13500 em sua
configuragao nao articulada.

[00522] Um membro de disparo 24900 ¢ ilustrado nas Figuras 83 e 84
e pode ser usado com qualquer um dos instrumentos de grampeamento
cirargico aqui revelados. O membro de disparo 24900 compreende uma
barra de disparo 24910 que, similar ao exposto acima, compreende uma
pluralidade de camadas. Mais especificamente, a barra de disparo 24910
compreende duas camadas exteriores 24911 e duas camadas interiores
24912. O membro de disparo 24900 compreende adicionalmente um
elemento de corte distal 24920 que inclui um gume cortante de tecido
24926. O membro de corte distal 24920 compreende adicionalmente um
primeiro came 24922 configurado para se engatar a uma primeira garra
de um atuador de extremidade e um segundo came 24924 configurado

para engatar uma segunda garra do atuador de extremidade. Dito isto,
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sdo contempladas modalidades nas quais o0 membro de corte distal
24920 é configurado de modo a somente engatar uma garra de um
atuador de extremidade ou, alternativamente, nenhuma garra de um
atuador de extremidade.

[00523] As camadas 24911 e 24912 da barra de disparo 24910 sé&o
soldadas ao membro de corte distal 24920 nas soldas 24930.
Conforme é ilustrado na Figura 84, uma primeira solda 24930 esta
presente em um primeiro lado do membro de disparo 24900 e uma
segunda solda 24930 esta presente em um segundo lado do membro
de disparo 24900. A primeira solda 24930 penetra em uma primeira
camada exterior 24911 e na camada interior adjacente 24912. Em
varios casos, a primeira solda 24930 penetra inteiramente através da
camada interior adjacente 24912 e/ou também penetra na outra
camada interior 24912. A segunda solda 24930 penetra em uma
segunda camada exterior 24911 e na camada interior adjacente 24912.
Em varios casos, a segunda solda 24930 penetra inteiramente através
da camada interior adjacente 24912 e/ou também penetra na outra
camada interior 24912.

[00524] Com referéncia principalmente a Figura 83, cada solda 24930
do membro de disparo 24900 compreende uma linha de solda que é
configurada para fixar firmemente a barra de disparo 24910 ao membro de
corte 24920 e, a0 mesmo tempo, proporcionar uma conexao flexivel entre
as mesmas. Cada solda 24930 compreende uma solda de juncdo 24931
gue conecta 0 membro de corte 24920 até as extremidades distais das
placas 24911 e 24912 e é colocada sob tenséo e/ou compresséo quando
uma forca de disparo longitudinal é transmitida através do membro de
disparo 24900. A solda de juncdo é ortogonal, ou ao menos
substancialmente ortogonal a um eixo geomeétrico de disparo longitudinal
(FA) do membro de disparo 24900. A solda de juncao 24931 pode

compreender qualquer configuracdo adequada, como uma configuracéo
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em formato quadrado, quadrado fechado, chanfro simples, chanfro duplo,
J Unico, J duplo, V unico, V duplo, U Unico, U duplo, flange, intumescéncia
e/ou configuracdo em T, por exemplo.

[00525] Adicionalmente ao exposto acima, cada solda 24930
compreende adicionalmente uma por¢cdo de solda de gancho distal
24932 e uma porcéao de solda de gancho proximal 24933. Cada porc¢éo
de solda de gancho 24932 e 24933 compreende uma porgao
longitudinal que é alinhada com, ou é paralela ao eixo geométrico de
disparo longitudinal (FA) do membro de disparo 24900 e é colocado
em cisalhamento quando uma forca de disparo longitudinal é
transmitida através do membro de disparo 24900. Além disso, cada
porcao de solda de gancho 24932 e 24933 compreende uma porgao
de juncéo que é ortogonal, ou a0 menos substancialmente ortogonal,
ao eixo geométrico de disparo longitudinal (FA) e é colocada sob
tensdo e/ou compressao quando uma forca de disparo longitudinal é
transmitida através do membro de disparo 24900. Notavelmente, cada
conjunto de porc¢des de solda de gancho 24932 e 24933 compreende
uma conexao de intertravamento entre a barra de disparo 24910 e o
membro de corte 24920 que pode transmitir um fluxo de estresse entre
as mesmas sem falhar e/ou causar rendimento inadequadamente.
[00526] Cada solda 24930 é geralmente conformada em L, por
exemplo; entretanto, as soldas 24930 podem compreender qualquer
configuracao adequada.

[00527] Embora os instrumentos cirargicos 10000, 11000, 12000,
13000, 14000, 15000, 16000, 17000, 18000, 19000, 20000, 21000,
22000 e 23000 sejam grampeadores cirdrgicos, seus designs podem
ser prontamente adaptados a outros instrumentos cirlrgicos que tém
atuadores de extremidade articulaveis, entre outros. Tais outros
instrumentos cirdrgicos podem incluir, por exemplo, aplicadores de

clipe, aplicadores de prendedores e/ou instrumentos cirdrgicos capazes
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de fornecer energia elétrica e/ou vibracional ao tecido.

[00528] A Figura 86 mostra um cartucho de grampos cirargicos 25100
compreendendo uma ponta alongada 25150 localizada em uma
extremidade distal do mesmo, genericamente designada como 25102. A
ponta alongada 25150 tem uma base 25152 que € definida por um primeiro
comprimento 25154 que se estende por uma distancia entre a extremidade
da linha de grampos 25056 e uma ponta distal 25142 do cartucho de
grampos 25100. A ponta distal 25142 é formada em um angulo ¢ a partir
da base 25152 do cartucho de grampos 25100. A ponta distal 25142 no
cartucho de grampos 25100 é posicionada e configurada para servir como
uma area de parada para um deslizador em cunha, ndo mostrado, do
sistema de disparo apods a conclusdo de um curso de disparo de grampos.
[00529] Em um esforco para encurtar o comprimento geral do cartucho
de grampos sem sacrificar o comprimento do tecido grampeado, o
cartucho de grampos cirargicos 25200 representado na Figura 85
compreende um corpo de cartucho 25210 incluindo uma ponta encurtada
25250 localizada em uma extremidade distal do mesmo, genericamente
designada como 25202. A ponta encurtada 25250 tem uma base 25252
gue é definida por um segundo comprimento 25254 que se estende por
uma distancia entre a extremidade da linha de grampos 25056 e uma
ponta distal arredondada 25242 do cartucho de grampos 25200. O
segundo comprimento 25254 da ponta encurtada 25250 € minimizado pelo
embotamento da &rea de parada para o deslizador em cunha 25270
(consulte a Figura 89). Enquanto a ponta arredondada encurtada 25250
do cartucho de grampos 25200 na Figura 85 ainda fornece uma area de
parada para o deslizador em cunha, pode ser necessario fazer
acomodacfes adicionais para 0 armazenamento, como sera discutido
abaixo. A ponta distal arredondada 25242 é formada em um angulo y a
partir da base 25252 do cartucho de grampos 25200.

[00530] Ao comparar os cartuchos de grampos 25200 e 25100
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representados nas Figuras 85 e 86, respectivamente, o leitor deve
reconhecer que o segundo comprimento 25254 é mais curto do que o
primeiro comprimento 25154. Como resultado, o comprimento do
cartucho de grampos 25200 além da extremidade da linha de grampos
25056 é minimizado para permitir o acesso espacial aprimorado em um
sitio cirargico, dentre outras coisas. A ponta encurtada 25250 também
evita que a ponta distal arredondada 25242 perfure uma vedacéo em
um sistema trocarte, tal como é discutido adicionalmente abaixo. Além
disso, uma pessoa reconhecera que o angulo y da ponta distal
arredondada 25242 do cartucho de grampos 25200 em relacdo a base
25252 € maior do que o angulo o da ponta distal afiada 25142 do
cartucho de grampos 25100 em relacdo a base 25152. Por exemplo, a
ponta distal arredondada 25242 pode se estender em um angulo de
aproximadamente 45 a 50 graus em relacdo a base 25252 do cartucho
de grampos 25200, enquanto a ponta distal afiada 25142 pode se
estender em um angulo de aproximadamente 30 graus em relacdo a
base 25152 do cartucho de grampos 25100. O angulo mais acentuado
da ponta distal arredondada 25242 fornece estabilidade aumentada em
todas as regides distais da estrutura do cartucho de grampos 25200.

[00531] A Figura 89 é uma vista em planta do cartucho de grampos
25200; O corpo do cartucho 25210 do cartucho de grampos 25200
compreende uma fenda alongada 25230 que se estende a partir de uma
extremidade proximal 25204 do cartucho de grampos 25200 em direcao
a ponta distal encurtada 25250. Uma pluralidade de cavidades de grampo
25220 séo formadas dentro do corpo do cartucho 25210. As cavidades
de grampo 25220 se estendem entre a extremidade proximal 25204 e a
extremidade distal 25202 do cartucho de grampos 25200. As cavidades
de grampo 25220 sédo dispostas em seis fileiras longitudinais lateralmente
espacadas 25221, 25222, 25223, 25224, 25225, 25226, com trés fileiras

em cada lado da fenda alongada 25230. Os grampos 25260 estao
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posicionados removivelmente dentro das cavidades de grampo 25220.
[00532] A Figura 87 ilustra uma modalidade de um acionador de
grampo triplo 25240 dentro do cartucho de grampos 25200 para apoiar e
acionar trés grampos 25260. O acionador de grampos 25240 compreende
uma primeira por¢cdo de acionador 25342, uma segunda porcdo de
acionador 25344 e uma terceira porcéo de acionador 25346. Um membro
de base central 25348 conecta a primeira por¢géo do acionador 25342 e a
terceira porcdo do acionador 25346 a segunda porcdo do acionador
25344. A primeira porcdo do acionador 25342 € posicionada pelo menos
parcialmente distal a segunda porcdo do acionador 25344.
Adicionalmente, a terceira por¢cdo do acionador 25346 é posicionada ao
menos parcialmente distal a segunda porcéo do acionador 25344. Varios
dos primeiros acionadores de grampo 25240 sdo montados de maneira
deslizante no interior das cavidades de grampo correspondentes 25220 a
partir das trés fileiras longitudinais 25221, 25222, 25223 em um lado da
fenda alongada 25230. Em outras palavras, cada primeiro acionador de
grampo 25240 é configurado para apoiar trés grampos 25260: um grampo
25260 armazenado no interior de uma cavidade de grampos 25220 na
primeira fileira longitudinal 25221; um grampo 25260 armazenado no
interior de uma cavidade de grampos 25220 na segunda fileira longitudinal
25222; um grampo 25260 armazenado no interior de uma cavidade de
grampos 25220 na terceira fileira longitudinal 25223. Devido a posicdo
distal da primeira porcdo do acionador 25342 e a terceira por¢cao do
acionador 25346 em relacdo a segunda porcao do acionador 25344, os
grampos 25260 sao disparados em uma configuracéo de seta para tras.
Conforme mostrado na Figura 89, os ultimos grampos 25260 na primeira
fileira longitudinal 25221 e na terceira fileira longitudinal 25223 estdo mais
proximos da ponta encurtada 25250 do cartucho de grampos 25200 do
gue o ultimo grampo 25260 na segunda fileira longitudinal 25222.

[00533] No outro lado da fenda alongada 25230, uma pluralidade de
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segundos acionadores de grampo sdo montados dentro das cavidades
de grampo 25220 correspondentes nas trés fileiras longitudinais
25224, 25225, 25226. De modo similar ao acionador de grampo 25240,
cada um dos segundos acionadores de grampos compreendem uma
primeira por¢cdo do acionador 25342, uma segunda porcdo do
acionador 25344 e uma terceira porcdo do acionador 25346. Um
membro de base central 25348 conecta a primeira porgao do acionador
25342 e a terceira por¢cao do acionador 25346 a segunda porgcao do
acionador 25344. A primeira por¢cao do acionador 25342 é posicionada
pelo menos parcialmente distal a segunda porcéo do acionador 25344.
Adicionalmente, a terceira por¢do do acionador 25346 é posicionada
ao menos parcialmente distal a segunda porcdo do acionador 25344.
Assim como o acionador de grampos 25240 acima, cada segundo
acionador de grampos € configurado para apoiar trés grampos 25260:
um grampo 25260 armazenado no interior de uma cavidade de
grampos 25220 na quarta fileira longitudinal 25224, um grampo 25260
armazenado no interior de uma cavidade de grampos 25220 na quinta
fileira longitudinal 25225 e um grampo 25260 armazenado no interior
de uma cavidade de grampos 25220 na sexta fileira longitudinal 25226.
Devido a posicéo distal da primeira por¢cdo do acionador 25342 e a
terceira porcao do acionador 25346 em relacdo a segunda por¢éo do
acionador 25344, os grampos 25260 sao disparados em uma
configuracdo de seta para tras. Conforme mostrado na Figura 89, os
tltimos grampos 25260 na quarta fileira longitudinal 25224 e na sexta
fileira longitudinal 25226 estdo mais proximos da ponta encurtada
25250 do cartucho de grampos 25200 do que o ultimo grampo 25260
na quinta fileira longitudinal 25225.

[00534] A primeira porcdo 25342 do acionador de grampos 25240
tem uma primeira coluna de suporte para a frente 25352 e uma

primeira coluna de suporte para tras 25354 se projetando para cima a
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partir de uma primeira base da porcéo do acionador. A primeira coluna
de suporte para frente 25352 e a primeira coluna de suporte para tras
25354 sédo espacadas uma da outra e formam, coletivamente um
primeiro apoio de grampo para sustentar um grampo 25260 em uma
posicao vertical (ou seja, os pinos do grampo voltados para a bigorna).
De modo similar, a segunda porcdo de grampos 25344 tem uma
segunda coluna de suporte para a frente 25362 e uma segunda coluna
de suporte para tras 25364 se projetando para cima a partir de uma
segunda base da porcédo do acionador. A segunda coluna de suporte
para frente 25362 e a segunda coluna de suporte para tras 25364 sao
espacadas uma da outra e formam, coletivamente um segundo apoio
de grampo para sustentar um grampo 25260 em uma posicao vertical
(ou seja, os pinos do grampo voltados para a bigorna). A terceira
porcéo do acionador 25346 tem uma terceira coluna de suporte para a
frente 25372 e uma terceira coluna de suporte para tras 25374 se
projetando para cima a partir de uma terceira base da porcdo do
acionador. A terceira coluna de suporte para frente 25372 e a terceira
coluna de suporte para trds 25374 sdo espacadas uma da outra e
formam, coletivamente um terceiro apoio de grampo para sustentar um
grampo 25260 em uma posicao vertical (ou seja, 0os pinos do grampo
voltados para a bigorna).

[00535] O centro de massa da primeira e da terceira por¢cdes do
acionador 25342, 25346 é representado pela linha tracejada D-D. De
modo similar, a linha tracejada P-P representa o centro de massa da
segunda porcao do acionador 25344. O centro de massa combinado
do acionador de grampo triplo 25240 é representado nas Figuras 87 e
88 como a linha tracejada C-C. Como tal, € menos provavel que o
acionador de grampo 25240 role para a frente. Notavelmente, C-C esta
mais proximo de D-D do que P-P, que torna o acionador de grampo

25240 muito estavel.
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[00536] Conforme discutido acima, 0 membro de base central 25348
do acionador de grampo 25240, representado na Figura 88, fixa a
primeira porcdo do acionador 25342 e a terceira por¢cdo do acionador
25346 a segunda porc¢ao do acionador 25344. O membro de base central
25348 se estende lateralmente entre as extremidades proximais da
primeira e da terceira colunas de suporte para tras 25354, 25374 nas
primeira e terceira por¢gdes do acionador 25342, 25346, respectivamente,
e a extremidade proximal da segunda coluna de suporte para a frente
25362 sobre a segunda por¢ao do acionador 25344. Como pode ser visto
na Figura 90, o membro de base central 25348 tem uma borda voltada
para trds angulada 25349 adaptada para ser engatada por um deslizador
em cunha 25270, conforme serda discutido adicionalmente
detalhadamente abaixo. Devido a extensdo do membro de base central
25348 entre todas as trés porc¢des do acionador 25342, 25344, 25346, o
ponto médio da borda voltada para tras 25349 pode ser bifurcado em
uma porcao que esta mais proxima da primeira por¢cdo 25342 e uma
porcao que esta mais proxima da terceira porcdo 25346. Tal disposicao
pode equilibrar os momentos criados durante o disparo e a formacgé&o dos
grampos 25260 armazenados dentro das cavidades de grampo 25220.

[00537] Com referéncia principalmente a Figura 89, cada cavidade de
grampos 25220 definida no corpo do cartucho 25210 do cartucho de
grampos 25200 compreende uma parede proximal 25264 e uma parede
distal 25262. A orientacédo reversa da seta formada pela disposicdo da
primeira, segunda, e terceira por¢cdes do acionador 25342, 25344, 25346
do acionador de grampos triplo 25240 discutido acima, reduz a rolagem
para a frente e/ou lateral do acionador de grampos 25240 durante um
curso de disparo de grampos. Em varios casos, a extremidade distal da
primeira coluna de suporte para frente 25352 e a extremidade distal da
terceira coluna de suporte para frente 25372 sao empurradas para dentro

das paredes distais 25262 das suas respectivas cavidades de grampo
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25220, que estabilizam o acionador 25240. Dessa forma, quando o
deslizador 25270 (Figura 89) levanta o acionador de grampos 25240 para
cima durante o curso de disparo de grampo, duas paredes distais 25262
das cavidades de grampos 25220 fornecer uma forgca oposta contra as
colunas de suporte para a frente 25352, 25372, evitando qualquer
movimento indesejado ou rolagem do acionador de grampos 25240.

[00538] Conforme é ilustrado nas Figuras 87 a 90, a fenda alongada
25230 do cartucho de grampos 25200 é configurada para receber uma
porcdo de um conjunto de disparo 25280. O conjunto de disparo 25280 é
configurado para empurrar o deslizador 25270 distalmente para ejetar os
grampos 25260 armazenados dentro das cavidades de grampos 25220 e
deformar os grampos 25260 contra uma bigorna posicionada do lado
oposto ao cartucho de grampos 25200. Mais especificamente, um membro
de acoplamento 25282 empurra distalmente o deslizador em cunha 25270
do cartucho de grampos 25200. O deslizador em cunha 25270 tem quatro
trilhos, dois trilhos internos 25272 e dois trilhos externos 25274 que séao
conectados um ao outro por meio de um membro central 25276. Um trilho
interno 25272 e um trilho externo 25274 sao posicionados em um lado da
fenda alongada 25230, enquanto o outro trilho interno 25272 e o outro
trilno externo 25272 sao posicionados no lado oposto da fenda alongada
25230. Quando acionados distalmente, os trilhos internos 25272 passam
através dos canais internos 25212 definidos dentro do corpo do cartucho
25210 e engatam a borda voltada para tras 25349 dos acionadores 25240
gue suportam os grampos 25260 para provocar o disparo dos grampos
em direcéo a bigorna. Da mesma forma, os trilhos externos 25274 passam
através dos canais externos 25214 definidos dentro do corpo de cartucho
25210 e engatam as por¢cOes dos acionadores 25240 que suportam 0s
grampos 25260 para empurrar os grampos em direcdo a bigorna. O
movimento distal do deslizador em cunha 25270 faz com que os trilhos

25272, 25274 fagam contato com as Bordas voltadas para tras 25349 dos
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acionadores de grampo 25240, empurrando os grampos 25240 para cima
para ejetar empurrar os grampos 25260 a partir do cartucho de grampos
25200 no tecido capturado entre o cartucho de grampos 25200 e uma
bigorna oposta. O membro de acoplamento 25282 também compreende
um gume cortante 25284 que corta o tecido a medida que o membro de
acoplamento 25282 avanca distalmente para ejetar os grampos 25260 do
corpo do cartucho 25210.

[00539] Novamente com referéncia a Figura 87, o posicionamento da
primeira, da segunda e da terceira por¢cdes do acionador 25342, 25344,
25346 do acionador de grampos 25240 entre ou adjacente a um trilho
interno 25272 e um trilho externo 25274 do deslizador em cunha 25270
proporciona estabilidade lateral aumentada. Dois trilhos, um trilho
interno 25272 e um trilho externo 25274, transpdem o acionador de
grampo 25240 para proporcionar maior suporte e estabilidade de todo o
curso de disparo. Além de proporcionar maior estabilidade para o
acionador de grampos 25240, outro beneficio de ter um acionador de
grampos 25240 se estendendo sobre dois trilhos 25272, 25274 de um
deslizador em cunha 25270 ¢ a for¢a reduzida necessaria para executar
um curso de disparo. A forca necessaria é reduzida porque ha menos
deflexdo e perda dentro do sistema. Adicionalmente, a superficie de
acionamento adicional fornecida pela borda voltada para trds 25349
permite que os trilhos 25272, 25274 do deslizador em cunha 25270 se
estendam em um angulo mais ingreme a partir da base 25278 do
deslizador em cunha 25270. O angulo mais ingreme do deslizador em
cunha 25270 permite uma diminuicdo geral no comprimento da base
25278 do deslizador em cunha 25270, contribuindo ainda mais para a
reducdo do comprimento da ponta encurtada 25250 do cartucho de
grampos 25200. Apos a conclusdo do curso de disparo de grampos,
novamente com referéncia a Figura 89, o deslizador em cunha 25270

do conjunto de disparo 25280 para dentro da ponta encurtada 25250 do
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cartucho de grampos 25200.

[00540] A Figura 89 representa o deslizador em cunha 25270 do
conjunto de disparo 25280 parado na ponta encurtada 25250 apés a
conclusédo do curso de disparo de grampo. A ponta encurtada 25250
compreende uma pluralidade de aberturas 25292, 25294 na extremidade
distal da ponta encurtada 25250 para receber os quatro trilhos 25272,
25274. A ponta encurtada 25250 compreende adicionalmente uma
abertura 25296 configurada para receber o membro deslizador central
25276 do deslizador em cunha 25270. Dessa forma, as porc¢des dos
trilhos 25272, 25274 e do membro deslizante central 25276 do deslizador
em cunha 25270 séo expostas na extremidade distal 25202 do cartucho
de grampos 25200. As aberturas 25292, 25294 sdo continuacdes dos
canais 25212, 25214 dentro dos quais os Trilhos 25272, 25274 do
deslizador em cunha 25270 se deslocam de maneira deslizante. Duas
aberturas Internas 25292 séo configuradas para receber os dois trilhos
internos 25272 do deslizador em cunha 25270, enquanto duas aberturas
externas 25294 sao configuradas para receber os dois trilhos externos
25274 do deslizador em cunha 25270. Uma abertura central 25296 no
centro da porcéao distal 25202 da ponta encurtada 25250 é configurada
para receber o membro central 25276 do deslizador em cunha 25270. As
aberturas 25292, 25294, 25296 na extremidade distal 25202 da ponta
encurtada 25250 permitem que o curso de disparo de grampo seja
completado e que o deslizador em cunha 25270 pare em uma
extremidade distal encurtada.

[00541] Novamente com referéncia a Figura 89, o cartucho de
grampos 25200 inclui adicionalmente projecfes 25262 que se
estendem ao redor das extremidades proximal e distal das cavidades
dos grampos 25220. As projecdes 25262 na primeira fileira longitudinal
25221 sao mostradas como sendo singulares, enquanto as projecoes

na segunda e terceira fileiras longitudinais 25222, 25223 sé&o

Peticao 870200016541, de 04/02/2020, pég. 143/316



141/220

mostradas como estando conectadas. As projecdes 25262 sao
configuradas para proporcionar suporte adicional para os grampos
25260 conforme eles séo disparados para cima e para fora de suas
cavidades de grampo 25220. Além disso, as projecbes 25264
formadas sobre a cavidade de grampo mais distal 25220 séo inclinadas
para controlar o fluxo de tecido no atuador de extremidade. Uma
discussdo mais detalhada das projecées pode ser encontrada na
publicacdo do Pedido de Patente US 2015/0297228, intitulada
FASTENER CARTRIDGES INCLUDING EXTENSIONS HAVING
DIFFERENT CONFIGURATIONS, depositada em 30 de junho de
2014, cuja descricdo esta incorporada a titulo de referéncia.

