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DESCRIPCION
Consola estéril para cirugia robética
Campo de la invencién
El objeto de la presente invencidn es una consola estéril.
En particular, dicha consola estéril es adecuada para cirugia robética.

La presente invencion también se refiere a un sistema de cirugia robdtica, asi como a una zona de operaciones
que comprende dicha consola estéril.

Antecedentes

Los conjuntos de cirugia robética que comprenden una interfaz maestra y una herramienta quirdrgica esclava son
generalmente conocidos en latécnica. En concreto, los conjuntos de cirugia robotica del tipo conocido comprenden
una estacion de control que incluye una pantalla y esta conectada a la interfaz maestra, tal como se muestra, por
ejemplo, en el documento WO-2016-201207, en el que un apéndice de la estacidon de control actua como
herramienta de entrada maestra para controlar el instrumento quirurgico esclavo que opera en el cuerpo de un
paciente.

Por ejemplo, el documento US-2008-177285 muestra una estacion de consola maestra equipada con reposabrazos
unidos a un elemento de asiento, en el que de cada reposabrazos sobresale un apéndice con restricciones
mecanicas que forma un extremo libre que comprende un anillo metalico portatil disefiado para ajustarse al dedo
de un cirujano, para detectar las 6rdenes manuales proporcionadas por el cirujano que lleva un anillo de este tipo.
El apéndice de control maestro esta conectado directamente a un conjunto de palanca articulada para transmitir
una orden a la parte esclava del robot.

La estacion de control maestro quirdrgico descrita en el documento mencionado anteriormente obliga al brazo y a
las manos del cirujano a adoptar una postura incomoda durante la cirugia debido a la carga de dicho apéndice
mecanico portatil.

Por ejemplo, el documento EP-2845556 muestra una estacion de consola maestra para cirugia robotica remota
equipada con una pantalla y una silla de control, comprendiendo dicha silla de control apéndices mecanicos que
sobresalen de una estructura de marco integrada con los reposabrazos de la silla, actuando dichos apéndices
mecanicos como herramienta de entrada maestra para controlar un brazo robético quirtrgico esclavo. Dichos
apéndices de entrada maestros estan conectados a detectores de fuerza/par y compensadores de fuerza para
detectar la orden manual del cirujano prevista y transmitir dicha informacidn a la herramienta quirdrgica esclava a
través de una unidad de procesamiento de datos.

Esta estacidon de consola remota obliga al cirujano a operar mientras esta sentado en una sala de control especifica,
ya que la estacién de consola remota no es adecuada para esterilizarse y colocarse dentro de la zona estéril del
quiréfano, es decir, alrededor de la mesa de operaciones, y al mismo tiempo dicha estacién de consola esta
disefiada para ser inamovible, dicho de otra manera, esta disefiada para no ser reubicada facilmente en diversas
ubicaciones de la sala de control remoto.

Ademas, una estacidén de consola remota de este tipo obliga al cirujano a operar introduciendo los brazos dentro
de un marco metalico para acceder a los apéndices de control maestro. Aunque es satisfactoria para reducir el
ruido debido principalmente a la transmision de vibraciones mecanicas del cirujano a los apéndices mecanicos
maestros dotados de detectores de fuerza/par, esta solucién obliga al cirujano a operar adoptando una posicion y
postura incomodas, especialmente durante operaciones quirlrgicas de larga duracion. Al utilizar una estacidén de
consola remota de este tipo para realizar una cirugia robética, la percepcion del cirujano de la cirugia es poco
realista, ya que el cirujano se sienta en una consola inamovible colocada en una sala que, idealmente, puede estar
situada lejos de la zona de operaciones y maneja apéndices de control maestro dotados de detectores de
fuerza/par y que tienen la apariencia de palancas de control.

Por lo tanto, se siente la necesidad de mejorar la comodidad del cirujano durante la cirugia robética y, al mismo
tiempo, de poner al cirujano en condiciones de manejar controladores maestros comunes.