[00542] A Figura 91 ilustra algumas das vantagens obtidas com o
uso do cartucho de grampos encurtado 25200 da Figura 85 em vez do
cartucho de grampos alongado 25100 da Figura 86. Ambos o0s
cartuchos de grampos sdo adequados para varios procedimentos
cirdrgicos, incluindo, por exemplo, cirurgia de ressecc¢ao anterior baixa
(LAR). LAR é um tratamento comum, por exemplo, para o cancer
colorretal. Tais procedimentos exigem dissecc¢ao precisa e vedacéo do
tecido profundo dentro da cavidade pélvica de um paciente. Conforme
serd discutido em mais detalhes abaixo, o comprimento reduzido do
cartucho de grampos 25200 devido a ponta reduzida 25250 na Figura
85, entre outras coisas, permite que o atuador de extremidade do
instrumento cirargico obtenha maior acesso ao tecido na cavidade
pélvica. O leitor deve entender que os cartuchos de grampos aqui
descritos podem ser usados em varios tratamentos cirargicos e nao
devem ser limitados pelos procedimentos especificos discutidos na
presente invencao.

[00543] Adicionalmente ao exposto acima, o cartucho de grampos
25200 é parte de um primeiro atuador de extremidade 25202 em um

primeiro instrumento cirdrgico 25201, que também inclui uma bigorna

Peticio 870200016541, de 04/02/2020, pég. 144/316



142/220

25203. O primeiro instrumento cirdrgico 25201 compreende
adicionalmente um primeiro eixo de acionamento 25206 que é
conectado de forma giratéria ao primeiro atuador de extremidade 25202.
O primeiro atuador de extremidade 25202 ¢é articulavel ao redor de uma
junta de articulagdo 25208 posicionada entre o primeiro atuador de
extremidade 25202 e o primeiro eixo de acionamento 25206. O primeiro
atuador de extremidade 25202 é capaz de ser articulado em um angulo
a em relagio ao primeiro eixo de acionamento 25206. De modo similar,
o cartucho de grampos alongado 25100 faz parte de um segundo
atuador de extremidade 25102 em um segundo instrumento cirdrgico
25101 que inclui também uma bigorna 25103. Também, o segundo
instrumento cirdrgico 25101 compreende adicionalmente um segundo
eixo de acionamento 25106 que é conectado de forma giratoria ao
segundo atuador de extremidade 25102. O segundo atuador de
extremidade 25102 € articulavel ao redor de uma junta de articulagéo
25108 posicionada entre o segundo atuador de extremidade 25102 e o
segundo eixo de acionamento 25106. O segundo atuador de
extremidade 25102 é capaz de ser articulado em um angulo 3 em
relacdo ao segundo eixo de acionamento 25106.

[00544] Adicionalmente ao exposto acima, em uso, 0 meédico insere
o atuador de extremidade 25202 através de uma canula, ou trocarte, e
em um paciente quando o atuador de extremidade 25202 esta em sua
condi¢do ndo articulada. Uma vez através do trocarte, o atuador de
extremidade 25202 pode ser articulado conforme é ilustrado na Figura
91. Em tal ponto, o eixo de acionamento 25206 pode ser movido para
posicionar o atuador de extremidade 25202 na cavidade pélvica. Etapas
similares seriam usadas para posicionar o atuador de extremidade
25102.

[00545] O primeiro atuador de extremidade 25202 é capaz de

alcancar uma distancia X: partir do assoalho pélvico dentro da

Peticio 870200016541, de 04/02/2020, pég. 145/316



143/220

cavidade pélvica durante um procedimento LAR. O segundo atuador
de extremidade 25102 é capaz de alcancar uma distancia X2 partir do
assoalho pélvico dentro da cavidade pélvica durante um procedimento
LAR. A distancia X1 é mais curta do que a distancia X2, permitindo que
0 primeiro instrumento cirdrgico 25201 seja colocado mais
profundamente na cavidade pélvica do que o segundo instrumento
cirargico 25101, dando ao cirurgido a capacidade, entre outras coisas,
de alvejar, acessar e remover uma matriz maior de tecido doente a
partir do colon. Adicionalmente, as capacidades de articulacdo do
primeiro instrumento cirdrgico 25201 possibilitam um acesso mais
profundo ao tecido dentro do sitio cirargico enquanto inflige o minimo
de trauma ao tecido circundante. O primeiro atuador de extremidade
25202 é capaz de ser articulado até um grau maior do que o segundo
atuador de extremidade 25102, uma vez que 3 € maior do que a. Por
exemplo, o primeiro atuador de extremidade 5202 pode ser articulado
até um angulo 115 graus a partir do primeiro eixo de acionamento
25206, enquanto o segundo atuador de extremidade 2 pode ser
articulado apenas até um angulo 135 graus a partir do segundo eixo
de acionamento 25106.

[00546] Conforme é ilustrado na Figura 91, o cartucho de grampos
25100 e a bigorna 25103 do atuador de extremidade 25102 tém
aproximadamente o mesmo comprimento, mas o cartucho de grampos
25100 ¢é \visivelmente mais longo do que a bigorna 25103.
Comparativamente, o cartucho de grampos 25200 e a bigorna 25203 do
atuador de extremidade 25202 tém substancialmente o mesmo
comprimento, se ndo o mesmo comprimento. Em qualquer caso, a
diferenca de comprimento entre o cartucho de grampos 25200 e a
bigorna 25203 do atuador de extremidade 25202, se houver, & muito
menor do que a do atuador de extremidade 25102.

[00547] Uma diferenca extrema entre a extremidade distal de um
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cartucho de grampos e uma extremidade distal de uma bigorna podem
causar danos a um trocarte quando o atuador de extremidade €é inserido
através do mesmo. Com referéncia a Figura 92, um atuador de
extremidade 25810 compreende uma extremidade distal 25802, uma
bigorna 25820 e um cartucho de grampos 25830. O cartucho de
grampos 25830 tem um nariz encurtado e arredondado 25840 similar
ao nariz encurtado 25250 sobre o cartucho de grampos 25200 na Figura
85. Como pode ser visto nas Figuras 92 e 93, a bigorna 25820 tem uma
ponta protetora 25822 sobre a mesma. A ponta protetora 25822 é
dimensionada e posicionada sobre a bigorna 25820 de uma maneira
gue faz com que a bigorna 25820 tenha um comprimento mais curto do
gue o cartucho de grampos 25830. Dessa forma, a ponta encurtada
25840 do cartucho de grampos 25830 se estende distalmente em
relacdo a bigorna 25820. A ponta protetora 25822 pode ser
integralmente formada (moldada, usinada, etc.) sobre a extremidade
distal 25802 da bigorna 25820 ou pode compreender uma peca
separada configurada para receber uma porcdo complementar da
bigorna. Uma discussao mais detalhada das pontas protetoras pode ser
encontrada na publicacdo do Pedido de Patente US 2008/0169328,
intitulada IMPROVED BUTTRESS MATERIAL FOR USE WITH A
SURGICAL STAPLER, cuja descricdo na integra é por meio deste
documento incorporada a titulo de referéncia em sua totalidade.

[00548] Como pode ser visto nas Figuras 92 e 93, a ponta protetora
25822 da bigorna 25820 tem uma primeira superficie externa curva ou
angulada 25824, e uma segunda superficie externa curva ou angulada
25826 configurada para formar uma extremidade distal atarracada
sobre a bigorna 25820. A primeira superficie externa angulada 25824
se estende para baixo a partir de uma superficie de topo 25828 da
bigorna 25820 em um primeiro angulo @. A segunda superficie externa

angulada 25826 se estende para baixo a partir da primeira superficie

Peticao 870200016541, de 04/02/2020, pég. 147/316



145/220

externa angulada 25824 em direcéo ao cartucho de grampos 25830 em
um segundo angulo 6. O segundo angulo 8 € maior do que o primeiro
angulo ¢. Varias modalidades sao previsdes nas quais o angulo 8 mede,
por exemplo, aproximadamente 90 graus. Outras modalidades da ponta
protetora 25822 s&o previstas tendo apenas uma dentre uma primeira
superficie externa inclinada 25824 ou uma segunda superficie externa
inclinada 25826. A primeira superficie externa inclinada 25824 serve
para defletir um anel de centragem de um conjunto de vedacédo de
trocarte durante a insercdo do atuador de extremidade 25810 atraves
do trocarte. Quando o segundo angulo 6 se distancia de 90 graus, e/ou
guando a primeira e a segunda superficies externas curvas 25824,
25826 ndo sdo continuas, a bigorna 25820 pode perfurar através de
uma vedacao de trocarte ou pode deslocar o anel de centragem de um
sistema de vedacdo de trocarte, conforme sera discutido em maiores
detalhes abaixo.

[00549] Uma ponta protetora pode ser fixada a uma bigorna de
gualquer maneira adequada. As Figuras 94 a 99 ilustram modalidades
exemplificadoras de pontas protetoras formadas separadamente
25922, 26022, e varios métodos para sua fixacdo a uma bigorna.
Conforme representado nas Figuras 94 a 96, uma porcao distal de uma
bigorna 25920 compreende um recurso de fixagao que inclui membros
de fixacdo 25927, 25929 que sao configurados para se encaixarem de
maneira retentora com os canais de retengcdo complementares 25926,
25928 formados na ponta protetora 25922. Mais especificamente, um
canal de retencéo central 25928 é formado dentro da ponta protetora
25922 para receber um membro de fixacdo central 25929 da bigorna
25920. Um par de canais de retencao lateral 25296 é formado dentro
da ponta protetora 25922 para receber um par de membros de fixagéo
laterais 25927 correspondentes na bigorna 25920. A Figura 96 é uma

vista em secdao transversal da bigorna 25920 da Figura 94 tomada ao
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longo da linha 96-96 na Figura 95 em uma configuracdo desmontada
mostrando o alinhamento dos canais de retencao 25926, 25928 com
seus respectivos membros de fixacdo 25927, 25929. Uma fenda
alongada 25994 se estende longitudinalmente a partir da extremidade
proximal 25904 da bigorna 25920 em direcdo a extremidade distal
25902 da bigorna 25920. A fenda alongada 25994 é configurada para
receber uma porgéo do conjunto de disparo aqui discutido.

[00550] Além disso, ou alternativamente ao exposto acima, a ponta
protetora 25922 pode ser presa a bigorna 25920 usando os rebites 25924.
Conforme € mostrado na Figura. 96, um furo passante 25925 se estende
através do canal de retencéo central 25928 da ponta protetora 25922. Um
furo passante 25925 também se estende através do membro de fixacdo
central 25929 da bigorna 25920 de modo que quando a ponta protetora
25922 ¢é fixada a bigorna 25920, os furos passantes 25925 se alinham para
facilitar a insercdo de um rebite 25924 nos mesmos. A Figura 95 é uma
vista em secao transversal da bigorna 25920 representada na Figura 94
tomada ao longo da linha 95-95 na Figura 94 em uma configuracéo
desmontada que ilustra um conjunto de rebite para fixar de modo
removivel a ponta protetora 25922 a bigorna 25920. Além disso, ou
alternativamente ao exposto acima, a ponta protetora 25922 pode ser
fixada a bigorna 25920 por meio de adesivos como, por exemplo,
cianoacrilatos, acrilicos curaveis por luz, poliuretanos, silicones, epoxis
e/ou adesivos curaveis por ultravioleta, como HENKEL LOCTITE®. Em
gualquer caso, uma combinacdo de membros de fixacdo e canais de
retencéo pode ser fornecida sobre a bigorna 25920 e a ponta protetora
25922. Ainda outras formas de fixagcOes e disposicoes de fixacdes podem
ser usadas para fixar a ponta protetora 25922 a bigorna 25920.

[00551] As Figuras 97 a 99 ilustram outra modalidade de uma
disposicdo de fixacdo de ponta. Uma porcéo distal de uma bigorna

26020 compreende membros de fixacdo 26027 que sdo configurados
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para se encaixarem de maneira retentora com os canais de retencédo
complementares 26026 definidos na ponta protetora 26022. Além
disso, um canal de retencédo central 26028 definido dentro da ponta
protetora 26022 é configurado para receber um membro de fixacdo
central 26029 da bigorna 26020. A Figura 98 é uma vista em secéo
transversal da bigorna 26020 da Figura 97 tomada ao longo da linha
98-98 na Figura 97 em uma configuracdo desmontada mostrando o
alinhamento dos canais de retencao 26026, 26028 com seus
respectivos membros de fixagdo 26027, 26029. A Figura 99 € uma vista
em secéao transversal da bigorna 26020 da Figura 97, tomada ao longo
da linha 99-99 na Figura 97 em uma configuracdo montada. A ponta
protetora 26022 € presa a bigorna 26020 usando um encaixe por
compressdo. O membro de fixacdo central 26029 é encaixado por
pressao no canal de retencao central 26028, permanecendo no lugar
devido a geometria do canal de retencao central 26028. O membro de
fixacdo central 26029 da bigorna 26020 na Figura 98 tem um formato
trapezoidal que € imitado pelo canal de retencédo central 26028. Uma
fenda alongada 26094 se estende longitudinalmente a partir de uma
extremidade proximal 26004 da bigorna 26020 em direcdo a
extremidade distal 26002 da bigorna 26020. A fenda alongada 26094
€ configurada para receber uma porcdo do conjunto de disparo aqui
discutido.

[00552] Além disso, ou alternativamente ao exposto acima, a ponta
protetora 26022 pode ser fixada a bigorna 26020 por meio de adesivos
como, por exemplo, cianoacrilatos, acrilicos curaveis por luz,
poliuretanos, silicones, epdxis e/ou adesivos curaveis por ultravioleta,
como por exemplo, HENKEL LOCTITE®. Em varias modalidades, uma
combinacdo de membros de fixacdo e canais de retencdo pode ser
fornecida sobre a bigorna 26020 e a ponta protetora 26022. Ainda outras

formas de fixacOes e disposicdes de fixacbes podem ser usadas para
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fixar a ponta protetora 26022 a bigorna 26020. As Figuras 97 a 99
ilustram adicionalmente meios para auxiliar um usuério na fixacdo da
ponta protetora 26022 a bigorna 26020. A Figura 97 ilustra a ponta
protetora 26022 posicionada de modo removivel dentro de um suporte
temporario 26030. A fim de fixar de modo liberavel a ponta protetora
26022 a bigorna 26020, o usuario pressiona o suporte temporario 26030
e a bigorna 26020 juntos. O suporte temporario 26030 pode proporcionar
uma barreira de esterilizacao adicional & ponta protetora 26022 enquanto
a ponta protetora 26022 é fixada a bigorna 26020. Além disso, o suporte
temporario 26030 fornece ao usuario um objeto que € mais substancial
para segurar durante a fixacdo da ponta protetora 26022 a bigorna
26020, uma vez que a ponta protetora 26022 pode ter tamanho pequeno.
E previsto que o suporte temporario 26030 possa ser usado em varias
modalidades de pontas protetoras, incluindo nas outras modalidades
apresentadas na presente invencao.

[00553] Varias pontas de bigorna protetoras foram descritas e
mostradas na presente invengao como sendo usadas em conjunto com
um atuador de extremidade linear. Os versados na técnica
compreenderdo prontamente, no entanto, que as pontas protetoras da
bigorna aqui descritas podem ser usadas juntamente com uma
variedade de diferentes configuracdes de atuador de extremidade,
como atuadores de extremidade curvos e outros tipos de atuadores de
extremidade sem se afastar do espirito e do escopo da presente
descricao. Dessa forma, a ponta protetora descrita acima nao deve se
limitar apenas ao uso em conjunto com os atuadores de extremidade
lineares e/ou com os grampeadores.

[00554] As Figuras 100 a 106 ilustram uma aplicacdo prética
exemplificadora dos varios atuadores de extremidade aqui descritos
guando eles séo inseridos através de um sistema de vedacdo de

trocarte antes de serem introduzidos em um sitio cirdrgico. O sistema
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de vedacéo de trocarte 27040 das Figuras 100 a 106 compreende um
alojamento 27042 configurado para suportar um conjunto de vedagao
flutuante 27050 e uma abertura central 27044 configurada para receber
um instrumento cirargico. O conjunto de vedacdo flutuante 27050
compreende uma primeira porta de vedagao 27052 e um segunda porta
de vedacédo 27054 que trabalham juntas para impedir que o gas escape
de uma cavidade insuflada em um paciente durante um procedimento
cirargico. O conjunto de vedacdo flutuante 27050 compreende
adicionalmente um anel de centragem 27058 que é configurado para
guiar um instrumento cirdrgico através da abertura central 27044 do
sistema de vedacao de trocarte 27040. O conjunto de vedacéao flutuante
27050 é fixado ao alojamento 27042 do sistema de vedacédo de trocarte
27040 através de um elemento resiliente anular 27056.

[00555] A Figura 100 mostra um atuador de extremidade
exemplificador 27000 que compreende uma bigorna 27010 e um
cartucho de grampos 27020. O cartucho de grampos 27020
compreende um nariz encurtado e arredondado 27022 similar ao nariz
encurtado 25250 mostrado no cartucho de grampos 25200 na Figura
85. A extremidade distal 27202 da bigorna 27010 é pontiaguda e néo
tem uma ponta protetora, como aquela mostrada na Figura 92. Como
pode ser visto na Figura 100, a bigorna 27010 tem um comprimento
mais curto do que o cartucho de grampos 27020. Em outras palavras,
a ponta encurtada 27022 do cartucho de grampos 27020 se estende
longitudinalmente além da extremidade distal 27002 da bigorna 27010.
Antes da insercdo do atuador de extremidade 27000 através do
sistema de vedacao de trocarte 27040, a primeira porta de vedacao
27052 e a segunda porta de vedacdo 27054 se estendem para dentro
para evitar que o gas escape do sitio cirargico. A Figura 101 representa
0 atuador de extremidade 27000 da Figura 100 parcialmente inserido

no sistema de vedacdao de trocarte 27040. A ponta encurtada 27022 do
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cartucho de grampos 27020 é o primeiro componente do atuador de
extremidade 27000 a entrar em contato com a primeira e a segunda
portas de vedacdo 27052, 27054 do sistema de vedacéo de trocarte
27040, inclinando o conjunto de vedacao flutuante 27050 para um lado.
Devido a sua forma arredondada, a ponta encurtada 27022 nao
danifica a segunda porta de vedacdo 27054 apesar de exercer uma
forca sobre a mesma.

[00556] A Figura 102 representa o atuador de extremidade 27000 das
Figuras 100 e 101 quando o atuador de extremidade 27000 foi
adicionalmente introduzido na abertura central 27044 do sistema de
vedacdao de trocarte 27040. ApGs o contato inicial da ponta do cartucho
de grampos encurtado 27022 com o sistema de vedacdo de trocarte
27040, a extremidade distal pontiaguda 27002 da bigorna 27010 entra
em contato com a primeira porta de vedacdo 27052 do sistema de
vedacdo de trocarte 27040. Em varios casos, a extremidade distal
pontiaguda 27002 da bigorna 27010 pode romper a primeira porta de
vedacdo 27052 do sistema de vedac&o de trocarte 27040 A medida que
0 contato entre a ponta encurtada 27022 e a segunda porta de vedacao
27054 ja mudaram a posicdo do conjunto de vedacéo flutuante 27050,
lateralmente. Conforme € ilustrado na Figura 103, se a extremidade distal
27002 da bigorna 27010 compreendia uma ponta protetora 27012 similar
a ponta protetora 25822 mostrada na Figura 92, o risco de ruptura da
primeira porta de vedacdo 27052 seria reduzido. O risco de ruptura
diminui com o uso de uma ponta protetora 27012 sobre a bigorna 27010,
a medida que a primeira porta de vedagdo 27052 estira suavemente ao
redor da ponta protetora 27012. Além disso, 0 mesmo comprimento do
cartucho e da bigorna reduz, ou evita, o pré-deslocamento do conjunto
de vedacao flutuante.

[00557] A Figura 104 mostra um atuador de extremidade

exemplificador 27100 que compreende uma bigorna 27110 e um
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cartucho de grampos 27120. O cartucho de grampos 27120
compreende um nariz alongado e pontiagudo 27122 similar ao nariz
alongado 25150 mostrado no cartucho de grampos 25100 na Figura
86. A extremidade distal 27102 da bigorna 27110 é pontiaguda e néo
tem uma ponta protetora, como aquela mostrada na Figura 92. A
bigorna 27110 tem um comprimento mais curto do que o cartucho de
grampos 27120. Em outras palavras, a ponta alongada 27122 do
cartucho de grampos 27120 se estende longitudinalmente além da
extremidade distal 27102 da bigorna 27110. Antes da insercéo do
atuador de extremidade 27100 através do sistema de vedacdo de
trocarte 27040, a primeira porta de vedacdo 27052 e a segunda porta
de vedacdo 27054 do sistema de vedacédo de trocarte 27040 se
estendem para dentro para evitar que o gas escape do sitio cirurgico.
A Figura 105 representa o atuador de extremidade 27100 da Figura
104 quando o atuador de extremidade 27100 é inicialmente inserido no
sistema de vedacao de trocarte 27040. A ponta alongada 27122 do
cartucho de grampos 27120 é o primeiro componente do atuador de
extremidade 27000 a entrar em contato com a primeira e a segunda
portas de vedacao 27052, 27054 do sistema de vedacéo de trocarte
27040, inclinando, ou pré-deslocando, o conjunto de vedacéao flutuante
27050 para um lado, como discutido acima.

[00558] A Figura 106 representa o atuador de extremidade 27100 das
Figuras 104 e 105 quando o atuador de extremidade 27100 foi
adicionalmente introduzido na abertura central 27044 do sistema de
vedacao de trocarte 27040. Apds o contato inicial da ponta alongada
27100 do cartucho de grampos 27120, a extremidade distal pontiaguda
27102 da bigorna 27110 entra em contato com a primeira porta de
vedacgdo 27052 do sistema de vedacgéo de trocarte 27040. Em varios
casos, a extremidade distal pontiaguda 27102 da bigorna 27110 pode

romper a primeira porta de vedacéo 27052 do sistema de vedacéo de
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trocarte 27040 a medida que o contato entre a ponta alongada 27122 e a
segunda porta de vedagéo 27054 deslocaram a posi¢cao do conjunto de
vedacao flutuante 27050.

[00559] Conforme discutido na presente invengdo, um primeiro
cartucho de grampos pode compreender um primeiro comprimento do
cartucho e um segundo cartucho de grampos pode compreender um
segundo comprimento do cartucho que é diferente do primeiro
comprimento do cartucho. Em varios casos, um atuador de extremidade
de um instrumento de grampeamento cirirgico pode compreender uma
garra de cartucho configurada para receber o primeiro cartucho de
grampos e, em uma modalidade alternativa, o segundo cartucho de
grampos. Dito de outra forma, a garra do cartucho € configurada para
receber o primeiro cartucho de grampos e 0 segundo cartucho de
grampos, mas ndo ao mesmo tempo. O primeiro cartucho de grampos e
0 segundo cartucho de grampos compreendem, individualmente, uma
extremidade proximal que é alinhada com um detalhe da garra de
cartucho proximal quando ele é posicionado na garra do cartucho.
Quando o primeiro comprimento do cartucho € mais longo do que o
segundo comprimento do cartucho, por exemplo, a extremidade distal do
primeiro cartucho de grampos seria posicionada mais longe do detalhe
da garra de cartucho proximal dada a extremidade distal do segundo
cartucho de grampos. O leitor deve entender que o0 segundo comprimento
do cartucho pode ser mais longo do que o primeiro comprimento do
cartucho em outros casos.

[00560] Adicionalmente ao exposto acima, o atuador de extremidade
compreende uma garra de bigorna movel em relacéo a garra do cartucho
entre uma posi¢ao aberta, ou ndo presa, e uma posicao fechada, ou presa.
Em modalidades alternativas, a garra do cartucho é movel em relacdo a
garra da bigorna. Em qualquer caso, a garra de bigorna compreende uma

extremidade distal de bigorna que € suportada pelo primeiro cartucho de
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grampos e o0 segundo cartucho de grampos, dependendo de qual o
cartucho de grampos € posicionado na garra do cartucho. A extremidade
de bigorna distal é suportada em um primeiro local na primeira garra de
cartucho e em um segundo local na segunda garra de cartucho. Em varios
casos, 0 primeiro local e o segundo local podem ndo estar a mesma
distancia do detalhe da garra de cartucho proximal dada. Em alguns casos,
entretanto, eles podem estar a mesma distancia do detalhe da garra de
cartucho proximal dada. Além disso, em varios casos, o primeiro local esta
situado a uma primeira distancia da extremidade distal do primeiro
cartucho de grampos enquanto o segundo local esta situado em uma
segunda distancia, ou diferente, distante da extremidade distal do segundo
cartucho de grampos. Em uso, o tecido de um paciente sera posicionado
entre a garra de bigorna e a garra de cartucho mas, no entanto, os locais
de suporte dos cartuchos de grampos ainda ira suportar a garra de
bigorna, ou a carga de fixacéo aplicada pela garra de bigorna.

[00561] Em varios casos, além do exposto acima, a extremidade de
bigorna distal pode se estender distalmente além da extremidade distal
do primeiro cartucho de grampos quando o atuador de extremidade esta
em uma configuracdo fechada e o primeiro cartucho de grampos €
posicionado na garra do cartucho e, de modo similar, a extremidade distal
de bigorna pode se estender distalmente além da extremidade distal do
segundo cartucho de grampos quando o atuador de extremidade esta em
uma configuracdo fechada e o segundo cartucho de grampos é
posicionado na garra do cartucho. No entanto, quando o primeiro
comprimento de cartucho € mais longo do que o segundo comprimento
de cartucho, em varios casos, a ponta de bigorna distal pode se estender
distalmente além da extremidade distal do segundo cartucho de
grampos, mas nao se estender distalmente além da extremidade distal
do primeiro cartucho de grampos. Em tais casos, a garra de bigorna pode

ser mais longa do que o segundo cartucho de grampos quando o
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segundo cartucho de grampos é posicionado na garra do cartucho, mas
mais curta do que o primeiro cartucho de grampos quando o primeiro
cartucho de grampos é posicionado na garra do cartucho. Em alguns
casos, a garra de bigorna tem o mesmo comprimento que o0 primeiro
cartucho de grampos ou 0 segundo cartucho de grampos.

[00562] Adicionalmente ao exposto acima, a garra de bigorna ira
defletir quando ela se move para a sua posi¢cédo fechada. Devido aos
diferentes comprimentos do cartucho dos cartuchos de grampos, a
deflexdo da garra de bigorna pode ser diferente dependendo de qual
cartucho de grampos é posicionado na garra do cartucho. Como
resultado, o vdo de formacao de grampos entre a garra de bigorna e
0os acionadores de grampos da primeira garra do cartucho pode ser
diferente do vao de formacgao de grampo entre a garra de bigorna e os
acionadores de grampos da segunda garra de cartucho. Em alguns
casos, a diferenca no vao de formacao de grampo €é desprezivel, e os
grampos ejetados a partir do primeiro cartucho de grampos e do
segundo cartucho de grampos serdo formados com a mesma altura,
OuU ao menos com as menores alturas adequadas e suficientes para
grampear o tecido capturado entre a garra de bigorna e a garra do
cartucho. Em tais casos, a altura ndo formada dos grampos no primeiro
cartucho de grampos pode ser igual a altura ndo formada dos grampos
no segundo cartucho de grampos. Em outros casos, a altura nao
formada dos grampos em o primeiro cartucho de grampos € diferente
da altura néo formada dos grampos no segundo cartucho de grampos.
Em tais casos, os grampos mais altos podem ser usados no primeiro
cartucho de grampos e 0s grampos mais curtos podem ser usados no
segundo cartucho de grampos, por exemplo, dependendo da deflexao
e/ou orientacdo antecipada da garra de bigorna quando fechada contra
0 primeiro e o segundo cartuchos de grampos. Em ao menos um

desses casos, cada um dos grampos no primeiro cartucho de grampos
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tem uma altura ndo formada em uma primeira faixa de altura néo
formada e cada um dos grampos no segundo cartucho de grampos tem
uma altura ndo formada em uma segunda faixa de altura ndo formada.
Em alguns casos, a primeira faixa de altura ndo formada é
completamente diferente da segunda faixa de altura ndo formada faixa
enquanto, em outros casos, a primeira faixa de altura ndo formada se
sobrepbe parcialmente a segunda faixa de altura ndo formada.
[00563] Conforme discutido acima, o primeiro cartucho de grampos e
o0 segundo cartucho de grampos sdo seletivamente posicionados na
garra de cartucho do atuador de extremidade e, além do exposto acima,
a garra de cartucho compreende adicionalmente um apoio ou superficie
de fundo configurada para suportar os cartuchos de grampos quando
eles estdo assentados na garra de cartucho. Tal apoio pode compreender
um detalhe vertical. Em varios casos, o primeiro local de apoio no
primeiro cartucho de grampos e o segundo local de apoio no segundo
cartucho de grampos, discutido acima, tém a mesma distancia vertical a
partir do detalhe vertical da garra de cartucho. A distancia vertical é
medida ortogonalmente a partir da referéncia vertical, mas pode ser
medida de qualquer maneira adequada. Em outros casos, o primeiro local
de suporte no primeiro cartucho de grampos tem uma altura vertical
diferente em relacdo ao segundo local de suporte no segundo cartucho
de grampos. Em tais casos, a orientacdo e/ou deflexdo da garra de
bigorna quando a garra de bigorna estd em sua posicéo presa pode ser
diferente como resultado de o primeiro local de suporte local e do
segundo local de suporte terem diferentes alturas verticais. Tais alturas
verticais diferentes podem ocorrer quando a extremidade distal, ou ponta,
do primeiro cartucho de grampos, é diferente da extremidade distal do
segundo cartucho de grampos, entre outras razdes.

[00564] Muitos dos sistemas de instrumento cirdrgico aqui descritos

sdo acionados por um motor elétrico; entretanto, 0os sistemas de
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instrumento cirdrgico aqui descritos podem ser induzidos de qualquer
maneira adequada. Em varios exemplos, 0s sistemas de instrumento
cirargico aqui descritos podem ser induzidos, por exemplo, por um
gatilho manualmente operado. Em certos casos, os motores revelados
no presente documento podem compreender uma por¢cao ou porcoes
de um sistema roboticamente controlado. Além disso, qualquer um dos
atuadores de extremidade e/ou conjuntos de ferramenta apresentados
na presente invencdo pode ser utilizado com um sistema de
instrumento cirargico robdtico. O Pedido de Patente US n° de série
13/118.241, intitulado "SURGICAL STAPLING INSTRUMENTS WITH
ROTATABLE STAPLE DEPLOYMENT ARRANGEMENTS", agora
publicacdo de Pedido de Patente US n° 2012/0298719, por exemplo,
revela varios exemplos de um sistema de instrumento cirdrgico
robdtico com mais detalhes.

[00565] Os sistemas de instrumento cirdrgico aqui descritos foram
descritos em conexdo com a implantacdo e a deformacdo dos
grampos; entretanto, as modalidades descritas na presente invencao
ndo sao limitadas dessa forma. Varias modalidades séo previstas, as
quais implantam prendedores além de grampos, como garras ou
tachas, por exemplo. Além disso, varias modalidades séo
contempladas, as quais utilizam quaisquer meios adequados para
selar o tecido. Por exemplo, um atuador de extremidade, de acordo
com varias modalidades, pode compreender eletrodos configurados
para aquecer e vedar o tecido. Da mesma forma, por exemplo, um
atuador de extremidade de acordo com certas modalidades, pode
aplicar energia vibracional para selar o tecido.

[00566] Exemplos

[00567] Exemplo 1 - Um instrumento cirdrgico que compreende um
atuador de extremidade. O atuador de extremidade compreende uma

garra de cartucho e uma garra de bigorna, sendo que uma dentre a
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garra de cartucho e a garra de bigorna € giratéria em relacéo a outra ao
redor de um eixo geométrico da tampa. O instrumento cirdrgico
compreende adicionalmente um eixo de acionamento que compreende
uma estrutura que define um eixo geométrico de eixo de acionamento
longitudinal e um atuador de fechamento, sendo que o atuador de
fechamento é transladavel em relacdo a estrutura. O atuador de
fechamento compreende uma porgao proximal, uma porgao distal e uma
ligacdo. A ligacdo € conectada de forma giratéria a porcao proximal ao
redor de um eixo geométrico da ligacdo proximal e a por¢céo distal ao
redor de um eixo geométrico da ligacdo distal. O eixo geométrico da
ligacdo proximal e o eixo geométrico da ligacao distal definem um eixo
geométrico da ligacdo longitudinal entre os mesmos. O instrumento
cirargico compreende adicionalmente uma junta de articulagdo, sendo
gue o atuador de extremidade é conectado de forma giratoria ao eixo de
acionamento ao redor de um eixo de articulacéo definido pela junta de
articulacdo. O atuador de extremidade € articulavel em um plano de
articulacao entre uma posicdo nao articulada e uma posicao articulada,
sendo que o eixo de articulacédo é deslocado a partir do eixo geométrico
do eixo de acionamento longitudinal. O eixo geométrico da ligacéo
longitudinal ndo é colinear com o eixo geométrico do eixo de
acionamento longitudinal quando o atuador de extremidade esta na
posi¢ao nao articulada ou na posicéo articulada.

[00568] Exemplo 2 - O instrumento cirargico do Exemplo 1, sendo
gue o eixo geométrico da ligacdo proximal esta posicionado ao longo
do eixo geométrico do eixo de acionamento longitudinal.

[00569] Exemplo 3 - O instrumento cirargico do Exemplo 1 ou 2,
sendo que a garra de cartucho compreende um cartucho de grampos
que inclui os grampos armazenados de modo removivel no mesmo.
[00570] Exemplo 4 - O instrumento cirargico do Exemplo 3, sendo que

o cartucho de grampos é substituivel.
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[00571] Exemplo 5 - O instrumento cirurgico do Exemplo 3 ou 4, que
compreende adicionalmente um atuador de disparo que € separado e
distinto do atuador de fechamento, sendo que o atuador de disparo é
atuavel para ejetar os grampos do cartucho de grampos.

[00572] Exemplo 6 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 3, 4 ou 5,
sendo que o eixo geométrico da ligacao longitudinal ndo é paralelo ao
dito eixo geométrico do eixo de acionamento longitudinal quando o
atuador de extremidade estd na dita posicdo nado articulada ou na
posicao articulada.

[00573] Exemplo 7 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 3, 4 ou 5,
sendo que o atuador de extremidade compreende adicionalmente um eixo
geométrico do atuador de extremidade longitudinal. O eixo geométrico do
atuador de extremidade longitudinal € colinear com o eixo geométrico do
eixo de acionamento longitudinal quando o atuador de extremidade esta
na posicao ndo articulada. O atuador de extremidade compreende
adicionalmente uma extremidade distal posicionada ao longo do eixo
geométrico do atuador de extremidade longitudinal, sendo que o eixo
geométrico de ligacao distal é deslocado em relacdo a um eixo geométrico
gue se estende entre a extremidade distal e 0 eixo geométrico de ligacdo
proximal quando o atuador de extremidade esta na posicao ndo articulada
e na posi¢ao articulada.

[00574] Exemplo 8 - Um instrumento cirdrgico que compreende um
atuador de extremidade. O atuador de extremidade compreende um eixo
geométrico do atuador de extremidade longitudinal, uma extremidade
distal posicionada ao longo do eixo geométrico do atuador de
extremidade, uma garra de cartucho e uma garra de bigorna, sendo que
uma dentre a garra de cartucho e a garra de bigorna é giratéria em
relacdo a outra ao redor de um eixo geomeétrico da tampa. O instrumento
cirirgico compreende adicionalmente um eixo de acionamento que

compreende uma estrutura que define um eixo geométrico de eixo de
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acionamento longitudinal e um atuador de fechamento transladavel em
relacdo a estrutura. O atuador de fechamento compreende uma porcao
proximal, uma porcao distal e uma ligacdo. A ligacdo é conectada de
forma giratdria a porcdo proximal ao redor de um eixo geométrico da
ligacdo proximal e a porcao distal ao redor de um eixo geométrico da
ligacdo distal. O instrumento cirirgico compreende adicionalmente uma
junta de articulacdo, sendo que o atuador de extremidade € conectado
de forma giratoria ao eixo de acionamento ao redor de um eixo de
articulacdo definido pela junta de articulacdo. O atuador de extremidade
€ articulavel em um plano de articulacdo entre uma posi¢cdo nao
articulada e uma posicao articulada, sendo que o eixo de articulacdo é
deslocado a partir do eixo geométrico do eixo de acionamento
longitudinal. O eixo geométrico do atuador de extremidade longitudinal €
alinhado com o eixo geométrico do eixo de acionamento longitudinal
guando o atuador de extremidade esta na posicédo ndo articulada. O eixo
geométrico da ligacdo distal é deslocado em relagdo a um eixo
geométrico que se estende entre a extremidade distal do atuador de
extremidade e o eixo geométrico da ligacao proximal quando o atuador
de extremidade esta na posicdo nao articulada ou na posicao articulada.
[00575] Exemplo 9 - O instrumento cirargico do Exemplo 8, sendo que
0 eixo geométrico de ligacao proximal e o eixo geométrico de ligacao distal
definem um eixo geométrico de ligacao longitudinal. O eixo geométrico de
ligac@o longitudinal ndo é colinear com 0 eixo geométrico do eixo de
acionamento longitudinal quando o atuador de extremidade estd na
posi¢éao ndo articulada ou na posi¢ao articulada.

[00576] Exemplo 10 - O instrumento cirargico do Exemplo 9, sendo
gue o eixo geométrico da ligacdo longitudinal ndo é paralelo ao eixo
geomeétrico do eixo de acionamento longitudinal quando o atuador de
extremidade esta na posicdo nado articulada ou na posicéo articulada.

[00577] Exemplo 11 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 8, 9 ou 10,
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sendo gque o0 eixo geométrico da ligacdo proximal esta posicionado ao
longo do eixo geométrico do eixo de acionamento longitudinal.

[00578] Exemplo 12 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 8, 9, 10
ou 11, sendo que a garra de cartucho compreende um cartucho de
grampos que inclui os grampos armazenados de modo removivel no
mesmo.

[00579] Exemplo 13 - O instrumento cirargico do Exemplo 12, sendo
gue o cartucho de grampos é substituivel.

[00580] Exemplo 14 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 12 ou 13,
que compreende adicionalmente um atuador de disparo que é
separado e distinto do atuador de fechamento, sendo que o atuador de
disparo é atuavel para ejetar os grampos do cartucho de grampos.
[00581] Exemplo 15 - Um instrumento cirdrgico que compreende um
atuador de extremidade. O atuador de extremidade compreende um
eixo geométrico do atuador de extremidade longitudinal, uma
extremidade distal posicionada ao longo do eixo geométrico do atuador
de extremidade, uma primeira garra e uma segunda garra, sendo que
uma dentre a primeira garra e a segunda garra € giratéria em relacao a
outra entre uma posicao aberta e uma posicao fechada. O instrumento
cirargico compreende adicionalmente um eixo de acionamento que
compreende uma estrutura que define um eixo geométrico de eixo de
acionamento longitudinal e um atuador de fechamento transladavel em
relacdo a estrutura. O atuador de fechamento compreende uma por¢ao
proximal, uma porcéo distal e uma ligacdo. A ligacdo é conectada de
forma giratoria a porgao proximal ao redor de um eixo geométrico da
ligacdo proximal e a porcao distal ao redor de um eixo geométrico da
ligacdo distal. O instrumento cirdrgico compreende adicionalmente uma
junta de articulacéo, sendo que o atuador de extremidade € conectado
de forma giratoria ao eixo de acionamento ao redor de um eixo de

articulacéao definido pela junta de articulacdo. O atuador de extremidade
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é articulavel entre uma posicdo nao articulada e uma posicéo articulada,
sendo que o eixo de articulagdo é posicionado lateralmente em relacéo
ao eixo geométrico do eixo de acionamento longitudinal. O eixo
geométrico do atuador de extremidade longitudinal é alinhado com o
eixo geométrico do eixo de acionamento longitudinal quando o atuador
de extremidade esta na posicdo nao articulada. O eixo geométrico da
ligacdo distal € posicionado lateralmente em relacdo a um eixo
geométrico que se estende entre a extremidade distal do atuador de
extremidade e 0 eixo geométrico da ligacdo proximal quando a primeira
garra esta na posicao aberta, na posicao fechada e em qualquer posicao
entre a posicao aberta e a posigao fechada.

[00582] Exemplo 16 - O instrumento cirargico do Exemplo 15, sendo
gue o eixo geométrico de ligacao proximal e o eixo geométrico de ligacdo
distal definem um eixo geométrico de ligacdo longitudinal. O eixo
geométrico da ligacdo longitudinal ndo esta alinhado com o eixo
geométrico do eixo de acionamento longitudinal quando a primeira garra
esta na posicdo fechada, independentemente de se o atuador de
extremidade esta na posicao ndo articulada ou na posicao articulada.
[00583] Exemplo 17 - O instrumento cirdrgico, de acordo com o
Exemplo 15 ou 16, sendo que o eixo geométrico da ligacao longitudinal
ndo esta paralelo ao eixo geométrico do eixo de acionamento
longitudinal quando a primeira garra esta na posicdo fechada,
independentemente de se o atuador de extremidade esta na posicao
nao articulada ou na posicao articulada.

[00584] Exemplo 18 - O instrumento cirargico do Exemplo 15, 16 ou
17, sendo que o eixo geométrico da ligacdo proximal esta posicionado
ao longo do eixo geométrico do eixo de acionamento longitudinal.
[00585] Exemplo 19 - O instrumento cirargico do Exemplo 15, 16, 17
ou 18, sendo que a primeira garra compreende um cartucho de grampos

gue inclui os grampos armazenados de modo removivel no mesmo.
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[00586] Exemplo 20 - O instrumento cirargico do Exemplo 19, sendo
gue o cartucho de grampos é substituivel.

[00587] Exemplo 21 - O instrumento cirargico do Exemplo 19 ou 20,
gue compreende adicionalmente um atuador de disparo que é
separado e distinto do atuador de fechamento, sendo que o atuador de
disparo é atuavel para ejetar os grampos do cartucho de grampos.
[00588] Exemplo 22 - Um instrumento cirdrgico que compreende um
eixo de acionamento que compreende uma extremidade proximal, uma
extremidade distal e um eixo geométrico longitudinal que se estende entre
a extremidade proximal e a extremidade distal. O instrumento cirargico
compreende adicionalmente um atuador de extremidade que compreende
uma estrutura de atuador de extremidade acoplada de modo giratorio ao
eixo de acionamento em torno de um pivo de articulacdo, sendo que o pivo
de articulagcdo define um eixo de articulagéo fixo, e sendo que o eixo de
articulacéo fixo € posicionado lateralmente deslocado em relagcéo ao eixo
geométrico longitudinal. O instrumento cirdrgico compreende
adicionalmente um acionador de articulacdo acoplado a estrutura do
atuador de extremidade em um local de fixagdo, sendo que o acionador
de articulacdo € mdvel em uma posicao proximal para girar o atuador de
extremidade para uma primeira posicdo completamente articulada e uma
posicéo distal para girar o atuador de extremidade para uma segunda
posicao completamente articulada. A posicéo proximal e a posicao distal
definem um curso de articulagdo do acionador de articulagéo, sendo que
0 curso de articulacdo tem um comprimento de curso de articulagdo. Um
braco de momento lateral é definido entre o local de fixacdo e o eixo de
articulacéo fixo, sendo que o braco de momento lateral € ortogonal ao eixo
geométrico longitudinal. O instrumento cirdrgico € configurado de modo
gue uma razao entre o braco de momento lateral e o comprimento de curso
de articulacdo € maximizada.

[00589] Exemplo 23 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 22, sendo
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gue o atuador de extremidade € posicionavel em uma posicdo nao
articulada que € alinhada com o eixo geométrico longitudinal. O
atuador de extremidade é deslocado através de um primeiro
comprimento de arco quando o atuador de extremidade se move da
posicdo nao articulada para a primeira posicdo completamente
articulada. O atuador de extremidade é deslocado através de um
segundo comprimento de arco quando o atuador de extremidade se
move da posicdo nao articulada para a segunda posicao
completamente articulada.

[00590] Exemplo 24 - O instrumento cirargico do Exemplo 23, sendo
gue o primeiro comprimento de arco é igual ao segundo comprimento de
arco.

[00591] Exemplo 25 - O instrumento cirargico do Exemplo 23, sendo
gue o primeiro comprimento de arco e o segundo comprimento de arco
séo diferentes.

[00592] Exemplo 26 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 22, 23, 24
ou 25, sendo que arazdo é entre 1,1 e 1,4.

[00593] Exemplo 27 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 22, 23, 24,
25 ou 26, sendo que o local de fixagdo € deslocado através de um
comprimento de arco de articulagcao quando o atuador de extremidade se
move entre a primeira posicdo completamente articulada e a segunda
posicao completamente articulada.

[00594] Exemplo 28 - O instrumento cirargico do Exemplo 27, sendo
gue o instrumento cirargico é configurado de modo que uma razéo de
articulacdo compreendendo o comprimento de arco de articulacéo e o
comprimento de curso de articulacdo é maximizada.

[00595] Exemplo 29 - O instrumento cirargico do Exemplo 28, sendo
que a razéo de articulacéo e entre 1,2 e 1,7.

[00596] Exemplo 30 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 27, 28 ou 29,

sendo que o instrumento cirdrgico € configurado de modo que uma razéao
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gue compreende o produto do comprimento de arco de articulacdo e do
braco de momento lateral para o comprimento de curso de articulagcdo &
maximizada.

[00597] Exemplo 31 - O instrumento cirargico do Exemplo 30, sendo
que arazdo eentre 1 e 3.

[00598] Exemplo 32 - O instrumento cirargico do Exemplo 22, 23, 24,
25, 26, 27, 28, 29, 30 ou 31, sendo que o atuador de extremidade
compreende adicionalmente um cartucho de grampos que compreende
grampos armazenados de modo removivel no mesmo.

[00599] Exemplo 33 - O instrumento cirargico do Exemplo 32, sendo
gue o cartucho de grampos é substituivel.