Por ejemplo, los documentos WO-2017-064303 y WO-2017-064306, a nombre del mismo solicitante, muestran
una interfaz maestra que tiene una herramienta de control que reproduce el aspecto de un par de pinzas quirdrgicas
comunes, estando equipadas estas pinzas con sensores para detectar adecuadamente un campo de rastreo
generado por una tableta, conectada a las pinzas. Aunque son parcialmente satisfactorias y, en concreto, acortan
el periodo de formacion del cirujano para realizar cirugia roboética debido a la familiaridad de manejar dicho par de
pinzas quirdrgicas comunes, estas soluciones son propensas a presentar inconvenientes.
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En particular, en dichas soluciones conocidas, el volumen detectado por la tableta de rastreo esta restringido a una
parte del espacio situado encima de la tableta de rastreo. Por lo tanto, el cirujano no puede mover la herramienta
de entrada maestra por debajo de la tableta de rastreo maestra, lo que limita la amplitud de movimiento del cirujano
durante la operacién y también su comodidad. Dicho de otro modo, cuando el cirujano mueve el controlador
maestro por debajo de la tableta de rastreo maestra, esta Ultima no puede detectar el movimiento del controlador
maestro y, por lo tanto, transmitir el movimiento al efector de extremo robdtico esclavo.

Por lo tanto, se siente la necesidad de mejorar la libertad de movimiento del cirujano durante la cirugia robdtica y,
al mismo tiempo, de poner al cirujano en condiciones de manejar controladores maestros comunes.

El documento US-2014-0018960 da a conocer una interfaz maestra que comprende una consola remota conectada
a un sistema de control para accionar un brazo robético esclavo teleoperado que opera en un paciente. La consola
esta equipada con un dispositivo de agarre de herramienta maestra sin conexién mecanica a tierra que define un
marco de referencia centrado en el cuerpo, dicho de otra manera, un marco de referencia centrado en el cirujano
que maneja un dispositivo de agarre de herramienta maestra sin restricciones mecanicas de este tipo. De esta
manera, la unidad de control que detecta el marco de referencia centrado en el cuerpo adquiere informacidn sobre
la posicién y orientacion de dicho dispositivo de agarre de herramienta maestra y envia una sefial de orden al brazo
robético esclavo para accionar el efector de extremo del mismo. Otros ejemplos de consola remota se muestran
en los documentos US-2018-0078319 y US-2018-0092706. El documento US-2018-078034 da a conocer una
consola de cirujano que tiene una silla quirdrgica ajustable adecuada para girar con el propdsito de activar una
orden de intencion de entrada/salida de la operacion cuando un sensor de posicién adecuadamente provisto
detecta el giro de la silla.

Una solucién para la cirugia laparoscopica se conoce a partir del documento WO-2014-151621, que muestra una
plataforma maestra que comprende una pantalla, adecuada para mostrar la vista laparoscépica, un controlador
maestro con cable o inaldambrico con rastreo éptico o electromagnético, y una barra de apoyo adecuada para que
el antebrazo del cirujano de pie descanse sobre ella. La principal ventaja de esta solucion es la capacidad de
rastrear el movimiento del controlador maestro en un volumen que se extiende tanto por encima como por debajo
de la barra de apoyo, 1o que da como resultado una mayor amplitud de movimiento para el cirujano durante la
cirugia laparoscopica y le permite apoyar el antebrazo en dicha barra de apoyo. Ademas, dicha solucion también
permite al cirujano emplear simultaneamente un controlador maestro para operar a través del efector de extremo
del robot junto con una herramienta quirdrgica habitual adecuada para operar directamente sobre un cuerpo vivo,
proporcionando al cirujano una amplia gama de posibles tratamientos quirurgicos.

A pesar de la ventaja descrita anteriormente, la solucién dada a conocer no consigue proporcionar al cirujano una
postura cémoda y fiable durante la cirugia robética. Debido a la postura incémoda inherente del cirujano forzada
por esta solucién de plataforma maestra, el rastreo éptico del controlador maestro dado a conocer en el presente
documento permite al cirujano caminar por la zona de operaciones durante la cirugia, pero eso a menudo da como
resultado una pérdida de concentracion por parte del cirujano y/o el equipo quirdrgico, especialmente en
operaciones de larga duracidn, y también pueden surgir facilmente colisiones accidentales no deseadas con el
conjunto robético.

Se siente la necesidad de proporcionar una solucién de consola estéril para la cirugia robodtica que permita al
cirujano operar mientras se encuentra en una postura cémoda y, al mismo tiempo, adecuada para mejorar la
seguridad del paciente y de las partes del robot durante la cirugia robdtica.