[00600] Exemplo 34 - Um instrumento cirdrgico que compreende um
eixo de acionamento que compreende uma extremidade proximal, uma
extremidade distal e um eixo geométrico longitudinal que se estende
entre a extremidade proximal e a extremidade distal. O instrumento
cirargico compreende adicionalmente um atuador de extremidade que
compreende uma estrutura de atuador de extremidade acoplada de
modo giratorio ao eixo de acionamento em torno de um pivd de
articulacdo, sendo que o pivo de articulacdo define um eixo de articulacdo
fixo, e sendo que o eixo de articulacdo fixo € posicionado lateralmente
deslocado em relacdo ao eixo geométrico longitudinal. O instrumento
cirurgico compreende adicionalmente um acionador de articulacdo
acoplado a estrutura do atuador de extremidade em um local de fixagdo.
O acionador de articulacdo € mével em uma posicéo proximal para girar
0 atuador de extremidade para uma primeira posicdo completamente
articulada e uma posicao distal para girar o atuador de extremidade para
uma segunda posi¢cdo completamente articulada. A posicao proximal e a
posicdo distal definem um curso de articulagdo do acionador de
articulacdo. O curso de articulagdo tem um comprimento de curso de

articulacdo, em que um braco de momento lateral € definido entre o local
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de fixacdo e o eixo de articulacdo fixo. O bragco de momento lateral €
ortogonal ao eixo geométrico longitudinal. O instrumento cirdrgico é
configurado de modo que uma razéo entre o braco de momento lateral e
o comprimento de curso de articulagdo é maior do que 1.

[00601] Exemplo 35 - O instrumento cirargico do Exemplo 34, sendo
que arazdo eentre 1,1 e 1,4.

[00602] Exemplo 36 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 34 ou 35,
sendo que o local de fixacdo € deslocado através de um comprimento de
arco de articulagdo quando o atuador de extremidade se move entre a
primeira posicdo completamente articulada e a segunda posicao
completamente articulada.

[00603] Exemplo 37 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 36, sendo
gue o instrumento cirargico é configurado de modo que uma razao de
articulacdo compreendendo o comprimento de arco de articulagéo e o
comprimento de curso de articulacdo é maximizada.

[00604] Exemplo 38 - O instrumento cirirgico do Exemplo 37, sendo
gue arazéo de articulacéo é entre 1,2 e 1,7.

[00605] Exemplo 39 - O instrumento cirargico do Exemplo 36, sendo
gue o instrumento cirdrgico é configurado de modo que uma razao que
compreende o produto do comprimento de arco de articulacédo e do
braco de momento lateral para o comprimento de curso de articulagao
€ maximizada.

[00606] Exemplo 40 - O instrumento cirirgico do Exemplo 39, sendo
gue a razao de articulacéo € entre 1 e 3.

[00607] Exemplo 41 - O instrumento cirargico do Exemplo 34, 35, 36,
37, 38, 39 ou 40, sendo que o atuador de extremidade compreende
adicionalmente um cartucho de grampos que compreende grampos
armazenados de modo removivel no mesmo.

[00608] Exemplo 42 - O instrumento cirargico do Exemplo 41, sendo

gue o cartucho de grampos é substituivel.
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[00609] Exemplo 43 - Um instrumento cirdrgico que compreende um
eixo de acionamento que compreende uma extremidade proximal, uma
extremidade distal e um eixo geométrico longitudinal que se estende
entre a extremidade proximal e a extremidade distal. O instrumento
cirargico compreende adicionalmente um atuador de extremidade que
compreende uma estrutura de atuador de extremidade acoplada de
modo giratério ao eixo de acionamento em torno de um pivd de
articulacdo, sendo que o pivd de articulacdo define um eixo de
articulacdo fixo, e sendo que o eixo de articulacéo fixo é posicionado
lateralmente deslocado em relacdo ao eixo geométrico longitudinal. O
instrumento cirargico compreende adicionalmente um acionador de
articulacéo acoplado a estrutura do atuador de extremidade em um local
de fixacdo, sendo que o acionador de articulagdo € mével em uma
posicao proximal para girar o atuador de extremidade para uma primeira
posicao completamente articulada e uma posicéo distal para girar o
atuador de extremidade para uma segunda posicdo completamente
articulada. A posicao proximal e a posicao distal definem um curso de
articulacdo do acionador de articulacdo, sendo que o curso de
articulacao tem um comprimento de curso de articulacdo. O local de
fixacdo € deslocado através de um comprimento de arco de articulacdo
quando o atuador de extremidade se move entre a primeira posi¢ao
completamente articulada e a segunda posicdo completamente
articulada. Um braco de momento lateral € definido entre o local de
fixacdo e o eixo de articulacéo fixo, sendo que o brago de momento
lateral € ortogonal ao eixo geomeétrico longitudinal. O instrumento
cirargico é configurado de modo que uma razao do produto do braco de
momento lateral e o comprimento do arco de articulagdo para o
comprimento do curso de articulagcédo € maior do que 1.

[00610] Exemplo 44 - Um instrumento cirdrgico que compreende um

eixo de acionamento que compreende uma extremidade proximal, uma
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extremidade distal e um eixo geométrico longitudinal que se estende
entre a extremidade proximal e a extremidade distal. O instrumento
cirurgico compreende adicionalmente um atuador de extremidade
compreendendo uma estrutura de atuador de extremidade acoplada de
modo giratorio ao eixo de acionamento em torno de um pivd de
articulacdo, sendo que o pivo de articulacéo define um eixo de articulacdo
fixo, e sendo que o eixo de articulacdo fixo é posicionado lateralmente
deslocado em relacdo ao eixo geométrico longitudinal. O instrumento
cirirgico compreende adicionalmente um acionador de articulacdo
acoplado a estrutura do atuador de extremidade em um local de fixacéo,
sendo que o acionador de articulacdo € mével em uma posi¢éao proximal
para girar o atuador de extremidade para uma primeira posicao
completamente articulada e uma posicéo distal para girar o atuador de
extremidade para uma segunda posicdo completamente articulada. A
posicao proximal e a posicao distal definem um curso de articulagao do
acionador de articulacdo, sendo que o curso de articulagdo tem um
comprimento de curso de articulacdo. Um braco de momento lateral €
definido entre o local de fixac&o e o eixo de articulagéo fixo. O instrumento
cirurgico compreende adicionalmente um meio para aumentar o brago de
momento lateral enquanto limita o curso de articulacao.

[00611] Exemplo 45 - Um instrumento cirdrgico que compreende um
eixo de acionamento que compreende uma extremidade proximal, uma
extremidade distal, um eixo geométrico longitudinal que se estende
entre a extremidade proximal e a extremidade distal e uma carcaca
externa que compreende um raio do eixo de acionamento definido em
relacdo ao eixo geométrico longitudinal. O instrumento cirdrgico
compreende adicionalmente um atuador de extremidade que
compreende uma estrutura de atuador de extremidade acoplada de
modo giratério ao eixo de acionamento em torno de um pivd de

articulacdo, sendo que o pivd de articulacdo define um eixo de
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articulacéo fixo, e sendo que o eixo de articulacéo fixo € posicionado
lateralmente deslocado em relacdo ao eixo geométrico longitudinal. O
instrumento cirdrgico compreende adicionalmente um acionador de
articulacdo acoplado a estrutura do atuador de extremidade em um local
de fixacdo, sendo que o acionador de articulacdo € movel de maneira
proximal para girar o atuador de extremidade em uma primeira direcéo,
sendo que o acionador de articulacdo é movel distalmente para girar o
atuador de extremidade em uma segunda direcdo que € oposta a
primeira diregdo. Um braco de momento lateral é definido entre o local
de fixacdo e o eixo de articulacao fixo. O braco de momento lateral é
ortogonal ao eixo geométrico longitudinal, sendo que uma razao entre o
raio do eixo de acionamento e o braco de momento lateral € menor que
1,4.

[00612] Exemplo 46 - O instrumento cirargico do Exemplo 45, sendo
gue a razdo € menor que 1,3.

[00613] Exemplo 47 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 45, sendo
que a razdo € menor que 1,2.

[00614] Exemplo 48 - O instrumento cirirgico do Exemplo 45, sendo
gue a razdo € menor que 1,1.

[00615] Exemplo 49 - O instrumento cirargico do Exemplo 45, 46, 47
ou 48, sendo que o atuador de extremidade é giratério em uma primeira
distancia na primeira direcdo e uma segunda distancia na segunda
direcao, e sendo que a primeira distancia e a segunda distancia séo iguais.
[00616] Exemplo 50 - O instrumento cirirgico do Exemplo 45, 46, 47
ou 48, sendo que o atuador de extremidade € giratorio atraves de uma
primeira faixa na primeira direcdo e uma segunda faixa na segunda
direcdo, e sendo que a primeira faixa e a segunda faixa ndo sao iguais.
[00617] Exemplo 51 - O instrumento cirargico do Exemplo 45, 46, 47,
48, 49 ou 50, que compreende adicionalmente um cartucho de grampos

que inclui os grampos armazenados de modo removivel no mesmo.
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[00618] Exemplo 52 - O instrumento cirargico do Exemplo 51, sendo
gue o cartucho de grampos é substituivel.

[00619] Exemplo 53 - O instrumento cirargico do Exemplo 45, 46,
47, 48, 49, 50, 51 ou 52, sendo que o alojamento externo define uma
abertura interna, e sendo que o raio do eixo de acionamento ¢é definido
pela abertura interna.

[00620] Exemplo 54 - O instrumento cirargico do Exemplo 53, sendo
gque o0 eixo de acionamento compreende uma estrutura de eixo de
acionamento que se estende através da abertura interna, e sendo que a
estrutura do atuador de extremidade é acoplada rotacionalmente a
estrutura do eixo de acionamento.

[00621] Exemplo 55 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 45, 46, 47,
48,49, 50, 51, 52, 53 ou 54, sendo que o eixo de acionamento compreende
uma primeira porgdo longitudinal e uma segunda porcao longitudinal,
sendo que o raio do eixo de acionamento do alojamento externo
compreende um primeiro raio do eixo de acionamento na primeira porcao
longitudinal e um segundo raio do eixo de acionamento na segunda porcao
longitudinal, e sendo que o primeiro raio do eixo de acionamento é
diferente do segundo raio do eixo de acionamento.

[00622] Exemplo 56 - Um conjunto de eixo de acionamento que
compreende um eixo de acionamento que compreende uma
extremidade proximal, uma extremidade distal, um eixo geométrico
longitudinal que se estende entre a extremidade proximal e a
extremidade distal e uma carcaca externa que compreende um raio do
eixo de acionamento definido em relacdo ao eixo geométrico
longitudinal. O conjunto de eixo de acionamento compreende
adicionalmente um atuador de extremidade que compreende uma
estrutura de atuador de extremidade acoplada de modo giratorio ao eixo
de acionamento em torno de um pivo de articulacéo, sendo que o pivo

de articulacdo define um eixo de articulacao fixo, e sendo que o eixo de

Peticao 870200016541, de 04/02/2020, pég. 172/316



170/220

articulacéo fixo é posicionado lateralmente deslocado em relacdo ao
eixo geométrico longitudinal. O conjunto de eixo de acionamento
compreende adicionalmente um acionador de articulagdo acoplado a
estrutura do atuador de extremidade em um local de fixagdo. O
acionador de articulacdo € movel de maneira proximal para girar o
atuador de extremidade em uma primeira direcdo, sendo que o
acionador de articulacdo € mével distalmente para girar o atuador de
extremidade em uma segunda direcdo que € oposta a primeira direcao.
Um brago de momento lateral é definido entre o local de fixag&o e o eixo
de articulacdo fixo. O braco de momento lateral é ortogonal ao eixo
geométrico longitudinal, sendo que o conjunto de eixo de acionamento
€ configurado de modo que uma razdo entre o raio do eixo de
acionamento e o braco de momento lateral € minimizada.

[00623] Exemplo 57 - O conjunto de eixo de acionamento do Exemplo
56, sendo que a razdo € menor que 1,4.

[00624] Exemplo 58 - O conjunto de eixo de acionamento do Exemplo
56, sendo que a razdo € menor que 1,1.

[00625] Exemplo 59 - O conjunto de eixo de acionamento do Exemplo
56, 57 ou 58, que compreende adicionalmente um cartucho de grampos
gue inclui os grampos armazenados de modo removivel no mesmo.
[00626] Exemplo 60 - O conjunto de eixo de acionamento do Exemplo
59, no qual o cartucho de grampos é substituivel.

[00627] Exemplo 61 - O conjunto de eixo de acionamento do
Exemplo 56, 57, 58, 59 ou 60, sendo que o alojamento externo define
uma abertura interna, e sendo que o raio do eixo de acionamento &
definido pela abertura interna.

[00628] Exemplo 62 - O conjunto de eixo de acionamento do
Exemplo 56, 57, 58, 59, 60 ou 61, sendo que o eixo de acionamento
compreende uma primeira porc¢éo longitudinal e uma segunda porcao

longitudinal. O raio de eixo de acionamento do alojamento do
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alojamento externo compreende um primeiro raio do eixo de
acionamento na primeira porg¢éo longitudinal e o segundo raio do eixo
de acionamento na segunda porcao longitudinal. O primeiro raio do
eixo de acionamento é diferente do segundo raio do eixo de
acionamento.

[00629] Exemplo 63 - Um instrumento cirdrgico que compreende um
eixo de acionamento que compreende um alojamento externo que
compreende um raio do eixo de acionamento. O instrumento cirdrgico
compreende adicionalmente um atuador de extremidade que
compreende uma estrutura de atuador de extremidade acoplada de
modo giratério ao eixo de acionamento em torno de um pivd de
articulacdo, sendo que o pivd de articulacdo define um eixo de
articulacado, e sendo que o eixo de articulacéo é posicionado lateralmente
deslocado em relacdo a linha central do eixo de acionamento. O
instrumento cirargico compreende adicionalmente um acionador de
articulacédo acoplado a estrutura do atuador de extremidade em um local
de fixacdo. O acionador de articulacdo € movel de maneira proximal para
girar o atuador de extremidade em uma primeira direcdo em uma primeira
posicéo completamente articulada, sendo que o acionador de articulacao
€ movel distalmente para girar o atuador de extremidade em uma
segunda direcdo em uma posicdo completamente articulada. Um brago
de momento lateral € definido entre o local de fixacdo e o0 eixo de
articulacdo. O braco de momento lateral é ortogonal a linha central do
eixo de acionamento, e sendo que uma razao entre o raio do eixo de
acionamento e o braco de momento lateral € entre 1 e 1,4.

[00630] Exemplo 64 - Um instrumento cirdrgico que compreende um
eixo de acionamento e um atuador de extremidade. O atuador de
extremidade compreende uma extremidade proximal, uma extremidade
distal, uma primeira garra e uma segunda garra. A primeira garra € movel

em relacdo a segunda garra entre uma posi¢cao aberta e uma posicao
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fechada, e sendo que uma dentre a primeira garra e a segunda garra
compreende um cartucho de grampos incluindo grampos armazenados
de modo removivel no mesmo. O instrumento cirdrgico compreende
adicionalmente uma junta de articulagdo, sendo que o atuador de
extremidade € conectado de forma giratoria ao eixo de acionamento ao
redor da junta de articulagdo. O instrumento cirirgico compreende
adicionalmente uma haste de articulacdo operacionalmente conectada
ao atuador de extremidade. A haste de articulagdo é movel distalmente
para girar o atuador de extremidade em uma primeira direcao, sendo que
a haste de articulagcdo € movel proximalmente para girar o atuador de
extremidade em uma segunda direcdo. O instrumento cirdrgico
compreende adicionalmente um tubo de fechamento configurado para
engatar a primeira garra € mover a primeira garra em dire¢cao a posicao
fechada durante um curso de fechamento, sendo que o tubo de
fechamento é deslizavel sobre a junta de articulacdo durante o curso de
fechamento. O instrumento cirdrgico compreende adicionalmente um
conjunto de disparo de grampos. O conjunto de disparo de grampos
compreende um membro de corte moével através do atuador de
extremidade durante um curso de disparo de grampos, uma barra de
disparo fixada ao membro de corte, sendo que a barra de disparo
compreende uma pluralidade de camadas flexiveis, e sendo que a barra
de disparo se estende através da junta de articulacdo. O conjunto de
disparo de grampos compreende adicionalmente um suporte posicionado
no interior das camadas flexiveis, sendo que o suporte é posicionado
proximalmente a junta de articulagéo. O sistema de disparo de grampos
compreende adicionalmente uma pluralidade de elementos de controle,
sendo que cada elemento de controle compreende uma abertura definida
no mesmo. A barra de disparo se estende através das aberturas. Os
elementos de controle sdo configurados para manter as camadas

flexiveis unidas.
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[00631] Exemplo 65 - O instrumento cirdrgico, de acordo com o
Exemplo 64, sendo que os elementos de controle sdo posicionados no
interior da junta de articulacéo.

[00632] Exemplo 66 - O instrumento cirargico do Exemplo 64 ou 65,
sendo que a primeira garra compreende o cartucho de grampos.
[00633] Exemplo 67 - O instrumento cirargico do Exemplo 64 ou 65,
sendo que a segunda garra compreende o cartucho de grampos.
[00634] Exemplo 68 - O instrumento cirargico do Exemplo 64, 65, 66
ou 67, sendo que o membro de corte é soldado a barra de disparo.
[00635] Exemplo 69 - O instrumento cirargico do Exemplo 64, 65, 66,
67 ou 68, sendo que os elementos de controle estdo conectados entre
Si.

[00636] Exemplo 70 - O instrumento cirargico do Exemplo 64, 65, 66,
67 ou 68, sendo gue os elementos de controle estdo desconectados uns
dos outros.

[00637] Exemplo 71 - O instrumento cirtrgico do Exemplo 64, 65, 66,
67, 68, 69 ou 70, sendo que os elementos de controle estao
desconectados uns dos outros.

[00638] Exemplo 72 - O instrumento cirargico do Exemplo 64, 65,
66, 67, 68, 69, 70 ou 71, sendo que a junta de articulacao define um
eixo geométrico de rotacdo fixo ao redor do qual o atuador de
extremidade é girado.

[00639] Exemplo 73 - Um instrumento cirdrgico que compreende um
eixo de acionamento que define um eixo geométrico longitudinal e um
atuador de extremidade. O atuador de extremidade compreende uma
extremidade proximal, uma extremidade distal, uma primeira garra e
uma segunda garra. A primeira garra € mével em relacdo a segunda
garra entre uma posicao aberta e uma posicéo fechada. O instrumento
cirargico compreende adicionalmente uma junta de articulagdo, sendo

gue o atuador de extremidade é conectado de forma giratoria ao eixo de
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acionamento ao redor da junta de articulacdo. O instrumento cirdrgico
compreende  adicionalmente uma ligagdo de  articulagao
operacionalmente conectada ao atuador de extremidade, sendo que a
ligagdo de articulagdo € movel distalmente para girar o atuador de
extremidade em uma primeira direcdo, e sendo que a ligacdo de
articulacdo € movel proximalmente para girar o atuador de extremidade
em uma segunda direcdo; O instrumento cirdrgico compreende
adicionalmente um membro de preensao configurado para engatar a
primeira garra e mover a primeira garra em direcdo a posicao fechada
durante um curso de preensao, sendo que o membro de preenséo é
deslizavel em relacdo a junta de articulacdo durante o curso de
preensdo. O instrumento cirargico compreende adicionalmente um
conjunto de disparo de grampos. O conjunto de disparo de grampos
compreende um membro de corte mével através do atuador de
extremidade durante um curso de disparo de grampos e um membro de
disparo. O membro de disparo compreende uma pluralidade de
camadas flexiveis fixadas ao membro de corte, sendo que as camadas
flexiveis sdo configuradas para deslizar longitudinalmente uma em
relacdo a outra. O membro de disparo se estende através da junta de
articulacdo. O instrumento cirirgico compreende adicionalmente
elementos de controle, sendo que cada elemento de controle
compreende uma abertura definida no mesmo. A barra de disparo se
estende através das aberturas, sendo que os elementos de controle sédo
configurados para manter unidas as camadas flexiveis.

[00640] Exemplo 74 - O instrumento cirargico do Exemplo 73, sendo
gue os elementos de controle sao posicionados no interior da junta de
articulacao.

[00641] Exemplo 75 - O instrumento cirargico do Exemplo 73 ou 74,
sendo que a primeira garra compreende um cartucho de grampos.

[00642] Exemplo 76 - O instrumento cirargico do Exemplo 73 ou 74,

Peticao 870200016541, de 04/02/2020, pég. 177/316



175/220

sendo que a segunda garra compreende um cartucho de grampos.
[00643] Exemplo 77 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 73, 74, 75
ou 76, sendo que o membro de corte é soldado a barra de disparo.
[00644] Exemplo 78 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 73, 74, 75,
76 ou 77, sendo que os elementos de controle estdo conectados entre
Si.

[00645] Exemplo 79 - O instrumento cirargico do Exemplo 73, 74, 75,
76 ou 77, sendo que os elementos de controle estdao conectados entre
Si.

[00646] Exemplo 80 - O instrumento cirargico do Exemplo 73, 74, 75,
76, 77, 78 ou 79, sendo que o0 eixo de acionamento compreende uma
estrutura de eixo de acionamento, e sendo que o0 apoio € montado na
estrutura de eixo de acionamento.

[00647] Exemplo 81 - Um instrumento cirdrgico que compreende um
eixo de acionamento que define um eixo geométrico longitudinal e um
atuador de extremidade. O atuador de extremidade compreende uma
extremidade proximal, uma extremidade distal, uma primeira garra e
uma segunda garra. A primeira garra € movel em relagdo a segunda
garra entre uma posicao aberta e uma posicao fechada. O instrumento
cirargico compreende adicionalmente uma junta de articulagdo, sendo
que o atuador de extremidade € conectado de forma giratdria ao eixo
de acionamento ao redor da junta de articulacdo. O instrumento
cirargico compreende adicionalmente uma ligacdo de articulacao
operacionalmente conectada ao atuador de extremidade. A ligacéo de
articulacdo € movel distalmente para girar o atuador de extremidade
em uma primeira dire¢do, sendo que a ligacéo de articulacdo é movel
proximalmente para girar o atuador de extremidade em uma segunda
direcdo. O instrumento cirargico compreende adicionalmente um
membro de preensdo configurado para engatar a primeira garra e

mover a primeira garra em direcéo a posicao fechada durante um curso
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de preensdo. O membro de preenséo € deslizante em relacédo a junta
de articulacdo durante o curso de preensdo. O instrumento cirdargico
compreende adicionalmente um conjunto de disparo de grampos. O
conjunto de disparo de grampos compreende um membro de corte e
um membro de disparo. O membro de corte é mével através do atuador
de extremidade durante um curso de disparo de grampos. O membro
de disparo compreende uma pluralidade de camadas flexiveis fixadas
ao membro de corte, sendo que as camadas flexiveis sdo configuradas
para deslizar longitudinalmente uma em relacdo a outra. O membro de
disparo se estende através da junta de articulagdo. O conjunto de
disparo de grampos compreende adicionalmente um suporte
posicionado entre duas das camadas flexiveis. O conjunto de disparo
de grampos compreende adicionalmente meios para limitar o
deslocamento lateral entre as camadas flexiveis.

[00648] Exemplo 82 - O instrumento cirargico do Exemplo 81, sendo
que a primeira garra compreende um cartucho de grampos.

[00649] Exemplo 83 - O instrumento cirargico do Exemplo 81, sendo
gue a segunda garra compreende um cartucho de grampos.

[00650] Exemplo 84 - Um instrumento cirdrgico que compreende um
eixo de acionamento e um atuador de extremidade. O atuador de
extremidade compreende uma extremidade proximal, uma
extremidade distal, um eixo geométrico longitudinal que se estende
entre a extremidade proximal e a extremidade distal, uma primeira
garra e uma segunda garra. A primeira garra € moével em relacdo a
segunda garra entre uma posicao aberta e uma posicao fechada. O
instrumento cirargico compreende adicionalmente uma junta de
articulacéo, sendo que o atuador de extremidade é conectado de forma
giratdria ao eixo de acionamento ao redor da junta de articulagdo. O
instrumento cirdargico compreende adicionalmente um conjunto de

disparo de grampos. O conjunto de disparo de grampos compreende
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um membro de corte movel atraves do atuador de extremidade durante
um curso de disparo de grampo, sendo que o membro de corte
compreende uma primeira porcdo configurada para engatar a primeira
garra e uma segunda porgédo configurada para engatar a segunda
garra. O conjunto de disparo de grampos compreende adicionalmente
um membro de disparo que compreende uma pluralidade de camadas
flexiveis soldadas ao membro de corte ao longo de uma linha de solda.
A linha de solda compreende uma porcao longitudinal e uma porcéo
transversal que se estende ortogonalmente em relacdo a porcao
longitudinal.

[00651] Exemplo 85 - O instrumento cirargico do Exemplo 84, sendo
gue a primeira garra compreende um cartucho de grampos.

[00652] Exemplo 86 - O instrumento cirargico do Exemplo 84, sendo
gue a segunda garra compreende um cartucho de grampos.

[00653] Exemplo 87 - O instrumento cirargico do Exemplo 84, 85 ou
86, sendo que a segunda garra compreende um cartucho de grampos.
[00654] Exemplo 88 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 84, 85,
86 ou 87, sendo que o membro de disparo compreende um primeiro
lado lateral e um segundo lado lateral, e sendo que a dita linha de solda
esta presente no primeiro lado lateral e no segundo lado lateral.
[00655] Exemplo 89 - Um instrumento cirlrgico que compreende um
eixo de acionamento que compreende uma estrutura de eixo de
acionamento e um atuador de extremidade. O atuador de extremidade
compreende uma extremidade proximal, uma extremidade distal, uma
primeira garra e uma segunda garra. A primeira garra € movel em
relacdo a segunda garra entre uma posicdo aberta e uma posicao
fechada. O instrumento cirargico compreende adicionalmente uma
junta de articulacdo, sendo que o atuador de extremidade é conectado
de forma giratéria ao eixo de acionamento ao redor da junta de

articulacdo. O instrumento cirdrgico compreende adicionalmente um
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conjunto de disparo de grampos que compreende um membro de corte
movel através do atuador de extremidade durante um curso de disparo
de grampos. O conjunto de disparo de grampos compreende
adicionalmente um membro de disparo, sendo que o membro de
disparo compreende uma pluralidade de camadas flexiveis fixadas ao
membro de corte, e sendo que o membro de disparo se estende
através da junta de articulagdo. O instrumento cirdrgico compreende
adicionalmente um apoio de mola lateral posicionado adjacente ao
membro de disparo. O apoio de mola lateral compreende uma
extremidade distal montada na estrutura proximal do atuador de
extremidade. O apoio de mola lateral compreende adicionalmente uma
extremidade proximal configurada para deslizar em relacéo a estrutura
do eixo de acionamento.

[00656] Exemplo 90 - O instrumento cirargico do Exemplo 89, sendo
gue a primeira garra compreende um cartucho de grampos.

[00657] Exemplo 91 - O instrumento cirirgico do Exemplo 89, sendo
gue a segunda garra compreende um cartucho de grampos.

[00658] Exemplo 92 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 89, 90 ou 91,
sendo que o apoio de mola lateral compreende um primeiro apoio de mola
lateral posicionado ao longo de um primeiro lado lateral do membro de
disparo. O instrumento cirdrgico compreende adicionalmente um segundo
apoio de mola lateral posicionado ao longo de um segundo lado lateral do
membro de disparo.

[00659] Exemplo 93 - Um instrumento cirdrgico que compreende um
eixo de acionamento e um atuador de extremidade. O atuador de
extremidade compreende uma extremidade proximal, uma extremidade
distal, uma primeira garra e uma segunda garra. A primeira garra € movel
em relacdo a segunda garra entre uma posicao aberta e uma posi¢cao
fechada, e sendo que uma dentre a primeira garra e a segunda garra

compreende um cartucho de grampos incluindo grampos armazenados de
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modo removivel no mesmo. O instrumento cirdrgico compreende
adicionalmente uma junta de articulacdo, sendo que o atuador de
extremidade é conectado de forma giratdria ao eixo de acionamento ao
redor da junta de articulacdo. O instrumento cirdrgico compreende
adicionalmente uma haste de articulacéo operacionalmente conectada ao
atuador de extremidade, sendo que a haste de articulagdo € movel
distalmente para girar o atuador de extremidade em uma primeira diregéo,
e sendo que a haste de articulagcdo é moével proximalmente para girar o
atuador de extremidade em uma segunda dire¢ao. O instrumento cirdrgico
compreende adicionalmente uma barra de disparo que compreende uma
pluralidade de camadas flexiveis, sendo que a barra de disparo € mével
através da junta de articulagdo durante um curso de disparo de grampo. O
instrumento cirargico compreende adicionalmente um primeiro suporte
flexivel posicionado em um primeiro lado da barra de disparo, um segundo
suporte flexivel posicionado em um segundo lado da barra de disparo e
uma pluralidade de elementos de controle, sendo que cada elemento de
controle compreende uma abertura definida no mesmo. A barra de disparo
se estende atraves das aberturas, sendo que o primeiro suporte flexivel, o
segundo suporte flexivel e os elementos de controle séo configurados para
manter unidas as camadas flexiveis.

[00660] Exemplo 94 - O instrumento cirirgico do Exemplo 93, sendo
gue o primeiro suporte flexivel e o segundo suporte flexivel se estenderem
através de ao menos algumas das aberturas do elemento de controle.
[00661] Exemplo 95 - Um instrumento cirdrgico que compreende um
atuador de extremidade que compreende uma extremidade proximal e
uma extremidade distal. O instrumento cirargico compreende
adicionalmente um eixo de acionamento. O eixo de acionamento
compreende uma estrutura, uma placa de trava movel em relacdo a
estrutura, sendo que a placa de trava compreende uma primeira

cremalheira longitudinal de dentes de trava. O eixo de acionamento
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compreende adicionalmente uma junta de articulagcdo, sendo que o
atuador de extremidade é conectado de forma giratoria ao eixo de
acionamento pela junta de articulacdo. O eixo de acionamento
compreende um atuador de articulagéo operacionalmente conectado ao
atuador de extremidade, sendo que o atuador de articulagdo é movel
distalmente para girar o atuador de extremidade em uma primeira
direcéo, e proximalmente para girar o atuador de extremidade em uma
segunda direcao. O atuador de articulacdo compreende uma segunda
cremalheira longitudinal de dentes de trava. O eixo de acionamento
compreende adicionalmente uma trava de articulacdo que compreende
uma terceira cremalheira longitudinal de dentes de trava. A trava de
articulacdo é posicionavel em uma posicéo destravada na qual o atuador
de articulacdo pode se mover em relacdo a estrutura e uma posi¢ao
travada em que a terceira cremalheira longitudinal dos dentes de trava é
engatada com a primeira cremalheira longitudinal de dentes de trava e a
segunda cremalheira longitudinal de dentes de trava para evitar o
movimento proximal e distal do atuador de articulac&o.

[00662] Exemplo 96 - O instrumento cirargico do Exemplo 95, sendo
gue a primeira cremalheira longitudinal dos dentes de trava é definida
em um primeiro plano e a segunda cremalheira longitudinal de dentes
de trava é definida em um segundo plano. O primeiro plano e o
segundo plano sao diferentes.

[00663] Exemplo 97 - O instrumento cirtrgico do Exemplo 95 ou 96,
sendo que a placa de trava € deslizante em relacdo a estrutura.
[00664] Exemplo 98 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 95, 96 ou
97, sendo que a estrutura compreende uma reentrancia e a placa de
trava € posicionada dentro da reentrancia. A reentrancia compreende
uma parede de extremidade proximal configurada para limitar o
movimento proximal da placa de trava dentro da reentrancia. A

reentrancia compreende adicionalmente uma parede de extremidade
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distal configurada para limitar o0 movimento distal da placa de trava
dentro da reentrancia.

[00665] Exemplo 99 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 98, o qual
compreende um membro de propensédo posicionado extremidade a
parede de extremidade proximal e a paca de trava.

[00666] Exemplo 100 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 98, o qual
compreende um membro de propensdo posicionado extremidade a
parede de extremidade distal e a paca de trava.

[00667] Exemplo 101 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 95, 96, 97,
98, 99 ou 100, sendo que o atuador de extremidade cirargico compreende
uma primeira garra e uma segunda garra, sendo que a primeira garra é
moével em relacdo a segunda garra entre uma posicdo aberta e uma
posicao fechada. O instrumento cirirgico compreende adicionalmente um
membro de preenséo configurado para mover a primeira garra na direcao
da posicdo fechada durante um curso de preensdo. O membro de
fechamento é configurado para engatar a trava de articulacdo durante o
curso de preensao e manter a trava de articulagao na posicéo travada.
[00668] Exemplo 102 — O instrumento cirargico do Exemplo 101, sendo
gue o eixo de acionamento define um eixo geométrico longitudinal. A
estrutura compreende uma porcao flexivel, sendo que o membro de
fechamento é configurado para empurrar a placa de trava contra a por¢ao
flexivel e defletir a porcdo flexivel lateralmente em relacdo ao eixo
geomeétrico longitudinal.

[00669] Exemplo 103 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 102,
sendo que a porcéo flexivel compreende uma parede lateral do lado e
uma cavidade definida atras da parede lateral do lado. A parede lateral
do lado é configurada para se flexionar para dentro da cavidade.
[00670] Exemplo 104 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 95, 96,
97, 98, 99, 100, 101, 102 ou 103, sendo que a trava de articulacéo é

propendida em engate com a placa de trava e o atuador de articulacao.
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[00671] Exemplo 105 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 95, 96,
97, 98, 99, 100, 101, 102, 103 ou 104, sendo que o atuador de
extremidade compreende adicionalmente um cartucho de grampos
gue compreende grampos armazenados de modo removivel no
mesmo.

[00672] Exemplo 106 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 105,
sendo que o cartucho de grampos € substituivel.

[00673] Exemplo 107 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 105 ou
106, sendo que o atuador de extremidade compreende uma primeira
garra e uma segunda garra. A primeira garra € movel em relacdo a
segunda garra entre uma posicao aberta e uma posi¢cdo fechada. A
primeira garra compreende um cartucho de grampos.

[00674] Exemplo 108 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 105 ou
106, sendo que o atuador de extremidade compreende uma primeira
garra e uma segunda garra. A primeira garra € moével em relacédo a
segunda garra entre uma posi¢cdo aberta e uma posicao fechada. A
primeira garra compreende o cartucho de grampos.

[00675] Exemplo 109 - O instrumento cirargico do Exemplo 95, 96,
97, 98, 99, 100, 101, 102, 103, 104, 105, 106, 107 ou 108, sendo que a
primeira cremalheira compreende de dentes de trava compreende
dentes espacados a um primeiro passo. A segunda cremalheira
longitudinal de dentes de trava compreende dentes espacados em um
segundo passo, sendo que o segundo passo é diferente do primeiro
passo. A terceira cremalheira longitudinal de dentes de trava
compreende dentes espacados em um terceiro passo, sendo que o
terceiro passo é diferente do primeiro passo e do segundo passo.
[00676] Exemplo 110 - Um instrumento cirargico que compreende
um atuador de extremidade e um eixo de acionamento. O atuador de
extremidade compreende uma extremidade proximal e uma

extremidade distal. O eixo de acionamento compreende uma estrutura
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gue compreende uma primeira cremalheira longitudinal de dentes de
trava. O eixo de acionamento compreende adicionalmente uma junta de
articulacéo, sendo que o atuador de extremidade € conectado de forma
giratoria ao eixo de acionamento pela junta de articulacdo. O eixo de
acionamento compreende adicionalmente um atuador de articulagcéo
operacionalmente conectado ao atuador de extremidade. O atuador de
articulacdo € moével distalmente para girar o atuador de extremidade em
uma primeira direcéo e o atuador de articulagdo € movel proximalmente
para girar o atuador de extremidade em uma segunda direcdo. O
atuador de articulacdo compreende uma segunda cremalheira
longitudinal de dentes de trava. O eixo de acionamento compreende
adicionalmente uma trava de articulagao que compreende uma terceira
cremalheira longitudinal de dentes de trava. A trava de articulacdo é
posicionavel em uma posicdo destravada na qual o atuador de
articulacdo pode se mover em relagcdo a estrutura e uma posi¢ao
travada em que a terceira cremalheira longitudinal dos dentes de trava
€ engatada com a primeira cremalheira longitudinal de dentes de trava
da estrutura e a segunda cremalheira longitudinal de dentes de trava do
atuador de articulacdo para evitar o movimento proximal e distal do
atuador de articulacéo.

[00677] Exemplo 111 - O instrumento cirargico do Exemplo 110, sendo
gue a estrutura compreende uma placa de trava deslizante, e sendo que
a primeira cremalheira longitudinal de dentes de trava é definida na placa
de trava.

[00678] Exemplo 112 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 110 ou
111, sendo que o atuador de extremidade compreende um cartucho de
grampos que inclui os grampos armazenados de modo removivel no
mesmao.

[00679] Exemplo 113 - Um instrumento cirargico que compreende

um atuador de extremidade e um eixo de acionamento. O eixo de

Peticio 870200016541, de 04/02/2020, pég. 186/316



184/220

acionamento compreende uma estrutura e uma junta de articulagéo,
sendo que o atuador de extremidade é conectado de forma giratéria ao
eixo de acionamento pela junta de articulacédo. O eixo de acionamento
compreende  adicionalmente um  atuador de articulagao
operacionalmente conectado ao atuador de extremidade. O atuador de
articulacdo é movel em uma primeira direcdo para girar o atuador de
extremidade em uma direcdo e o atuador de articulacdo é movel em
uma segunda direcdo para girar o atuador de extremidade em outra
direcdo. O eixo de acionamento compreende adicionalmente uma trava
de articulacdo posicionavel em uma primeira posi¢cao na qual o atuador
de articulacdo pode se mover em relacdo a estrutura e uma segunda
posicdo em gue a trava de articulacdo € engatada com a estrutura e o
atuador de articulacdo para limitar o movimento do atuador de
articulacéo na primeira dire¢cédo e na segunda direcao.

[00680] Exemplo 114 - O instrumento cirurgico do Exemplo 113, sendo
gue o atuador de extremidade compreende um cartucho de grampos que
inclui os grampos armazenados de modo removivel no mesmo.

[00681] Exemplo 115 - Um instrumento cirdrgico que compreende uma
cabeca do atuador de extremidade configuravel em uma configuracdo
aberta e em uma configuracdo fechada. O instrumento cirdrgico
compreende adicionalmente um eixo de acionamento. O eixo de
acionamento compreende um eixo geométrico longitudinal e uma junta de
articulacdo, sendo que a cabeca do atuador de extremidade é conectada
de forma giratdria ao eixo de acionamento pela junta de articulagéo. O eixo
de acionamento compreende adicionalmente um atuador de articulacdo
operacionalmente conectado a cabeca do atuador de extremidade. O
atuador de articulacdo € movel em uma primeira direcdo para girar a
cabeca do atuador de extremidade em uma direcdo e o atuador de
articulacdo é mdvel em uma segunda direcdo para girar a cabeca do

atuador de extremidade em outra direcdo. O atuador de articulacdo
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compreende pelo menos uma projecdo de trava que se estende
lateralmente em relagdo ao eixo geométrico longitudinal. O eixo de
acionamento compreende adicionalmente uma trava de articulacdo que
compreende pelo menos duas projecdes que se estendem lateralmente
em relagcdo ao eixo geomeétrico longitudinal. A trava de articulacdo é
configurada para flexionar lateralmente em relagdo ao eixo geométrico
longitudinal para permitir o movimento de articulacao da cabeca do atuador
de extremidade. O eixo de acionamento compreende adicionalmente um
membro de fechamento configurado para mover a cabeca do atuador de
extremidade da configuracao aberta para a configuracao fechada durante
um curso de fechamento, sendo que o membro de fechamento evita que
a trava de articulacédo flexione lateralmente apds o curso de fechamento,
retendo assim a cabeca do atuador de extremidade da articulagao.

[00682] Exemplo 116 - Um instrumento cirlrgico que compreende um
atuador de extremidade que compreende uma extremidade proximal, uma
extremidade distal, uma primeira garra e uma segunda garra. A primeira
garra € movel em relacdo a segunda garra entre uma posi¢cao aberta e
uma posicdo fechada. O instrumento cirdrgico compreende
adicionalmente um eixo de acionamento que compreende uma estrutura,
sendo que a estrutura compreende uma primeira cremalheira longitudinal
de dentes de trava. O eixo de acionamento compreende adicionalmente
uma junta de articulacdo, sendo que o atuador de extremidade é
conectado de forma giratéria ao eixo de acionamento pela junta de
articulacdo. O eixo de acionamento compreende um atuador de
articulacdo operacionalmente conectado ao atuador de extremidade,
sendo que o atuador de articulacdo € movel distalmente para girar o
atuador de extremidade em uma primeira direcéo, e proximalmente para
girar o atuador de extremidade em uma segunda direcdo. O atuador de
articulacdo compreende uma segunda cremalheira longitudinal de dentes

de trava. O eixo de acionamento compreende adicionalmente uma trava
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de articulacdo que compreende um terceiro grupo de dentes de trava. A
trava de articulacdo é posicionavel em uma posicdo desengatada na qual
o terceiro grupo de dentes de trava ndo esta engatado com a estrutura e
0 atuador de articulacdo, e em uma posicado engatada na qual o terceiro
grupo de dentes de trava € engatado com a dita primeira cremalheira
longitudinal de dentes de trava e a dita segunda cremalheira longitudinal
de dentes de trava para evitar 0 movimento proximal e distal do atuador
de articulagdo. O eixo de acionamento compreende adicionalmente um
membro de preenséo configurado para mover a primeira garra na direcdo
da posicdo fechada durante um curso de preensdo. O membro de
fechamento é configurado para engatar a trava de articulacdo durante o
curso de preensao e mover a trava de articulacéo da posicéo aberta para
a posicéao fechada.

[00683] Exemplo 117 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 116, sendo
gue a primeira cremalheira longitudinal dos dentes de trava é definida em
um primeiro plano. A segunda cremalheira longitudinal dos dentes de trava
é definida em um segundo plano. O primeiro plano e o segundo plano séo
diferentes.

[00684] Exemplo 118 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 116 ou 117,
sendo que o atuador de extremidade compreende adicionalmente um
cartucho de grampos que compreende 0s grampos armazenados de modo
removivel no mesmo.

[00685] Exemplo 119 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 118,
sendo que o cartucho de grampos € substituivel.

[00686] Exemplo 120 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 118 ou
119, sendo que o atuador de extremidade compreende uma primeira
garra e uma segunda garra. A primeira garra € movel em relagdo a
segunda garra entre uma posicdo aberta e uma posicdo fechada. A
primeira garra compreende um cartucho de grampos.

[00687] Exemplo 121 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 118 ou
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119, sendo que o atuador de extremidade compreende uma primeira
garra e uma segunda garra. A primeira garra € movel em relacdo a
segunda garra entre uma posicdo aberta e uma posicao fechada. A
primeira garra compreende o cartucho de grampos.

[00688] Exemplo 122 - O instrumento cirargico do Exemplo 116, 117,
118, 119, 120 ou 121, sendo que a primeira cremalheira longitudinal dos
dentes de trava compreende dentes espacados a um primeiro passo. A
segunda cremalheira longitudinal de dentes de trava compreende dentes
espacados em um segundo passo, sendo que o segundo passo €
diferente do primeiro passo. O terceiro grupo de dentes de trava
compreende dentes espacados em um terceiro passo, sendo que o
terceiro passo € diferente do primeiro passo e do segundo passo.
[00689] Exemplo 123 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 116, 117,
118, 119, 120, 121 ou 122, sendo que o eixo de acionamento define um
eixo geométrico longitudinal. A trava de articulacdo compreende uma
placa de trava deslizante lateralmente em relacdo ao eixo geométrico
longitudinal entre a posicdo desengatada e a posicao engatada. A
estrutura compreende uma protuberancia de guia proximal e uma
protuberancia de guia distal. A placa de trava compreende uma fenda
lateral proximal e uma fenda lateral distal, sendo que a protuberancia de
guia proximal se estende para a fenda lateral proximal e a protuberéancia
de guia distal se estende para a fenda lateral distal. A protuberancia de
guia proximal e a protuberancia de guia distal cooperam para definir a
trajetdria lateral da placa de trava.

[00690] Exemplo 124 - O instrumento cirurgico do Exemplo 123, sendo
gue a placa de trava compreende uma fenda de trava que inclui as paredes
laterais definidas na mesma. O membro de fechamento compreende um
acionador de trava que se estende para dentro da fenda de trava. O
acionador de trava é configurado para engatar uma parede lateral para

deslocar a placa de trava da posicdo desengatada para a posicao
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engatada durante o curso de fechamento.

[00691] Exemplo 125 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 124,
sendo que o membro de fechamento € movel através de um curso de
retracado para permitir que a primeira garra seja movida para a posi¢éo
aberta. O acionador de trava é configurado para engatar uma das
paredes laterais da fenda de trava para deslocar a placa de trava da
posicao engatada para a posicao desengatada durante o curso de
retracao.

[00692] Exemplo 126 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 124, sendo
gue o membro de fechamento € mdvel através de um curso de abertura
para mover a primeira garra para a posicao aberta. O acionador da trava
é configurado para engatar uma das paredes laterais da fenda de trava
para deslocar a placa de trava da posicdo engatada para a posicao
desengatada durante o curso de abertura.

[00693] Exemplo 127 - O instrumento cirargico do Exemplo 116, 117,
118, 119, 120, 121, 122, 123, 124, 125 ou 126, em que a trava de
articulacdo compreende um braco de trava defletivel para a posicéo
engatada pelo membro de fechamento.

[00694] Exemplo 128 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 116, 117,
118, 119, 120, 121, 122, 123, 124, 125 ou 126, sendo que a trava de
articulagdo compreende um primeiro braco de trava e um segundo brago
de trava. O membro de fechamento compreende uma cunha
posicionavel entre o primeiro braco de trava e o segundo braco de trava
durante o curso de fechamento para defletir a trava de articulacao para
a posicao engatada.

[00695] Exemplo 129 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 128,
sendo que o terceiro grupo de dentes de trava esta presente no
primeiro brago de trava e no dito segundo braco de trava.

[00696] Exemplo 130 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 128 ou

129, sendo que o primeiro brago de trava € configurado para engatar a
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primeira cremalheira longitudinal de dentes de trava e o segundo braco
de trava é configurado para engatar a segunda cremalheira longitudinal
de dentes de trava.