Se siente la necesidad de proporcionar una solucion de consola estéril que permita al cirujano operar de forma
segura mientras se encuentra en una postura comoda, evitando por ese motivo limitar la amplitud de movimiento
permitida.

Se siente la necesidad de proporcionar una consola estéril para cirugia roboética adecuada para mejorar la
precision, la concentracién y, por lo tanto, la fiabilidad de la cirugia robética y, al mismo tiempo, adecuada para
una operacion de larga duracién, sin que por ello resulte muy incémoda o desconocida para el cirujano.

Solucioén

El alcance de la presente invencién consiste en superar los inconvenientes mencionados con referencia a la técnica
conocida.

El alcance de la presente invencién consiste en proporcionar una consola estéril para el sistema de cirugia robética,
disefiada para mejorar la comodidad del cirujano durante la cirugia robdtica, evitando que por ese motivo se vea
afectada la fiabilidad de la cirugia robética.

Este y otros alcances se consiguen por medio de una consola estéril segun la reivindicacion 1, asi como un sistema
de cirugia robdtica segun la reivindicacion 15, asi como una zona de operaciones segun la reivindicacion 16.
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Algunas realizaciones preferidas son el objeto de reivindicaciones dependientes.

Segun un aspecto de la invencion, una consola estéril para un sistema de cirugia robdtica comprende al menos
una herramienta de entrada maestra sin conexién mecanica a tierra y adecuada para que un cirujano la sujete con
la mano durante la cirugia, al menos una silla quirdrgica que comprende al menos una superficie de asiento para
que el cirujano se siente en ella durante la cirugia, al menos un sistema de rastreo, adecuado para detectar la
posicién y orientacién de dicha al menos una herramienta de entrada maestra dentro de un volumen de rastreo
predefinido, y al menos un elemento de apoyo para herramientas que proporciona un soporte para que descanse
dicha al menos una herramienta de entrada maestra cuando el cirujano no sujeta dicha al menos una herramienta
de entrada maestra con la mano.

Dicha al menos una herramienta de entrada maestra define al menos un primer marco de referencia unido a la
misma, y dicho sistema de rastreo que comprende un generador de campo define un segundo marco de referencia
unido al mismo, y dicho volumen de rastreo esta integrado con dicho generador de campo del sistema de rastreo,
y la posicioén y orientacion detectadas por dicho sistema de rastreo es la posicién y orientacién de dicho al menos
un primer marco de referencia con respecto al segundo marco de referencia, de modo que una unidad de control
del conjunto de cirugia robética sea adecuada para recibir informacion sobre dicha posicién y orientacidén de al
menos una herramienta de entrada maestra dentro de dicho volumen de rastreo y sea adecuada para transmitir
una sefial de orden al conjunto de robot esclavo con el fin de accionar dicho al menos un instrumento quirurgico.

El generador de campo del sistema de rastreo, por ejemplo, un generador de campo magnético, esta integrado
con una parte de la silla quirargica de modo que, cuando el cirujano se sienta en dicha superficie de asiento de la
silla quirdrgica y sujeta con la mano dicha al menos una herramienta de entrada maestra, dicha herramienta de
entrada maestra se encuentra dentro de dicho volumen de rastreoy el sistema de rastreo puede detectar la posicién
y orientacién de la misma.

La superficie de asiento de la silla quirdrgica puede pivotar alrededor de un eje de rotacion sustancialmente vertical,
y dicho generador de campo del sistema de rastreo esta integrado con dicha superficie de asiento de modo que el
volumen de rastreo esté integrado con la superficie de asiento de la silla quirdrgica de la consola estéril durante el
pivotaje de la superficie de asiento alrededor del eje de rotacion sustancialmente vertical.

La silla quirurgica puede comprender una parte de soporte inferior de asiento integrada con dicha superficie de
asiento y una estructura de base de silla que proporciona soporte estructural a una parte inferior de asiento, y dicha
parte de soporte inferior de asiento puede pivotar alrededor de un eje de rotacién sustancialmente vertical con
respecto a dicha estructura de base de asiento, y el generador de campo puede estar integrado con dicha parte
de soporte inferior de asiento, de modo que el volumen de rastreo esté integrado con la superficie de asiento de la
silla quirurgica de la consola estéril durante la rotacién alrededor del eje de rotacién sustancialmente vertical.