[00697] Exemplo 131 - Um instrumento cirdrgico que compreende
um atuador de extremidade que compreende uma primeira garra e uma
segunda garra. A primeira garra € movel em relacédo a segunda garra
entre uma posicdo aberta e uma posicdo fechada. O instrumento
cirargico compreende adicionalmente um eixo de acionamento. O eixo
de acionamento compreende uma estrutura e uma placa de trava
movel em relagcdo a estrutura, sendo que a placa de trava compreende
um primeiro grupo de dentes de trava. O eixo de acionamento
compreende adicionalmente uma junta de articulagcdo, sendo que o
atuador de extremidade € conectado de forma giratéria ao eixo de
acionamento pela junta de articulagdo. O eixo de acionamento
compreende  adicionalmente um  atuador de articulacéo
operacionalmente conectado ao atuador de extremidade, sendo que o
atuador de articulacdo € configurado para girar o atuador de
extremidade em uma primeira direcdo e em uma segunda direcdo. O
atuador de articulagdo compreende um segundo grupo de dentes de
trava. O eixo de acionamento compreende uma trava de articulacéo
que compreende um terceiro grupo de dentes de trava. A trava de
articulacdo € posicionavel em uma posicdo desengatada na qual o
terceiro grupo de dentes de trava ndo esta engatado com a placa de
trava, a estrutura e o atuador de articulagdo, e em uma posicao
engatada na qual o terceiro grupo de dentes de trava é engatado com
0 primeiro grupo de dentes de trava e o dito segundo grupo de dentes
de trava para evitar a articulacdo do atuador de extremidade. O eixo
de acionamento compreende adicionalmente um membro de preenséo
configurado para mover a primeira garra na direcao da posicao fechada

durante um curso de preensdo. O membro de fechamento é
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configurado para engatar a trava de articulagdo durante o curso de
preensao e mover a trava de articulagdo da posicao aberta para a
posicao fechada.

[00698] Exemplo 132 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 131,
sendo que o atuador de extremidade compreende adicionalmente um
cartucho de grampos que inclui os grampos armazenados de modo
removivel no mesmo.

[00699] Exemplo 133 - Um instrumento cirdrgico que compreende um
atuador de extremidade que compreende uma primeira garra e uma
segunda garra. A primeira garra € mével em relacdo a segunda garra entre
uma posicdo aberta e uma posicdo fechada. O instrumento cirdrgico
compreende adicionalmente um eixo de acionamento. O eixo de
acionamento compreende uma estrutura, sendo que a estrutura
compreende um primeiro grupo de dentes de trava. O eixo de acionamento
compreende adicionalmente uma junta de articulagcdo, sendo que o
atuador de extremidade € conectado de forma giratéria ao eixo de
acionamento pela junta de articulacdo. O eixo de acionamento
compreende adicionalmente um atuador de articulagéo operacionalmente
conectado ao atuador de extremidade, sendo que o atuador de articulacao
€ configurado para girar o atuador de extremidade em uma primeira
direcdo e em uma segunda direcdo. O eixo de acionamento compreende
adicionalmente uma trava de articulacdo compreendendo uma
engrenagem incluindo um segundo grupo de dentes em engate engrenado
com o primeiro grupo de dentes, sendo que a engrenagem é montada de
forma giratoria a estrutura. O eixo de acionamento compreende
adicionalmente um membro de preensédo configurado para mover a
primeira garra na direcdo da posicao fechada durante um curso de
preensdo. O membro de fechamento € configurado para engatar a
engrenagem durante o curso de fechamento para evitar que o atuador de

extremidade seja articulado.
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[00700] Exemplo 134 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 133,
sendo que o atuador de extremidade compreende adicionalmente um
cartucho de grampos que inclui os grampos armazenados de modo
removivel no mesmo.

[00701] Exemplo 135 - Um instrumento cirdrgico que compreende um
atuador de extremidade que compreende uma primeira garra e uma
segunda garra. A primeira garra € movel em relacdo a segunda garra
entre uma posicdo aberta e uma posicao fechada. O instrumento
cirargico compreende adicionalmente um eixo de acionamento. O eixo de
acionamento compreende uma estrutura e uma placa de trava movel em
relacdo a estrutura, sendo que a placa de trava compreende um primeiro
grupo de recursos de acoplamento. O eixo de acionamento compreende
adicionalmente uma junta de articulacdo, sendo que o atuador de
extremidade € conectado de forma giratdria ao eixo de acionamento pela
junta de articulac&o. O eixo de acionamento compreende adicionalmente
um atuador de articulacdo operacionalmente conectado ao atuador de
extremidade, sendo que o atuador de articulacéo é configurado para girar
o atuador de extremidade em uma primeira direcdo e em uma segunda
direcdo. O atuador de articulagdo compreende um segundo grupo de
recursos de acoplamento. O eixo de acionamento compreende
adicionalmente uma trava de articulagcdo que compreende um terceiro
grupo de recursos de acoplamento, sendo que a trava de articulacdo é
posicionavel em uma posicdo desengatada na qual o terceiro grupo de
recursos de acoplamento ndo esta engatado com a placa de trava e o
atuador de articulagdo e em uma posicao engatada na qual o terceiro
grupo de recursos de acoplamento é engatado com o primeiro grupo de
recursos de acoplamento e com o0 segundo grupo de recursos de
acoplamento para evitar a articulacéo do atuador de extremidade. O eixo
de acionamento compreende adicionalmente um membro de preensao

configurado para mover a primeira garra na direcao da posicao fechada
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durante um curso de preensédo. O membro de fechamento é configurado
para engatar a trava de articulacdo durante o curso de preenséo e mover
a trava de articulacéo da posi¢cao aberta para a posicéo fechada.
[00702] Exemplo 136 - Um instrumento cirdrgico que compreende
um atuador de extremidade que compreende uma primeira garra e uma
segunda garra. A primeira garra € movel em relacdo a segunda garra
entre uma posicdo aberta e uma posicdo fechada. O instrumento
cirargico compreende adicionalmente um eixo de acionamento. O eixo
de acionamento compreende uma estrutura, um membro de
imobilizacdo movel em relacéo a estrutura e uma junta de articulacéao,
sendo que o atuador de extremidade é conectado de forma giratéria ao
eixo de acionamento pela junta de articulacéo. O eixo de acionamento
compreende  adicionalmente um  atuador de articulacéo
operacionalmente conectado ao atuador de extremidade, sendo que o
atuador de articulacdo € configurado para girar o atuador de
extremidade em uma primeira direcdo e em uma segunda direcdo. O
eixo de acionamento compreende adicionalmente uma trava de
articulacdo posicionavel em uma posicdo desengatada na qual a trava
de articulacdo néo esta engatada com o dito membro de imobilizacdo
e o0 atuador de articulagcdo e em uma posicéo engatada na qual a trava
de articulacdo estd engatada com o membro de imobilizacdo e o
atuador de articulacdo para inibir a articulacdo do atuador de
extremidade; O eixo de acionamento compreende adicionalmente um
membro de preensdo configurado para mover a primeira garra na
direcdo da posicao fechada durante um curso de preensédo. O membro
de fechamento é configurado para engatar a trava de articulacdo
durante o curso de preensao e mover a trava de articulagao da posicéo
aberta para a posicao fechada.

[00703] Exemplo 137 - Um instrumento cirdrgico inserivel através de

um trocarte. O instrumento cirdrgico compreende uma empunhadura e um
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eixo de acionamento que se estende a partir da empunhadura. O eixo de
acionamento compreende uma estrutura, uma porgéo proximal conectada
a empunhadura, uma porcao distal que compreende um atuador de
extremidade e uma junta de articulacdo, sendo que o atuador de
extremidade € giravel em torno da junta de articulacdo. O eixo de
acionamento compreende adicionalmente um atuador de articulacéo
operacionalmente conectado ao atuador de extremidade, sendo que o
atuador de articulacdo € seletivamente movel para girar o atuador de
extremidade em uma primeira direcdo e em uma segunda direcdo. O eixo
de acionamento compreende adicionalmente um alojamento externo
deslizavel em relacéo a estrutura. O alojamento externo compreende uma
porcéo de alojamento ndo redonda distal adjacente a junta de articulacdo
e uma porcao de alojamento redonda longitudinal que se estende entre a
porcéo proximal e a porcao distal da por¢céo de alojamento ndo redonda.
A porcao de alojamento redonda longitudinal compreende um primeiro
diametro. A porcdo de alojamento nédo redonda distal compreende um
segundo diametro. O primeiro didametro € menor que o segundo diametro.
A porgéo de alojamento nédo redonda distal e a por¢do de alojamento
redonda longitudinal é dimensionada e configurado para ser inserida
através do trocarte em um sitio cirirgico. O eixo de acionamento
compreende adicionalmente uma trava de articulagdo configurada para
engatar o atuador de articulacdo e evitar a rotagdao do atuador de
extremidade, sendo que a trava de articulacdo é posicionada dentro da
porcao de alojamento ndo redonda distal.

[00704] Exemplo 138 - O instrumento cirurgico do Exemplo 137, sendo
gue o atuador de extremidade compreende um cartucho de grampos que
inclui os grampos armazenados de modo removivel no mesmo.

[00705] Exemplo 139 - O instrumento cirurgico do Exemplo 138, sendo
gue o atuador de extremidade compreende adicionalmente uma bigorna

configurada para deformar os grampos. A bigorna €é giratéria em relacéo
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ao cartucho de grampos.

[00706] Exemplo 140 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 138,
sendo que o atuador de extremidade compreende adicionalmente uma
bigorna configurada para deformar os grampos e sendo que o cartucho
de grampos é giratorio em relacdo a bigorna.

[00707] Exemplo 141 - O instrumento cirargico do Exemplo 137, 138,
139 ou 140, sendo que o cartucho de grampos é substituivel.

[00708] Exemplo 142 - O instrumento cirargico do Exemplo 137, 138,
139, 140 ou 141, sendo que o atuador de extremidade é substituivel.
[00709] Exemplo 143 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 137,
138, 139, 140, 141 ou 142, sendo que a porcao de alojamento redonda
longitudinal define um eixo geomeétrico longitudinal. A porcdo de
alojamento ndo redonda distal é deslocada excentricamente em
relacdo ao eixo geométrico longitudinal.

[00710] Exemplo 144 - O instrumento cirargico do Exemplo 137, 138,
139, 140, 141, 142 ou 143, sendo que a porcado proximal do eixo de
acionamento compreende um conector que inclui uma trava configurada
para prender de modo liberavel o eixo de acionamento a empunhadura.
[00711] Exemplo 145 - O instrumento cirargico do Exemplo 137, 138,
139, 140, 141, 142, 143 ou 144, sendo que a trava de articulacédo é
completamente posicionada na porgéo de alojamento nao redonda distal.
[00712] Exemplo 146 - O instrumento cirargico do Exemplo 137, 138,
139, 140, 141, 142, 143 ou 144, sendo que a trava de articulacéo
compreende uma porc¢ao fixa montada a estrutura e uma porcéao de
trava movel dentro da porcéo de alojamento ndo redonda distal.
[00713] Exemplo 147 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 146, sendo
gue a trava de articulacdo compreende uma porcao fixa montada a
estrutura e uma porcéo de trava moével dentro da porcao de alojamento
nao redonda distal.

[00714] Exemplo 148 - Um instrumento cirdrgico inserivel através de
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um trocarte. O instrumento cirdrgico compreende uma empunhadura e um
eixo de acionamento que se estende a partir da empunhadura. O eixo de
acionamento compreende uma estrutura, uma porcao proximal fixavel a
empunhadura, uma porcao distal compreendendo um atuador de
extremidade e uma junta de articulacdo, sendo que o atuador de
extremidade € giravel em torno da junta de articulacdo. O eixo de
acionamento compreende adicionalmente um atuador de articulacéo
operacionalmente conectado ao atuador de extremidade, sendo que o
atuador de articulacdo é movel para girar o atuador de extremidade em
uma primeira direcdo e em uma segunda direcéo. O eixo de acionamento
compreende adicionalmente um alojamento externo deslizavel em relacéo
a estrutura. O alojamento externo compreende uma por¢ao de alojamento
distal adjacente a junta de articulacdo, sendo que a porcéo de alojamento
distal compreende um perimetro ndo redondo que compreende uma
largura. O alojamento externo compreende adicionalmente uma porc¢éao de
alojamento que se estende entre a porcado proximal e a porcao de
alojamento distal. A porcéo de alojamento longitudinal compreende um
perimetro substancialmente redondo que compreende um diametro,
sendo que o diametro é menor que a largura. A porcao de alojamento distal
e a porcao de alojamento longitudinal sdo dimensionadas e configuradas
para serem inseridas através do trocarte em um sitio cirdrgico. O eixo de
acionamento compreende adicionalmente uma trava de articulacao
configurada para engatar o atuador de articulacao e evitar a rotacéo do
atuador de extremidade, sendo que a trava de articulacdo é posicionada
no interior da porcéo de alojamento distal.

[00715] Exemplo 149 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 148, sendo
gue o atuador de extremidade compreende um cartucho de grampos que
inclui os grampos armazenados de modo removivel no mesmo.

[00716] Exemplo 150 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 148 ou

149, sendo que o cartucho de grampos € substituivel.
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[00717] Exemplo 151 - O instrumento cirurgico do Exemplo 148, 149
ou 150, sendo que o atuador de extremidade é substituivel.

[00718] Exemplo 152 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 148, 149,
150 ou 151, sendo que a trava de articulacdo é completamente
posicionada na porcéo de alojamento distal.

[00719] Exemplo 153 - O instrumento cirargico do Exemplo 148, 149,
150 ou 151, sendo que a trava de articulagdo compreende uma porcao fixa
montada a estrutura e uma porcao de trava mével dentro da porcao de
alojamento distal.

[00720] Exemplo 154 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 153,
sendo que a porcao fixa esta na porcéo de alojamento longitudinal.
[00721] Exemplo 155 - Um instrumento cirargico que compreende
uma empunhadura e um eixo de acionamento removivel que se estende
da empunhadura. O eixo de acionamento removivel compreende uma
estrutura, uma trava proximal fixavel a empunhadura, uma porcéo distal
compreendendo um atuador de extremidade e uma junta de articulagéo,
sendo que o atuador de extremidade é giravel em torno da junta de
articulagdo. O eixo de acionamento removivel compreende
adicionalmente um atuador de articulacdo configurado para articular o
atuador de extremidade 230 em uma primeira direcdo e em uma
segunda direcdo. O eixo de acionamento removivel compreende
adicionalmente um tubo externo transladavel em relacdo a estrutura. O
tubo externo compreende uma porcao do tubo distal adjacente a junta
de articulagdo, sendo que a porcdo do tubo distal compreende um
perimetro ndo redondo que compreende uma largura. O tubo externo
compreende adicionalmente uma porc¢éo do tubo longitudinal. A porcéo
do tubo longitudinal compreende um perimetro substancialmente
redondo que compreende um diametro, sendo que o diametro € menor
do que a largura. A porcéao do tubo distal e a por¢céo do tubo longitudinal

sao dimensionadas e configuradas para serem inseridas através do
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trocarte em um sitio cirdrgico. O eixo de acionamento removivel
compreende adicionalmente uma trava de articulagcdo configurada para
engatar o atuador de articulacdo e evitar a rotacdo do atuador de
extremidade, sendo que a trava de articulacdo é posicionada no interior
da porcéo do tubo distal.

[00722] Exemplo 156 - Um sistema de instrumento de grampeamento
cirargico que compreende uma empunhadura, um bocal e um eixo de
acionamento alongado. O eixo de acionamento alongado compreende
uma extremidade proximal, uma extremidade distal, uma regido proximal
gque compreende um primeiro diametro, uma regido central que
compreende um segundo diametro, sendo que a regiao central define um
eixo geométrico longitudinal, e uma regido distal que compreende um
terceiro diametro. O primeiro didmetro é diferente do segundo diametro e
a regido distal € deslocada lateralmente em relacdo ao eixo geométrico
longitudinal. O sistema de instrumento de grampeamento cirlrgico
compreende adicionalmente um atuador de extremidade que compreende
uma primeira garra. A primeira garra compreende um canal alongado e um
cartucho de grampos que compreende uma pluralidade de grampos,
sendo que o cartucho de grampos € operacionalmente suportado no canal
alongado. (i)O atuador de extremidade compreende uma segunda garra,
sendo que a segunda garra € movel em relacdo a primeira garra. O
instrumento de grampeamento cirdrgico compreende adicionalmente uma
junta de articulacdo conectando de forma giratéria o atuador de
extremidade ao eixo de acionamento alongado, um membro de disparo
configurado para se mover dentro do atuador de extremidade e um
sistema de disparo configurado para aplicar um movimento de disparo ao
membro de disparo.

[00723] Exemplo 157 - O sistema do instrumento de grampeamento
cirrgico do Exemplo 156, sendo que o primeiro diametro € maior do que

0 segundo diametro.
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[00724] Exemplo 158 - O sistema do instrumento de grampeamento
cirargico do Exemplo 156 ou 157, sendo que o segundo diametro é
menor do que o terceiro diametro.

[00725] Exemplo 159 - O sistema do instrumento de grampeamento
cirurgico do Exemplo 156, 157 ou 158, sendo que o terceiro diametro &
menor do que o primeiro diametro e maior do que o do segundo diametro.
[00726] Exemplo 160 - O sistema do instrumento de grampeamento
cirargico do Exemplo 156, 157, 158 ou 159, sendo que a segunda garra
compreende uma bigorna configurada para deformar os grampos.
[00727] Exemplo 161 - O sistema do instrumento de grampeamento
cirargico do Exemplo 156, 157, 158, 159 ou 160, sendo que a regido distal
do eixo de acionamento alongado compreende ao menos um lado plano.
[00728] Exemplo 162 - O sistema do instrumento de grampeamento
cirargico do Exemplo 156, 157, 158, 159, 160 ou 161, sendo que a regido
distal ndo é completamente cilindrica.

[00729] Exemplo 163 - Um instrumento de grampeamento cirdrgico
gue compreende um eixo de acionamento alongado. O eixo de
acionamento alongado compreende uma extremidade proximal, uma
extremidade distal e uma primeira largura na extremidade proximal,
sendo que a primeira largura do eixo de acionamento alongado
transiciona para uma segunda largura no centro do eixo de
acionamento alongado, e sendo que a segunda largura do eixo de
acionamento alongado transiciona para uma terceira largura na
extremidade distal do eixo de acionamento alongado. A extremidade
distal do eixo de acionamento alongado néo é cilindrica, sendo que a
extremidade distal compreende um alargamento que se estende
lateralmente em relacdo a segunda largura, e sendo que a primeira,
segunda e terceira larguras séo diferentes. O instrumento de
grampeamento cirdrgico compreende adicionalmente um atuador de

extremidade configurado para ser fixado a extremidade distal do eixo
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de acionamento alongado. O atuador de extremidade compreende
uma primeira garra e uma segunda garra, sendo que a primeira garra
€ movel em relacdo a segunda garra. O instrumento de grampeamento
cirargico compreende adicionalmente um conjunto de articulacao
configurado para aplicar movimentos de articulagdo ao atuador de
extremidade, um membro de disparo e um sistema de disparo
configurado para aplicar um movimento de disparo ao membro de
disparo.

[00730] Exemplo 164 - O instrumento de grampeamento cirlrgico
do Exemplo 163, sendo que a primeira largura € maior do que a
segunda largura.

[00731] Exemplo 165 - O instrumento de grampeamento cirdrgico do
Exemplo 163 ou 164, sendo que a segunda largura € menor do que a
terceira largura.

[00732] Exemplo 166 - O instrumento de grampeamento cirdrgico
do Exemplo 163, 164 ou 165, sendo que a terceira largura é menor do
gue a primeira largura e maior do que a segunda largura.

[00733] Exemplo 167 - O instrumento de grampeamento cirlrgico
do Exemplo 163, 164, 165 ou 166, sendo que a extremidade distal do
eixo de acionamento alongado é configurada para se ajustar através
de uma passagem de canula de 12 mm.

[00734] Exemplo 168 - O instrumento de grampeamento cirdrgico
do Exemplo 163, 164, 165, 166 ou 167, sendo que o centro do eixo de
acionamento alongado compreende uma largura que € menor que 10
mm.

[00735] Exemplo 169 - Um instrumento de grampeamento cirdrgico
gue compreende um eixo de acionamento alongado. O eixo de
acionamento alongado compreende uma extremidade proximal, uma
extremidade distal, uma regido proximal que compreende uma primeira

circunferéncia, uma regido central que compreende uma segunda
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circunferéncia, sendo que a regido central define um eixo geométrico
longitudinal central, e uma regido distal que compreende uma terceira
circunferéncia. A primeira circunferéncia € diferente da segunda
circunferéncia, sendo que a terceira circunferéncia esta deslocada em
relacdo a segunda circunferéncia. O instrumento prendedor cirargico
compreende adicionalmente um atuador de extremidade configurado para
ser fixado a extremidade distal do eixo de acionamento alongado. O
atuador de extremidade compreende uma garra de cartucho de
prendedores e uma bigorna. O instrumento prendedor cirargico
compreende adicionalmente um sistema de articulacdo configurado para
aplicar movimentos de articulagao ao atuador de extremidade, um membro
de disparo, sendo que o membro de disparo € configurado para se
deslocar através do atuador de extremidade, e um sistema de disparo
configurado para aplicar movimentos de disparo e retracdo ao membro de
disparo.

[00736] Exemplo 170 - O instrumento prendedor cirdrgico do Exemplo
169, sendo que a primeira circunferéncia € maior que a segunda
circunferéncia.

[00737] Exemplo 171 - O instrumento de grampeamento cirdrgico
do Exemplo 169 ou 170, sendo que a segunda circunferéncia € menor
do que a terceira circunferéncia.

[00738] Exemplo 172 - O instrumento de grampeamento cirdrgico
do Exemplo 169, 170 ou 171, sendo que a terceira circunferéncia é
menor do que a primeira circunferéncia e maior do que a segunda
circunferéncia.

[00739] Exemplo 173 - O instrumento prendedor cirdrgico do Exemplo
169, 170, 171 ou 172, sendo que a regido proximal compreende uma
configuracdo escalonada para baixo.

[00740] Exemplo 174 - O instrumento prendedor cirdrgico do
Exemplo 169, 170, 171, 172 ou 173, sendo que a regiao distal do eixo
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de acionamento alongado compreende ao menos um lado plano.
[00741] Exemplo 175 - O instrumento prendedor cirargico do Exemplo
169, 170, 171, 172, 173 ou 174, sendo que a regido central compreende
uma regido escalonada para cima na extremidade distal.

[00742] Exemplo 176 - Um instrumento cirlrgico que compreende
um alojamento e um eixo de acionamento que se estende a partir do
alojamento que compreende uma porc¢ao de tubo externa. A porgéo de
tubo externa inclui uma porcao de tubo proximal, sendo que a porcao
de tubo proximal define um eixo geométrico longitudinal, e uma porc¢éo
de tubo intermediaria alongada que se estende distalmente a partir da
porcdo de tubo proximal, sendo que a porcao de tubo intermediéria
esta centralizada ao longo do eixo geométrico longitudinal. A porcéo
de tubo externa inclui adicionalmente uma porcdo de tubo distal que
se estende distalmente a partir da porcéo de tubo intermediéaria, sendo
gue a porcao de tubo distal € lateralmente deslocada em relacdo ao
eixo geométrico longitudinal, e sendo que a por¢cdo de tubo distal
compreende um alargamento que se estende até um lado do eixo
geomeétrico longitudinal. A porcéo de tubo externa inclui adicionalmente
um estreitamento afunilado definido entre a porcdo de tubo
intermediaria e a porcédo de tubo distal.

[00743] Exemplo 177 - O instrumento cirargico do Exemplo 176, que
compreende adicionalmente um atuador de extremidade e uma junta de
articulacéo conectando giratoriamente o atuador de extremidade a por¢cao
de tubo distal.

[00744] Exemplo 178 - O instrumento cirurgico do Exemplo 177, sendo
gue o atuador de extremidade compreende um cartucho de grampos que
inclui os grampos armazenados de modo removivel no mesmo.

[00745] Exemplo 179 - Um instrumento cirdrgico que compreende um
alojamento que compreende um motor elétrico. O instrumento cirdrgico

compreende adicionalmente um eixo de acionamento estendendo-se a
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partir do alojamento, sendo que o eixo de acionamento compreende uma
estrutura e um atuador de extremidade. O atuador de extremidade
compreende uma primeira garra, uma segunda garra, sendo que a
primeira garra é giratoria em relacdo a segunda garra, um cartucho de
grampos que compreende grampos armazenados de modo removivel no
mesmo, e uma bigorna configurada para deformar os grampos. O
instrumento cirdrgico compreende adicionalmente um sistema de
fechamento configurado para mover a primeira garra na direcao da
segunda garra durante um curso de fechamento, uma junta de articulagéo
conectando de modo giratério o atuador de extremidade ao eixo de
acionamento, um sistema de articulagdo configurado para articular o
atuador de extremidade em relacdo ao eixo de acionamento e um sistema
de disparo operacionalmente engatado com o motor elétrico. Um sistema
de disparo é configurado para ejetar os grampos do cartucho de grampos
durante um curso de disparo de grampo. O instrumento cirdrgico
compreende adicionalmente um primeiro membro giratério configurado
para transmitir seletivamente o movimento do sistema de disparo para o
sistema de articulacdo e um segundo membro giratorio giratoriamente
montado a estrutura, sendo que o segundo membro giratorio € engatado
operacionalmente com o sistema de articulagao. O sistema de fechamento
€ configurado para engatar o segundo membro giratério durante o curso
de fechamento para travar o sistema de articulagao no lugar e impedir a
articulacéo do atuador de extremidade.

[00746] Exemplo 180 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 179, em
gue o sistema de fechamento compreende um tubo de fechamento que
circunda a estrutura. O sistema de fechamento compreende
adicionalmente uma cunha configurada para se engatar ao segundo
membro giratorio e travar o segundo giratorio na posi¢cao durante o curso
de fechamento.

[00747] Exemplo 181 - O instrumento ciruargico do Exemplo 179 ou 180,
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sendo que o primeiro membro giravel € montado giratoriamente dentro da
estrutura.

[00748] Exemplo 182 - O instrumento cirurgico do Exemplo 179, 180
ou 181, sendo que o segundo membro giratério compreende uma
engrenagem engatada com uma cremalheira de dentes definida no
sistema de articulacéo.

[00749] Exemplo 183 - O instrumento cirargico do Exemplo 179, 180,
181 ou 182, sendo que a primeira garra compreende um cartucho de
grampos e a segunda garra compreende a bigorna.

[00750] Exemplo 184 - O instrumento cirargico do Exemplo 179, 180,
181 ou 182, sendo que a primeira garra compreende a bigorna e a
segunda garra compreende o cartucho de grampos.

[00751] Exemplo 185 - O instrumento cirargico do Exemplo 179, 180,
181, 182, 183 ou 184, sendo que o alojamento compreende uma
empunhadura.

[00752] Exemplo 186 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 179, 180,
181, 182, 183, 184 ou 185, sendo que o alojamento € fixavel a um sistema
cirargico robdtico.

[00753] Exemplo 187 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 179,
180, 181, 182, 183, 184, 185 ou 186, sendo que o primeiro membro
giratério é configurado para desacoplar operacionalmente o sistema de
articulacéo do sistema de disparo durante o curso de fechamento.
[00754] Exemplo 188 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 179, 180,
181, 182, 183, 184, 185, 186 ou 187, sendo que o sistema de articulagao
€ operacionalmente desacoplado do sistema de disparo durante o curso
de disparo do grampo.

[00755] Exemplo 189 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 179, 180,
181, 182, 183, 184, 185, 186, 187 ou 188, sendo que o sistema de
fechamento é retratil apos o curso de fechamento para abrir a primeira

garra e destravar o sistema de articulacao.

Peticio 870200016541, de 04/02/2020, pég. 206/316



204/220

[00756] Exemplo 190 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 179,
180, 181, 182, 183, 184, 185, 186, 187, 188 ou 189, sendo que o
segundo membro giratorio € giravel ao redor de uma protuberancia que
se estende a partir da estrutura. A protuberancia compreende um
primeiro braco de freio e um segundo braco de freio, sendo que o
sistema de fechamento € configurado para engatar o primeiro e o
segundo bracos de freio durante o curso de fechamento e evitar a
rotacdo do segundo membro giratorio.

[00757] Exemplo 191 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 179, 180,
181, 182, 183, 184, 185, 186, 187, 188, 189 ou 190, sendo que o
segundo membro giratério compreende uma matriz anular dos dentes,
e sendo que o sistema de fechamento é configurado para engatar a
matriz anular dos dentes durante o curso de fechamento e evitar a
rotacdo do segundo membro giratorio.

[00758] Exemplo 192 - Um instrumento cirargico que compreende um
alojamento que compreende uma entrada giratéria, um eixo de
acionamento estendendo-se a partir do alojamento, sendo que o eixo de
acionamento compreende uma estrutura e um atuador de extremidade. O
atuador de extremidade compreende uma primeira garra € uma segunda
garra, sendo que a primeira garra € giravel em relagéo a segunda garra. O
instrumento cirdrgico compreende adicionalmente um sistema de
fechamento configurado para fechar a primeira garra durante um curso de
fechamento, uma junta de articulacdo conectando de modo giratério o
atuador de extremidade ao eixo de acionamento, um sistema de
articulacdo configurado para articular o atuador de extremidade em
relacGdo ao eixo de acionamento e um sistema de disparo
operacionalmente engatado com a entrada giratoria. O sistema de disparo
é configurado para se mover através do atuador de extremidade durante
um curso de disparo. O instrumento cirlrgico compreende adicionalmente

um primeiro membro giratorio configurado para sincronizar seletivamente
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o sistema de disparo e o sistema de articulagcdo e um segundo membro
giratério montado de modo giratério a estrutura. O segundo membro
giratério € operacionalmente engatado com o sistema de articulacéo,
sendo que o sistema de fechamento é configurado para engatar o segundo
membro giratério durante o curso de fechamento para travar o sistema de
articulac&o no lugar e impedir a articulagéo do atuador de extremidade.
[00759] Exemplo 193 - O instrumento cirdrgico do Exemplo 192, sendo
gue compreende adicionalmente um cartucho de grampos que inclui os
grampos armazenados de modo removivel no mesmo.

[00760] Exemplo 194 - Um instrumento cirargico que compreende
um alojamento que compreende uma entrada giratéria, um eixo de
acionamento estendendo-se a partir do alojamento, sendo que o eixo
de acionamento compreende uma estrutura, e um atuador de
extremidade. O atuador de extremidade compreende uma primeira
garra e uma segunda garra, sendo que a primeira garra é giravel em
relacdo a segunda garra. O instrumento cirdrgico compreende
adicionalmente um sistema de fechamento configurado para fechar a
primeira garra durante um curso de fechamento, uma junta de
articulacdo conectando de modo giratério o atuador de extremidade ao
eixo de acionamento, um sistema de articulacdo configurado para
articular o atuador de extremidade em relagéo ao eixo de acionamento
e um sistema de disparo operacionalmente engatado com a entrada
giratoria. O sistema de disparo é configurado para se mover através do
atuador de extremidade durante um curso de disparo. O instrumento
cirurgico compreende adicionalmente um primeiro membro giratorio
configurado para sincronizar seletivamente o movimento do sistema de
disparo com o movimento do sistema de articulagcdo e um segundo
membro giratorio montado operacionalmente engatavel com o sistema
de articulacdo. O sistema de fechamento € configurado para parar a

rotacdo do segundo membro giratorio durante o curso de fechamento
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para travar o sistema de articulagdo no lugar e impedir a articulacdo do
atuador de extremidade.

[00761] Exemplo 195 - O instrumento cirurgico do Exemplo 194, sendo
gue compreende adicionalmente um cartucho de grampos que inclui os
grampos armazenados de modo removivel no mesmo.

[00762] Exemplo 196 - Um conjunto de cartucho de grampos que
compreende uma extremidade proximal, uma extremidade distal, um
corpo de cartucho que compreende uma ponta arredondada na
extremidade distal, uma pluralidade de cavidades de grampos definidas
no corpo do cartucho, sendo que a pluralidade de cavidades de grampo
se estende longitudinalmente a partir da extremidade proximal até a
extremidade distal, uma pluralidade de grampos armazenados de modo
removivel dentro da pluralidade de cavidades de grampo, um acionador
configurado para suportar a0 menos uma dentre a pluralidade de
grampos, e um deslizador moével em direcdo a extremidade distal durante
um curso de disparo. O deslizador compreende uma primeira rampa e
uma segunda rampa, sendo que a primeira rampa € lateralmente
deslocada em relacdo a segunda rampa. A primeira Rampa e a segunda
rampa sao configuradas para levantar o acionador, sendo que a ponta
arredondada do corpo de cartucho compreende uma primeira reentrancia
formada dentro da extremidade distal configurada para receber a primeira
rampa do deslizador apdos o término do curso de disparo e uma segunda
reentrancia formada dentro da extremidade distal configurada para
receber a segunda rampa do deslizador apdés o curso de disparo ser
completado.

[00763] Exemplo 197 - O conjunto de cartucho de grampos do Exemplo
196, sendo que a primeira rampa e a segunda rampa sao expostas na
extremidade distal mediante a conclusdo do curso de disparo.

[00764] Exemplo 198 - o conjunto de cartucho de grampos do

Exemplo 196 ou 197, sendo que o acionador compreende uma
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primeira por¢cdo do acionador configurada para suportar um primeiro
grampo, uma segunda porc¢éo do acionador configurada para suportar
um segundo grampo e uma terceira porcao do acionador configurada
para suportar um terceiro grampo.

[00765] Exemplo 199 - O conjunto de cartucho de grampos do
Exemplo 198, sendo que o acionador compreende adicionalmente um
membro de base central que conecta a primeira por¢ao do acionador,
a segunda porcéao do acionador e a terceira por¢cao do acionador.
[00766] Exemplo 200 - O conjunto de cartucho de grampos do
Exemplo 199, sendo que a primeira por¢ao do acionador compreende
uma primeira coluna de suporte para frente que compreende uma
extremidade proximal e a segunda porcao do acionador compreende
uma segunda coluna de suporte para frente que compreende uma
extremidade distal. O membro de base central se estende
longitudinalmente entre a extremidade proximal da primeira coluna de
suporte para frente e a extremidade distal da segunda coluna de suporte
para frente.

[00767] Exemplo 201 - O conjunto de cartucho de grampos do Exemplo
196, 197, 198, 199 ou 200, sendo que o membro de base central
compreende uma parede inclinada para tras configurada para ser
engatada pelo deslizador.

[00768] Exemplo 202 - O conjunto de cartucho de grampos do
Exemplo 196, 197, 198, 199, 200 ou 201, sendo que o deslizador é
configurado para acionar o acionador em direcdo a uma bigorna
posicionada em oposicao ao conjunto de cartucho de grampos.
[00769] Exemplo 203 - Um conjunto de cartucho de grampos que
compreende uma extremidade proximal, uma extremidade distal, um
corpo de cartucho que compreende uma ponta encurtada na extremidade
distal e uma fileira de grampos armazenados de modo removivel no

corpo do cartucho. A fileira de grampos se estende longitudinalmente a

Peticio 870200016541, de 04/02/2020, pég. 210/316



208/220

partir da extremidade proximal até a extremidade distal. A fileira de
grampos compreende um grampo mais distal e um grampo mais
proximal. O conjunto de cartucho de grampos compreende
adicionalmente acionadores, sendo que cada acionador é configurado
para suportar pelo menos um dos grampos, e um deslizador movel em
direcdo a extremidade distal. O deslizador compreende uma rampa
configurada para levantar os acionadores e os grampos em direcéo a
uma bigorna posicionada do lado oposto ao conjunto de cartucho de
grampos durante um curso de disparo. O deslizador compreende
adicionalmente uma base, em que um comprimento da ponta encurtado
se estende a partir do grampo mais distal até a extremidade distal, e
sendo que o comprimento da ponta encurtada € mais curto do que a base
do deslizador.

[00770] Exemplo 204 - o conjunto de cartucho de grampos do
Exemplo 203, compreendendo adicionalmente a bigorna, sendo que a
bigorna compreende uma ponta protetora na extremidade distal.
[00771] Exemplo 205 - O conjunto de cartucho de grampos do
Exemplo 203 ou 304, compreendendo adicionalmente a bigorna, sendo
gue a extremidade distal da ponta encurtada se estende além da
extremidade distal da bigorna.

[00772] Exemplo 206 - O conjunto de cartucho de grampos do Exemplo
203, 204 ou 205, sendo que a rampa do deslizador é exposta na
extremidade distal apds a concluséo do curso de disparo.

[00773] Exemplo 207 - Um atuador de extremidade para um
instrumento de grampeamento cirargico. O atuador de extremidade
compreende um conjunto de cartucho de grampos. O conjunto de
cartucho de grampos compreende uma extremidade proximal, uma
extremidade distal, um corpo de cartucho que compreende uma ponta
encurtada na extremidade distal, grampos armazenados de modo

removivel no corpo do cartucho, um acionador configurado para
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sustentar pelo menos um dos grampos e um deslizador movel em
direcdo a extremidade distal. O deslizador compreende uma rampa
configurada para levantar o acionador e ao menos um grampo. O
deslizador compreende adicionalmente uma base, sendo que a ponta
encurtada do corpo de cartucho é mais curta do que a base do
deslizador. O atuador de extremidade compreende adicionalmente uma
bigorna. A bigorna compreende uma superficie formadora de grampo
gue compreende uma pluralidade de bolsos formadores de grampos. A
bigorna compreende adicionalmente uma ponta distal arredondada que
se estende para baixo em direcdo ao conjunto de cartucho de grampos.
[00774] Exemplo 208 - O atuador de extremidade do Exemplo 207,
sendo que a ponta distal arredondada é fixa de modo removivel a
bigorna.

[00775] Exemplo 209 - O atuador de extremidade do Exemplo 207
ou 208, sendo que a bigorna compreende adicionalmente uma estrutura
que compreende um elemento de fixacdo configurado para facilitar a
fixacdo da ponta distal arredondada a estrutura.

[00776] Exemplo 210 - O atuador de extremidade do Exemplo 207, 208
ou 209, sendo que a bigorna compreende uma extremidade distal, e sendo
gue a extremidade distal do conjunto de cartucho de grampos se estende
além da extremidade distal da bigorna.

[00777] Exemplo 211 - Um conjunto de cartucho de grampos que
compreende um corpo de cartucho, uma extremidade proximal, uma
extremidade distal, uma fenda configurada para receber um membro
de corte e uma primeira fileira de grampos armazenados de modo
removivel no corpo do cartucho, sendo que a primeira fileira de
grampos se estende entre a extremidade proximal e a extremidade
distal ao longo de um primeiro lado da fenda. O conjunto de cartucho
de grampos compreende adicionalmente uma segunda fileira de

grampos armazenados de modo removivel no corpo do cartucho,
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sendo que a segunda fileira de grampos se estende entre a
extremidade proximal e a extremidade distal ao longo da primeira fileira
de grampos no primeiro lado da fenda. O conjunto de cartucho de
grampos compreende adicionalmente uma terceira fileira de grampos
armazenados de modo removivel no corpo do cartucho, sendo que a
terceira fileira de grampos se estende entre a extremidade proximal e
a extremidade distal ao longo da segunda fileira de grampos no
primeiro lado da fenda. O conjunto de cartucho de grampos
compreende adicionalmente um acionador configurado para sustentar
um primeiro grampo da primeira fileira de grampos, um segundo
grampo da segunda fileira de grampos, e um terceiro grampo da
terceira fileira de grampos, sendo que o segundo grampo esta mais
proximo a extremidade proximal do que o primeiro grampo e o terceiro
grampo.

[00778] Exemplo 212 - O conjunto de cartucho de grampos do
Exemplo 211, sendo que o primeiro grampo, 0 segundo grampo, e 0
terceiro grampo formam uma configuracdo de seta para tras.

[00779] Exemplo 213 - O conjunto de cartucho de grampos do
Exemplo 211 ou 212, que compreende adicionalmente um deslizador
configurado para levantar o acionador em direcdo a uma bigorna
posicionada em oposi¢ao ao conjunto de cartucho de grampos.

[00780] Exemplo 214 - O conjunto de cartucho de grampos do Exemplo
211, 212 ou 213, que compreende adicionalmente uma bigorna, em que a
bigorna compreende uma extremidade distal.

[00781] Exemplo 215 - O conjunto de cartucho de grampos do
Exemplo 214, sendo que a extremidade distal do cartucho de grampos
se estende distalmente em relacdo a extremidade distal da bigorna.
[00782] Exemplo 216 - Um sistema de cartucho de grampos que
compreende um atuador de extremidade configurdvel em uma

configuragcdo aberta e uma configuragdo fechada. O atuador de
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extremidade compreende uma garra de bigorna e uma garra de
cartucho. A garra de cartucho é configurada para receber um cartucho
de grampos. A garra de cartucho compreende um detalhe do cartucho
de referéncia. O sistema de cartucho de grampos compreende
adicionalmente um primeiro cartucho de grampos. O primeiro cartucho
de grampos compreende uma primeira plataforma configurada para
suportar o tecido de um paciente, as primeiras cavidades de grampo
definidas na primeira plataforma, os primeiros grampos armazenados
de modo removivel nas primeiras cavidades de grampo, e uma primeira
extremidade proximal. A primeira extremidade proximal € alinhada com
um detalhne da garra do cartucho quando o primeiro cartucho de
grampos € posicionado na garra do cartucho. O primeiro cartucho de
grampos compreende adicionalmente uma primeira extremidade distal,
sendo que um primeiro comprimento de cartucho é definido entre a
primeira extremidade proximal e a primeira extremidade distal. O
sistema de cartucho de grampos compreende adicionalmente um
segundo cartucho de grampos. O segundo cartucho de grampos
compreende uma segunda plataforma configurada para suportar o
tecido de um paciente, as segundas cavidades de grampo definidas na
segunda plataforma, os segundos grampos armazenados de modo
removivel nas segundas cavidades de grampo, e uma segunda
extremidade proximal. A segunda extremidade proximal € alinhada com
um detalhe da garra do cartucho quando o segundo cartucho de
grampos é posicionado na garra do cartucho. O segundo cartucho de
grampos compreende adicionalmente uma segunda extremidade distal,
sendo que um segundo comprimento de cartucho é definido entre a
segunda extremidade proximal e a segunda extremidade distal, sendo
gue a bigorna é suportada por um primeiro local no primeiro cartucho de
grampos quando o atuador de extremidade estd na configuragao

fechada e o primeiro cartucho de grampos € posicionado na garra do

Peticao 870200016541, de 04/02/2020, pég. 214/316



212/220

cartucho. A bigorna € suportada por um segundo local no segundo
cartucho de grampos quando o atuador de extremidade estd na
configuracéo fechada e o segundo cartucho de grampos € posicionado
na garra do cartucho. O primeiro local € uma primeira distancia
ortogonal para longe do detalhe de suporte do cartucho quando o
primeiro cartucho de grampos € posicionado na garra do cartucho e o
segundo local é uma segunda distancia ortogonal para longe do detalhe
de suporte do cartucho quando o segundo cartucho de grampos é
posicionado na garra do cartucho. A primeira distancia ortogonal é
diferente da segunda distancia ortogonal. A garra de bigorna deflete de
modo diferente em resposta a se o primeiro cartucho de grampos ou o
segundo cartucho de grampos € posicionado na garra do cartucho.
[00783] Exemplo 217 - O sistema de cartucho de grampos do Exemplo
216, sendo que o segundo comprimento do cartucho é diferente do
primeiro comprimento do cartucho.

[00784] Exemplo 218 - O sistema de cartucho de grampos dos
Exemplos 216 ou 217, sendo que o segundo comprimento do cartucho
€ mais curto do que o primeiro comprimento do cartucho.

[00785] Exemplo 219 - O sistema de cartucho de grampos do
Exemplo 216, 217 ou 218, sendo que a segunda distancia ortogonal é
mais curta do que a primeira distancia ortogonal.

[00786] Exemplo 220 - O sistema de cartucho de grampos do
Exemplo 216, 217 ou 218, sendo que a segunda distancia ortogonal é
mais alta do que a primeira distancia ortogonal.

[00787] Exemplo 221 - O sistema de cartucho de grampos dos
Exemplos 216, 217, 219 ou 220, sendo que o segundo comprimento
do cartucho é mais longo do que o primeiro comprimento do cartucho.
[00788] Exemplo 222 - O sistema de cartucho de grampos do
Exemplo 216, 217, 218 ou 221, sendo que a segunda distancia

ortogonal é mais curta do que a primeira distancia ortogonal.
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[00789] Exemplo 223 - O sistema de cartucho de grampos do Exemplo
216, 217, 218 ou 221, sendo que a segunda distancia ortogonal € mais
alta do que a primeira distancia ortogonal.

[00790] Exemplo 224 - O sistema de cartucho de grampos do
Exemplo 216, 217, 218, 219, 220, 221, 222 ou 223, sendo que 0
segundo local esta mais proximo da segunda extremidade distal do que
o primeiro local da primeira extremidade distal.

[00791] Exemplo 225 - O sistema de cartucho de grampos do Exemplo
216, 217, 218, 219, 220, 221, 222 ou 223, sendo que o segundo local é
posicionado posterior a segunda extremidade distal do que o primeiro local
da primeira extremidade distal.

[00792] Exemplo 226 — O sistema de cartucho de grampos do
Exemplo 216, 217, 218, 219, 220, 221, 222, 223, 224 ou 225, sendo
gue a garra de bigorna compreende uma ponta de bigorna distal. O
primeiro comprimento do cartucho € ajustado de modo que a ponta de
bigorna distal se estende além da primeira extremidade distal, sendo
gue o segundo comprimento do cartucho é ajustado de modo que a
ponta da bigorna distal ndo se estende além da segunda extremidade
distal.

[00793] Exemplo 227 - O sistema de cartucho de grampos do
Exemplo 216, 217, 218, 219, 220, 221, 222, 223, 224, 225 ou 226,
sendo que a garra de bigorna experimenta uma primeira deflexao
quando o atuador de extremidade esta na configuracdo fechada e o
primeiro cartucho de grampos é posicionado na garra do cartucho. A
garra de bigorna experimenta uma segunda deflexdo quando o atuador
de extremidade esta na configuracéo fechada e o segundo cartucho de
grampos é posicionado na garra do cartucho. A segunda deflexao é
maior do que a primeira deflexao.

[00794] Exemplo 228 - O sistema de cartucho de grampos do
Exemplo 216, 217, 218, 219, 220, 221, 222, 223, 224, 225, 226 ou 227,
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sendo que cada primeiro grampo compreende uma altura ndo formada
dentro de uma primeira faixa de altura nao formada, sendo que cada
segundo grampo compreende uma altura ndo formada dentro de uma
segunda faixa de altura ndo formada, e sendo que a segunda faixa de
altura ndo formada compreende alturas que sdo mais altas do que as
alturas na primeira de altura nao formada.

[00795] Exemplo 229 - O sistema de cartucho de grampos do
Exemplo 216, 217, 218, 219, 220, 221, 222, 223, 224, 225, 226 ou 227,
sendo que cada primeiro grampo compreende uma altura ndo formada
dentro de uma primeira faixa de altura ndo formada, sendo que cada
segundo grampo compreende uma altura ndo formada dentro de uma
segunda faixa de altura ndo formada, e sendo que a segunda faixa de
altura nao formada compreende alturas que sdo mais curtas do que as
alturas na primeira de altura nao formada.