La consola estéril puede comprender un pafio estéril que cubra al menos dicha superficie de asiento de la silla
quirurgicay, preferiblemente, que cubra también las superficies de los reposabrazos del conjunto de reposabrazos
de la silla quirargica y, preferiblemente, que cubra también la parte de asiento trasera de |a silla quirtrgica. El pafio
estéril puede comprender un revestimiento de plastico o similar.

Gracias a las soluciones propuestas, se proporciona una consola estéril para cirugia robética adecuada para
ubicarse dentro de una zona de operaciones que rodea el cuerpo de un paciente durante la cirugia y adecuada
para moverse durante la cirugia sin que por este motivo se produzca la transmision de sefiales de orden no
deseadas al efector de extremo quirurgico.

Una zona de operaciones puede comprender al menos una de dichas consolas estériles y al menos un conjunto
de robot esclavo que comprende al menos un instrumento quirdrgico disefiado para operar en el cuerpo de un
paciente, y una estructura de soporte de paciente, por ejemplo, una cama de quiréfano o similar, que forma un
soporte para que el cuerpo de un paciente descanse sobre el mismo durante la cirugia y que se encuentra dentro
de la zona de operaciones.

La consola estéril puede colocarse dentro de la zona de operaciones cerca de la cama de quiréfano sin que por
este motivo sea necesario un solo uso.

Un sistema de cirugia robdtica puede comprender al menos una de dicha consola estéril y al menos un conjunto
de robot esclavo que comprende al menos un instrumento quirdrgico disefiado para operar en el cuerpo de un
paciente, y una unidad de control, adecuada para recibir informacién sobre dicha posicién y orientacién de dicha
al menos una herramienta de entrada maestra dentro de dicho volumen de rastreo y es adecuada para transmitir
una sefial de orden al conjunto de robot esclavo con el fin de accionar dicho al menos un instrumento quirurgico.
El sistema de cirugia roboética en su totalidad puede estar ubicado dentro de la zona de operaciones.

Figuras
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Caracteristicas y ventajas adicionales de la invencién apareceran en la descripcién que se ofrece a continuacién
de las realizaciones preferidas, que se dan como ejemplos y no pretenden ser limitativas, y que hacen referencia
a las figuras adjuntas, en las que:

- la figura 1 es una vista desde arriba que muestra esquematicamente una consola estéril dentro de una zona de
operaciones, segun una realizacion;

- la figura 2 es una vista desde arriba que muestra esquematicamente una consola remota no estéril;

- la figura 3 es una vista axonométrica que muestra un sistema de cirugia robdtica que comprende una consola
estéril dentro de una zona de operaciones, segun una realizacion;

- la figura 4 es una vista axonométrica que muestra una consola estéril, segun una realizacion;

- la figura 5 es una vista axonométrica de una consola estéril, segun una realizacion, en la que se muestra un
detector de asiento;

- la figura 6 es una vista axonométrica que muestra una consola estéril, segln una realizacién, en la que se
muestran un detector de asiento y una pantalla estéril;

- lafigura 7 es una vista axonométrica que muestra una consola estéril, segun una realizacién, en la que se muestra
un volumen de rastreo predefinido;

- la figura 8 es una vista axonométrica que muestra una consola estéril, segun una realizacion;

-las figuras 9 y 10 son vistas axonométricas que muestran un sistema de cirugia robética, segun algunas
realizaciones, que comprende una consola estéril;

- lafigura 11 es una vista axonométrica que muestra una herramienta de consola estéril, segun una realizacion, en
la que se muestra una conexion inalambrica de la herramienta;

- la figura 12 es una vista axonométrica que muestra una consola estéril, segun una realizacién;
- la figura 13 es una vista axonométrica que muestra un sistema de cirugia robética que comprende una consola
estéril dentro de una zona de operaciones, segun una realizacion, en la que se muestra una conexién inalambrica

de la silla;

- las figuras 14 y 15 son vistas en perspectiva que muestran una consola estéril, segin una realizacion, en la que
se muestra cada conjunto de reposabrazos asociado a un generador de campo;

- la figura 16 es un boceto de un sistema de cirugia robética, segun una realizacion;

- la figura 17 es un boceto de un sistema de cirugia robética, segun una realizacion;

- la figura 18 es una vista en alzado lateral que muestra esquematicamente una consola estéril seglin una
realizacién, dentro de una zona de operaciones, en la que se proporciona un pafio estéril que cubre la silla
quirurgica;

- la figura 19 es una vista en perspectiva que muestra una consola estéril, segun una realizacion;

- la figura 20 es una vista axonométrica que muestra una silla quirdrgica cubierta por un pafio estéril, segun una
realizacién.