[00796] Exemplo 230 - O sistema de cartucho de grampos do Exemplo
216, 217, 218, 219, 220, 221, 222, 223, 224, 225, 226, 227, 228 ou 229,
sendo que cada primeiro grampo compreende uma altura nao formada
dentro de uma primeira faixa de altura ndo formada, sendo que cada
segundo grampo compreende uma altura ndo formada dentro de uma
segunda faixa de altura ndo formada, e sendo que a segunda faixa de
altura ndo formada é diferente da primeira faixa de altura ndo formada,
porém sobrepde parcialmente com a primeira faixa de altura ndo formada.
[00797] Exemplo 231 - O sistema de cartucho de grampos do
Exemplo 216, 217, 218, 219, 220, 221, 222, 223, 224, 225, 226, 227,
228, 229 ou 230, sendo que a garra de bigorna compreende uma ponta
da bigorna distal, sendo que o primeiro comprimento do cartucho é
ajustado de modo que a ponta da bigorna distal se estende além da
primeira extremidade distal, e sendo que o segundo comprimento do
cartucho é ajustado de modo que a ponta da bigorna distal € mais curta

gue a segunda extremidade distal.
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[00798] Exemplo 232 - O sistema de cartucho de grampos do
Exemplo 216, 217, 218, 219, 220, 221, 222, 223, 224, 225, 226, 227,
228, 229, 230 ou 231, sendo que a garra de bigorna € giratoria em
relacdo a garra do cartucho.

[00799] Exemplo 233 - O sistema de cartucho de grampos do
Exemplo 216, 217, 218, 219, 220, 221, 222, 223, 224, 225, 226, 227,
228, 229, 230 ou 231, sendo que a garra do cartucho é giratéria em
relacdo a garra de bigorna.

[00800] Exemplo 234 - O sistema de cartucho de grampos do
Exemplo 216, 217, 218, 219, 220, 221, 222, 223, 224, 225, 226, 227,
228, 229, 230, 231, 232 ou 233, sendo que a primeira extremidade distal
compreende uma primeira ponta de cartucho e a segunda extremidade
distal compreende uma segunda ponta de cartucho. A segunda ponta
de cartucho é mais arredondada do que a primeira ponta de cartucho.
[00801] Exemplo 235 - O sistema de cartucho de grampos do
Exemplo 216, 217, 218, 219, 220, 221, 222, 223, 224, 225, 226, 227,
228, 229, 230, 231, 232, 233 ou 234, sendo que a primeira extremidade
distal compreende uma primeira ponta de cartucho e a segunda
extremidade distal compreende uma segunda ponta de cartucho. A
segunda ponta de cartucho é mais curta do que a primeira ponta de
cartucho.

[00802] A totalidade das descri¢gdes de:

[00803] - Patente US n° 5.403.312, intitulada "ELECTROSURGICAL
HEMOSTATIC DEVICE", que foi concedida em 4 de abril de 1995;
[00804] - Patente US n° 7.000.818, intitulada "SURGICAL STAPLING
INSTRUMENT HAVING SEPARATE DISTINCT CLOSING AND FIRING
SYSTEMS", que foi concedida em 21 de fevereiro de 2006;

[00805] - Patente US n° 7.422.139, intitulada "MOTOR-DRIVEN
SURGICAL CUTTING AND FASTENING INSTRUMENT WITH TACTILE
POSITION FEEDBACK", que foi concedida em 9 de setembro de 2008;
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[00806] - Patente US n° 7.464.849, intitulada "ELECTRO-
MECHANICAL SURGICAL INSTRUMENT WITH CLOSURE SYSTEM
AND ANVIL ALIGNMENT COMPONENTS", que foi concedida em 16
de dezembro de 2008;

[00807] - Patente US n° 7.670.334, intitulada "SURGICAL
INSTRUMENT HAVING AN ARTICULATING END EFFECTOR", que
foi concedida em 2 de margo de 2010;

[00808] - Patente US n° 7.753.245, intitulada "SURGICAL STAPLING
INSTRUMENTS", que foi concedida em 13 de julho de 2010;

[00809] - Patente US n° 8.393.514, intitulada "SELECTIVELY
ORIENTABLE IMPLANTABLE FASTENER CARTRIDGE", que foi
concedida em 12 de marco de 2013;

[00810] - Pedido de Patente US n° de série 11/343.803, intitulado
"SURGICAL INSTRUMENT HAVING RECORDING CAPABILITIES";
agora Patente US n° 7.845.537,

[00811] - Pedido de Patente US n° de série 12/031.573, intitulado
"SURGICAL CUTTING AND FASTENING INSTRUMENT HAVING RF
ELECTRODES", depositado em 14 de fevereiro de 2008;

[00812] - Pedido de Patente US n° de série 12/031.873, intitulado "END
EFFECTORS FOR A SURGICAL CUTTING AND STAPLING
INSTRUMENT", depositado em 15 de fevereiro de 2008, agora Patente
US n° 7.980.443;

[00813] - Pedido de Patente US n° de série 12/235.782, intitulado
"MOTOR-DRIVEN SURGICAL CUTTING INSTRUMENT", agora Patente
US n° 8.210.411;

[00814] - Pedido de Patente US n° de série 12/249.117, intitulado
"POWERED SURGICAL CUTTING AND STAPLING APPARATUS WITH
MANUALLY RETRACTABLE FIRING SYSTEM", agora Patente US n°
8.608.045;

[00815] - Pedido de Patente US n° de série 12/647.100, intitulado
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"MOTOR-DRIVEN SURGICAL CUTTING INSTRUMENT WITH
ELECTRIC ACTUATOR DIRECTIONAL CONTROL ASSEMBLY",
depositado em 24 de dezembro de 2009; agora Patente US n°
8.220.688;

[00816] - Pedido de Patente US n° de série 12/893.461, intitulado
"STAPLE CARTRIDGE", depositado em 29 de setembro de 2012, agora
Patente US n° 8.733.613;

[00817] - Pedido de Patente US n° de série 13/036.647, intitulado
"SURGICAL STAPLING INSTRUMENT", depositado em 28 de
fevereiro de 2011, agora Patente US n° 8.561.870;

[00818] - Pedido de Patente US n° de série 13/118.241, intitulado
"SURGICAL STAPLING INSTRUMENTS WITH ROTATABLE STAPLE
DEPLOYMENT ARRANGEMENTS", agora Patente US n°
2012/9.072.535;

[00819] - Pedido de Patente US n° de série 13/524.049, intitulado
"ARTICULATABLE SURGICAL INSTRUMENT COMPRISING A
FIRING DRIVE", depositado em 15 de junho de 2012; agora Patente US
n° 9.101.358;

[00820] - Pedido de Patente US n° de série 13/800.025, intitulado
"STAPLE CARTRIDGE TISSUE THICKNESS SENSOR SYSTEM",
depositado em 13 de marco de 2013, agora Patente US n° 9.345.481,
[00821] - Pedido de Patente US n° de série 13/800.067, intitulado
STAPLE CARTRIDGE TISSUE THICKNESS SENSOR SYSTEM,
depositado em 13 de marco de 2013, agora publicacdo de Pedido de
Patente US n° 2014/0263552;

[00822] - publicagédo de Pedido de Patente US n° 2007/0175955,
intitulada "SURGICAL CUTTING AND FASTENING INSTRUMENT WITH
CLOSURE TRIGGER LOCKING MECHANISM", depositada em 31 de
janeiro de 2006; e

[00823] - publicacdo de Pedido de Patente US n° 2010/0264194,
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intitulada "SURGICAL STAPLING INSTRUMENT WITH AN
ARTICULATABLE END EFFECTOR", depositada em 22 de abril de
2010, agora Patente US n° 8.308.040, estdo aqui incorporados por
referéncia.

[00824] Embora varios dispositivos tenham sido aqui descritos em
conexdo com determinadas modalidades, modificacbes e variacbes
dessas modalidades podem ser implementadas. Os recursos, estruturas
ou caracteristicas especificas podem ser combinados de qualquer
maneira adequada em uma ou mais modalidades. Portanto, 0s recursos,
as estruturas ou as caracteristicas especificas ilustrados ou descritos em
conexdo com uma modalidade podem ser combinados, no todo ou em
parte, com 0S recursos, estruturas ou caracteristicas de uma ou mais
outras modalidades, sem limitacdo. Além disso, onde forem revelados
materiais para determinados componentes, outros materiais podem ser
usados. Além disso, de acordo com varias modalidades, um unico
componente pode ser substituido por multiplos componentes e multiplos
componentes podem ser substituidos por um Unico componente, para
executar uma ou mais fungdes determinadas. A descricdo mencionada
anteriormente e as reivindicacdes seguintes sdo destinadas a abranger
todas essas modificacdes e variacoes.

[00825] Os dispositivos aqui revelados podem ser projetados para
serem descartados apds um unico uso, ou podem ser projetados para
serem usados multiplas vezes. Em qualquer um dos casos, entretanto,
um dispositivo pode ser recondicionado para reuso ap0s ao menos um
uso. O recondicionamento pode incluir qualquer combinacdo das
etapas incluindo, mas n&o se limitando a, a desmontagem do
dispositivo seguida de limpeza ou substituicdo de pecas especificas do
dispositivo e remontagem subsequente do dispositivo. Em particular,
uma instalacdo de recondicionamento e/ou equipe cirargica pode

desmontar um dispositivo e, apos a limpeza e/ou substituicdo de partes
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particulares do dispositivo, o dispositivo pode ser remontado para uso
subsequente. Os versados na técnica entenderdo que o0
recondicionamento de um dispositivo pode usar uma variedade de
técnicas para desmontar, limpar/substituir e remontar. O uso dessas
técnicas, bem como o dispositivo recondicionado resultante, estdo
todos no escopo do presente pedido.

[00826] Os dispositivos revelados aqui podem ser processados antes
da cirurgia. Primeiro, um instrumento novo ou usado pode ser obtido e,
se necessario, limpo. O instrumento pode ser, entédo, esterilizado. Em
uma técnica de esterilizacdo, o instrumento € disposto em um recipiente
fechado e vedado, como uma bolsa plastica ou de TYVEK. O recipiente
e o instrumento podem, entdo, ser colocados em um campo de radiacao
gue possa penetrar no recipiente, como radiacdo gama, raios X e/ou
elétrons de alta energia. A radiacdo pode exterminar as bactérias no
instrumento e no recipiente. O instrumento esterilizado pode, entao, ser
armazenado em um recipiente estéril. O recipiente vedado pode manter
0 instrumento estéril até que seja aberto na instalacdo médica. Um
dispositivo pode também ser esterilizado com o uso de qualquer outra
técnica conhecida, incluindo, mas nao se limitando a, radiacdo beta,
radiacdo gama, 6xido de etileno, peroxido de plasma e/ou vapor d"agua.
[00827] Embora esta invencédo tenha sido descrita como tendo
designs exemplificadores, a presente invencao pode ser adicionalmente
modificada dentro do espirito e do escopo da descricdo. Pretende-se,
portanto, que este pedido cubra quaisquer variacfes, usos ou
adaptacdes da invengdo com o0 uso de seus principios gerais.

[00828] Qualquer patente, publicacdo ou outro material de
descricdo, no todo ou em parte, que se diz ser incorporado a presente
invencao a titulo de referéncia, é incorporado a presente invengao
somente até o0 ponto em que 0s materiais incorporados ndo entrem em

conflito com definicdes, declara¢cbes ou outro material de descricéo
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existentes apresentados nesta descricdo. Desse modo, e na medida
do necessério, a descricdo como explicitamente aqui apresentada
substitui qualquer material conflitante incorporado a presente invengao
a titulo de referéncia. Qualquer material, ou por¢cdo do mesmo, tido
como aqui incorporado a titulo de referéncia, mas que entre em conflito
com as definicbes, declaracdes, ou outros materiais de descricdo
existentes aqui apresentados estard aqui incorporado apenas até o
ponto em que nao haja conflito entre o material incorporado e o

material de descricao existente.
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REIVINDICACOES
1. Instrumento cirdrgico caracterizado por compreender:
um atuador de extremidade que compreende uma
extremidade proximal e uma extremidade distal; e
um eixo de acionamento que compreende:
uma estrutura;
uma placa de trava moével em relacdo a dita estrutura,
sendo que a dita placa de trava compreende uma primeira cremalheira
longitudinal de dentes de trava;
uma junta articulada, sendo que o dito atuador de
extremidade é conectado de forma giratéria ao dito eixo de acionamento
pela dita junta articulada;
um atuador de articulacdo operacionalmente conectado
ao dito atuador de extremidade, em que o dito atuador de articulacao é
movel distalmente, para girar o dito atuador de extremidade em uma
primeira direcdo, e proximalmente para girar o dito atuador de
extremidade em uma segunda direcéo, e sendo que o dito atuador de
articulacdo compreende uma segunda cremalheira longitudinal de
dentes de trava; e
uma trava de articulacdo que compreende uma terceira
cremalheira longitudinal de dentes de trava, sendo que a dita trava de
articulacdo é posicionavel em uma posicao destravada, na qual o dito
atuador de articulacdo pode se mover em relacéo a dita estrutura, e em
uma posicao travada, na qual a dita terceira cremalheira longitudinal de
dentes de trava é engatada a dita primeira cremalheira longitudinal de
dentes de trava e a dita segunda cremalheira longitudinal de dentes de
trava para evitar o dito movimento proximal e distal do dito atuador de
articulacao.
2. Instrumento cirargico, de acordo com a reivindicacao 1,

caracterizado por a dita primeira cremalheira longitudinal de dentes de
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trava ser definida em um primeiro plano, em que a dita segunda
cremalheira longitudinal de dentes de trava é definida em um segundo
plano e sendo que o dito primeiro plano e o dito segundo plano séo
diferentes.

3. Instrumento cirargico, de acordo com a reivindicacao 1,
caracterizado por a dita placa de trava ser deslizante em relacéo a dita
estrutura.

4. Instrumento cirargico, de acordo com a reivindicacéo 3,
caracterizado por a dita estrutura compreender uma reentrancia, em que
a dita placa de trava € posicionada na dita reentrancia, em que a dita
reentrancia compreende uma parede de extremidade proximal
configurada para limitar o movimento proximal da dita placa de trava
dentro da dita reentrancia, e em que a dita reentrancia compreende uma
parede de extremidade distal configurada para limitar o movimento distal
da dita placa de trava dentro da dita reentrancia.

5. Instrumento cirdrgico, de acordo com a reivindicagéo 4,
caracterizado por compreender adicionalmente um membro de
propenséo posicionado entre a dita parede de extremidade proximal e a
dita placa de trava.

6. Instrumento cirargico, de acordo com a reivindicacao 4,
caracterizado por compreender adicionalmente um membro de
propensédo posicionado entre a dita parede de extremidade distal e a
dita placa de trava.

7. Instrumento cirargico, de acordo com a reivindicacao 1,
caracterizado por o dito atuador de extremidade compreender uma
primeira garra e uma segunda garra, em que a dita primeira garra é
movel em relacéo a dita segunda garra entre uma posi¢cao aberta e uma
posicédo fechada, sendo que o dito instrumento cirirgico compreende
adicionalmente um membro de fechamento configurado para mover a

dita primeira garra em direcdo a dita posicao fechada durante um curso
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de fechamento e sendo que o dito membro de fechamento é configurado
para engatar a dita trava de articulagdo durante o dito curso de
fechamento e manter a dita trava de articulac&o na dita posicéo fechada.

8. Instrumento cirdrgico, de acordo com a reivindicagéo 7,
caracterizado por o dito eixo de acionamento definir um eixo geometrico
longitudinal, em que a dita estrutura compreende uma porcéo flexivel,
sendo que o dito membro de fechamento é configurado para empurrar
a dita placa de trava contra a dita porcéao flexivel e defletir a dita por¢éo
flexivel lateralmente em relacdo ao dito eixo geométrico longitudinal.

9. Instrumento cirargico, de acordo com a reivindicacao 8,
caracterizado por a dita porcéo flexivel compreender uma parede lateral
e uma cavidade definida atras da dita parede lateral e sendo que a dita
parede lateral € configurada para se flexionar para dentro da dita
cavidade.

10. Instrumento cirargico, de acordo com a reivindicacéo 1,
caracterizado por a dita trava de articulagéo ser propendida para engate
com a dita placa de trava e o dito atuador de articulacao.

11. Instrumento cirdrgico, de acordo com a reivindicacao 1,
caracterizado por o dito atuador de extremidade compreender
adicionalmente um cartucho de grampos que compreende grampos
armazenados de modo removivel no mesmo.

12. Instrumento cirdrgico, de acordo com a reivindicacdo 11,
caracterizado por o dito cartucho de grampos ser substituivel.

13. Instrumento cirdrgico, de acordo com a reivindicacdo 11,
caracterizado por o dito atuador de extremidade compreender uma
primeira garra e uma segunda garra, em que a dita primeira garra é
movel em relacéo a dita segunda garra entre uma posi¢cao aberta e uma
posicéo fechada e sendo que a dita primeira garra compreende o dito
cartucho de grampos.

14. Instrumento cirargico, de acordo com a reivindicacdo 11,
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caracterizado por o dito atuador de extremidade compreender uma
primeira garra e uma segunda garra, em que a dita primeira garra é
movel em relacéo a dita segunda garra entre uma posi¢cao aberta e uma
posicdo fechada, e em que a dita segunda garra compreende o dito
cartucho de grampos.

15. Instrumento cirargico, de acordo com a reivindicacéo 1,
caracterizado por a dita primeira cremalheira longitudinal de dentes de
trava compreender dentes espacados em um primeiro passo, sendo que
a dita segunda cremalheira longitudinal de dentes de trava compreende
dentes espagcados em um segundo passo, em que o dito segundo passo
é diferente do dito primeiro passo, em que a dita cremalheira longitudinal
de dentes de trava compreende dentes espacados em um terceiro
passo e sendo que o dito terceiro passo é diferente do dito primeiro
passo e o dito segundo passo.

16. Instrumento cirdrgico caracterizado por compreender:

um atuador de extremidade que compreende uma
extremidade proximal e uma extremidade distal; e

um eixo de acionamento que compreende:

uma estrutura que compreende uma primeira
cremalheira longitudinal de dentes de trava;

uma junta articulada, em que o dito atuador de
extremidade é conectado de forma giratéria ao dito eixo de acionamento
pela dita junta articulada,

um atuador de articulacao operacionalmente conectado
ao dito atuador de extremidade, em que o dito atuador de articulacéo é
movel distalmente para girar o dito atuador de extremidade em uma
primeira direcdo, sendo que o dito atuador de articulacdo é movel
proximalmente para girar o dito atuador de extremidade em uma
segunda direcéo e sendo que o dito atuador de articulagdo compreende

uma segunda cremalheira longitudinal de dentes de trava; e
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uma trava de articulagcdo que compreende uma terceira
cremalheira longitudinal de dentes de trava, sendo que a dita trava de
articulacéo é posicionavel em uma posicao destravada, na qual o dito
atuador de articulacdo pode se mover em relacéo a dita estrutura, e em
uma posicao travada, na qual a dita terceira cremalheira longitudinal de
dentes de trava é engatada a dita primeira cremalheira longitudinal de
dentes de trava da dita estrutura e a dita segunda cremalheira
longitudinal de dentes de trava do dito atuador de articulac&o para inibir
o dito movimento proximal e distal do dito atuador de articulagéo.

17. Instrumento cirdrgico, de acordo com a reivindicacédo 16,
caracterizado por a dita estrutura compreender uma placa de trava
deslizante e sendo que a dita primeira cremalheira longitudinal de
dentes de trava é definida na dita placa de trava.

18. Instrumento cirargico, de acordo com a reivindicagéo 16,
caracterizado por o dito atuador de extremidade compreender um
cartucho de grampos que inclui grampos armazenados de modo
removivel no mesmo.

19. Instrumento cirdrgico caracterizado por compreender:

um atuador de extremidade; e

um eixo de acionamento que compreende:

uma estrutura;

uma junta articulada, sendo que o dito atuador de
extremidade é conectado de forma giratdria ao dito eixo de acionamento
pela dita junta articulada;

um atuador de articulagéo operacionalmente conectado
ao dito atuador de extremidade, em que o dito atuador de articulacéo é
movel em uma primeira direcdo para girar o dito atuador de extremidade
em uma direcdo e em que o dito atuador de articulagdo € movel em uma
segunda direcdo para girar o dito atuador de extremidade em uma outra

direcéo; e
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uma trava de articulacdo posicionavel em uma primeira
posicéo na qual o dito atuador de articulagcdo pode se mover em relagao
a dita estrutura, e em uma segunda posicdo na qual a dita trava de
articulacdo é engatada a dita estrutura e ao dito atuador de articulacao
para limitar o movimento do dito atuador de articulacéo na dita primeira
direcéo e na dita segunda direcéo.

20. Instrumento cirdrgico, de acordo com a reivindicacao 19,
caracterizado por o dito atuador de extremidade compreender um
cartucho de grampos que inclui grampos armazenados de modo
removivel no mesmo.

21. Instrumento cirdrgico caracterizado por compreender:

uma cabeca do atuador de extremidade configuravel em uma
configuracao néo presa e uma configuracdo presa; e

um eixo de acionamento que compreende:

uma estrutura que compreende um eixo geomeétrico
longitudinal;

uma junta articulada, em que a cabeca do dito atuador
de extremidade é conectada de forma giratéria ao dito eixo de
acionamento pela dita junta articulada;

um atuador de articulacéo operacionalmente conectado
a dita cabeca do atuador de extremidade, em que o dito atuador de
articulacdo € movel em uma primeira direcdo para girar a dita cabeca
do atuador de extremidade em uma diregcdo, em que o dito atuador de
articulacdo € movel em uma segunda direcdo para girar a dita cabeca
do atuador de extremidade em uma outra direcdo e em que o dito
atuador de articulagdo compreende pelo menos uma projecao de trava
gue se estende lateralmente em relacdo ao dito eixo geométrico
longitudinal;

uma trava de articulacdo que compreende pelo menos

duas projecbes que se estendem lateralmente em relagdo ao dito eixo
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geomeétrico longitudinal, em que a dita trava de articulacéo € configurada
para flexionar lateralmente em relacdo ao dito eixo geométrico
longitudinal para possibilitar o movimento de articulacdo da dita cabeca
do atuador de extremidade; e

um membro de fechamento configurado para mover a
dita cabeca do atuador de extremidade a partir da dita configuragdo nao
presa para a dita configuragéo presa durante um curso de fechamento,
em que o dito membro de fechamento evita que a dita trava de
articulacdo se flexione lateralmente apds o dito curso de fechamento,
impedindo, assim, a articulacdo da dita cabeca do atuador de

extremidade.
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RESUMO
Patente de Invencdo: "INSTRUMENTO CIRURGICO QUE
COMPREENDE UM SISTEMA DE ARTICULACAO TRAVAVEL A
UMA ESTRUTURA".

Um instrumento cirdrgico que compreende um eixo de
acionamento, um atuador de extremidade giratério em relacdo ao dito
eixo de acionamento ao redor de uma junta articulada, um sistema de
articulacao configurado para girar o atuador de extremidade e uma trava
de articulacdo. A trava de articulacdo é configurada para acoplar
seletivamente o sistema de articulacdo a uma estrutura do eixo de
acionamento. Em varias modalidades, o instrumento cirlrgico
compreende adicionalmente uma placa de trava mével na estrutura do
eixo de acionamento. Em tais modalidades, a trava de articulagdo é

configurada para travar o sistema de articulacéo a placa de trava.
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