Descripcién detallada de las realizaciones preferidas
Segun una realizacién general, se proporciona una consola estéril 302 para un sistema de cirugia robdtica 301.

Segun una realizacién general, se proporciona un sistema de cirugia robética 301 que comprende al menos una
de dicha consola estéril 302.

Segun una realizacion preferida, dicho sistema de cirugia roboética 301 comprende al menos una herramienta de
entrada maestra 306.

Dicha herramienta de entrada maestra 306 no tiene conexion mecanica a tierray es adecuada para que un cirujano
la sujete con la mano 332. Preferiblemente, el término herramienta de entrada maestra «sin conexién mecanica a
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tierra» 306 hace referencia a una herramienta de entrada maestra sin restricciones mecanicas con respecto a
posibles movimientos de posicion y orientacién en un volumen de trabajo predefinido. Por ejemplo, un volumen de
trabajo predefinido es un volumen que permite el rastreo de los movimientos de posicion dentro del alcance del
brazo del cirujano 332y el rastreo de todas las orientaciones.

Segun una realizacion, dicho sistema de cirugia robética 301 comprende dicha al menos una consola estéril 302,
adecuada para detectar una orden manual 348, y al menos un conjunto de robot esclavo 303, en el que dicha
consola estéril 302 comprende dicha herramienta de entrada maestra 306, y en el que dicho conjunto de robot
esclavo 303 comprende al menos un instrumento quirdrgico 304, disefiado para operar en el cuerpo de un paciente
337. Preferiblemente, dicho al menos un instrumento quirurgico 304 forma un efector de extremo teleoperado del
conjunto de robot esclavo 303 emparejado a lo largo de un par maestro-esclavo con dicha herramienta de entrada
maestra 306.

Segun una realizacion, dicha herramienta de entrada maestra 306 sin conexién mecanica a tierra no esta limitada
con respecto al conjunto de robot esclavo 303 para movimientos tanto de posicién como de orientacién dentro del
espacio de trabajo accesible de un cirujano y/o un espacio de trabajo de un transmisor de rastreo manual (por
ejemplo, oscilacién, elevacién, avance, inclinacion, guifiada y cabeceo en un sistema de coordenadas cartesianas,
y similares). Preferiblemente, dicha herramienta de entrada maestra 306 es una herramienta de entrada maestra
sin conexion a tierra.

Segun una realizacidn preferida, dicha al menos una herramienta de entrada maestra 306 es adecuada para que
un cirujano 332 la sujete con la mano y la manipule desde diversas ubicaciones de una zona de operaciones 333
durante la cirugia. Segun una realizacion preferida, el término "zona de operaciones" se refiere a una parte de
espacio que rodea al menos parcialmente el cuerpo de un paciente 337. Preferiblemente, dentro de la zona de
operaciones 333 se incluyen diversas ubicaciones junto al cuerpo del paciente. Preferiblemente, el término "zona
de operaciones 333" excluye ubicaciones remotas, tales como consolas remotas 358, en telecomunicacién con un
robot quirdrgico colocado junto al cuerpo del paciente, por ejemplo, que comprenda pantallas de visualizacion.
Preferiblemente, el término “"zona de operaciones" se refiere a ubicaciones en la misma sala del paciente durante
la cirugia desde donde el cirujano puede ver directamente el cuerpo del paciente 337.

Segun una realizacion preferida mostrada, por ejemplo, en la figura 1, la consola estéril 302 esta situada dentro de
la zona de operaciones 333.

Segun una realizacion preferida, dicha consola estéril 302 comprende un pafio estéril 361 que cubre dicha
superficie de asiento 310 de la silla quirdrgica 309. Gracias a la provisién de dicho pafio estéril 361, se proporciona
una separacién biolégica entre la superficie de asiento 310 de la silla quirdrgica 309 de la consola estéril 302 y el
cuerpo del paciente 337, reduciendo asi el riesgo de contaminacién. Ademas, de esta manera la silla quirurgica
309 no necesita esterilizarse antes de cada cirugia, y puede colocarse dentro de la zona de operaciones 333.

Segun una variante, tal como se muestra, por ejemplo, en la figura 2, el cirujano 332 puede operar desde una
ubicacién remota 358 y no puede ver directamente el cuerpo del paciente 337 vy, por lo tanto, se ve obligado a
utilizar medios de visualizacién remotos 359, 360, tales como una pantalla remota 359 y/o gafas remotas 360.
Preferiblemente, la ubicacion remota 358 esta separada de la zona de operaciones 333 por medio de una pared
362 o barrera 362.

Segun una realizacidon preferida, el término "manipulado” referido a dicha herramienta de entrada maestra 306
indica que la herramienta de entrada maestra puede tratarse o hacerse funcionar con o como si fuera con las
manos. Segun una realizacién preferida, el término "sujetar con la mano" referido a dicha herramienta de entrada
maestra 306 indica que la herramienta de entrada maestra esta disefiada para hacerse funcionar mientras se sujeta
con una mano, por ejemplo, la mano del cirujano 356. Segun una realizacion, dicha herramienta de entrada maestra
306 es una herramienta de entrada maestra 306 portatil. Seguin una realizacién preferida, el término "portatil"
referido a dicha herramienta de entrada maestra 306 indica que la herramienta de entrada maestra puede
transportarse o moverse.

Segun una realizacién, dicho conjunto de robot esclavo 303 comprende al menos un brazo quirdrgico 334 que
manipula dicho instrumento quirdrgico 304. Segun una realizacion, dicho conjunto de robot esclavo 303 comprende
al menos un micromanipulador 335 que manipula dicho instrumento quirdrgico 304. Preferiblemente, dicho al
menos un micromanipulador 335 esta conectado directamente en serie con dicho brazo quirtrgico 334 formando
una cadena cinematica con dicho brazo quirdrgico 334 y manipula dicho instrumento quirdrgico 304. Segun una
realizacién, al menos dos micromanipuladores 335 estan conectados directamente en serie con dicho brazo
quirurgico 334 formando una cadena cinematica de al menos dos ramas con dicho brazo quirdrgico 334.

Segun una realizacion, dicho sistema de cirugia robdética 301 comprende una unidad de control 305, adecuada
para recibir al menos una posicion y orientacién asociadas a dicha herramienta de entrada maestra 306 y adecuada
para transmitir una sefial de orden al conjunto de robot esclavo 303 con el fin de accionar dicho instrumento
quirurgico 304.
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Segun una realizacion preferida, dicha unidad de control 305 es adecuada para recibir una primera sefial de orden
349 que contiene informacion sobre dicha orden manual 348 y para transmitir una segunda sefial de orden 350
que contiene informacién sobre dicha orden manual 348 al conjunto de robot esclavo 303 con el fin de accionar
dicho instrumento quirdrgico 304.

Segun una realizacién, dicho conjunto de robot esclavo 303 comprende al menos un brazo quirdrgico 334 que
manipula dicho instrumento quirdrgico 304. Segun una realizacion, dicho conjunto de robot esclavo 303 comprende
al menos un micromanipulador 335 que manipula dicho instrumento quirdrgico 304. Preferiblemente, dicho al
menos un micromanipulador 335 esta conectado directamente en serie con dicho brazo quirtrgico 334 formando
una cadena cinematica con dicho brazo quirdrgico 334 y manipula dicho instrumento quirdrgico 304. Segun una
realizacién, al menos dos micromanipuladores 335 estan conectados directamente en serie con dicho brazo
quirurgico 334 formando una cadena cinematica de al menos dos ramas con dicho brazo quirdrgico 334.

Segun una realizacién preferida, dicho sistema de cirugia roboética 301, y preferiblemente dicha consola estéril 302
de dicho sistema de cirugia robdtica 301, comprende ademas al menos un sistema de rastreo que comprende un
generador de campo 307 o componente base 307, adecuado para detectar dentro de un volumen de rastreo
predefinido 308 la posicidn y orientacién de dicha herramienta de entrada maestra 306.

Segun una realizacion preferida, dicho al menos un sistema de rastreo genera dicho volumen de rastreo predefinido
308, por ejemplo, por medio de un generador de campo, por ejemplo, un generador de campo magnético. Segun
una realizacioén, dicho generador de campo 307 del sistema de rastreo comprende un generador de campo
magnético y/o un generador de campo 6ptico. Segun una realizacidn preferida, dicho componente base 307 genera
un campo que define dicho volumen de rastreo predefinido 308.

Dicha herramienta de entrada maestra 306 define un primer marco de referencia X1, Y1, Z1; X2, Y2, Z2 unido a la
misma. Dicho de otra manera, dicho sistema de cirugia robética 301 comprende un primer marco de referencia X1,
Y1, Z1; X2, Y2, Z2 unido a dicha herramienta de entrada maestra 306.

Dicha consola estéril 302 comprende al menos una silla quirdrgica 309 que comprende al menos una superficie de
asiento 310 para que el cirujano se siente en ella durante la cirugia. Segun una realizacion, dicha silla quirurgica
309 es un taburete. Preferiblemente, dicha consola estéril 302 comprende dicha silla quirtrgica 309 y dicha al
menos una herramienta de entrada maestra 306.

Dicho generador de campo 307 del sistema de rastreo define un segundo marco de referencia X0, Y0, Z0 unido al
mismo. Dicho de otra manera, dicho sistema de cirugia robdtica 301 comprende un segundo marco de referencia
X0, YO, Z0 unido a dicho generador de campo 307 del sistema de rastreo.

Dicho generador de campo 307 del sistema de rastreo esta disefiado para detectar dentro de dicho volumen de
rastreo predefinido 308 la posicion y orientacién de dicha herramienta de entrada maestra 306.

Preferiblemente, dicho volumen de rastreo predefinido 308 esta fijo en el espacio con respecto a dicho generador
de campo 307. Dicho de otra manera, dicho volumen de rastreo 308 esta integrado con dicho generador de campo
307 del sistema de rastreo.

Ventajosamente, dicha posicién y orientacién de la herramienta de entrada maestra 306 detectada por dicho
generador de campo 307 del sistema de rastreo es una posicién y orientacidn de dicho primer marco de referencia
X1, Y1, 21, X2, Y2, Z2 con respecto a dicho segundo marco de referencia X0, Y0, Z0 dentro de dicho volumen de
rastreo 308.

Segun una realizacion, dicho sistema de cirugia robdética 301 comprende una unidad de control 305, adecuada
para recibir al menos una posicion y orientacién asociadas a dicha herramienta de entrada maestra 306 y adecuada
para transmitir una sefial de orden al conjunto de robot esclavo 303 con el fin de accionar dicho instrumento
quirurgico 304.

Segun una realizacion preferida, dicha unidad de control 305 es adecuada para recibir una primera sefial de orden
349 que contiene informacion sobre dicha orden manual 348 y para transmitir una segunda sefial de orden 350
que contiene informacién sobre dicha orden manual 348 al conjunto de robot esclavo 303 con el fin de accionar
dicho instrumento quirdrgico 304.

Segun una realizacién, dicho conjunto de robot esclavo 303 comprende al menos un brazo quirdrgico 334 que
manipula dicho instrumento quirdrgico 304. Segun una realizacion, dicho conjunto de robot esclavo 303 comprende
al menos un micromanipulador 335 que manipula dicho instrumento quirdrgico 304. Preferiblemente, dicho al
menos un micromanipulador 335 esta conectado directamente en serie con dicho brazo quirtrgico 334 formando
una cadena cinematica con dicho brazo quirdrgico 334 y manipula dicho instrumento quirdrgico 304. Segun una
realizacién, al menos dos micromanipuladores 335 estan conectados directamente en serie con dicho brazo
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quirurgico 334 formando una cadena cinematica de al menos dos ramas con dicho brazo quirdrgico 334.

Ventajosamente, dicho generador de campo 307 del sistema de rastreo esta integrado con una parte de la silla
quirurgica 309 de modo que, cuando el cirujano se sienta en dicha superficie de asiento 310 de la silla quirdrgica
309y sujeta con la mano dicha al menos una herramienta de entrada maestra 306, dicha herramienta de entrada
maestra 306 se encuentra dentro de dicho volumen de rastreo 308 y el sistema de rastreo puede detectar la
posicién y orientacion de la misma. Ademas, de esta manera, el volumen de rastreo 308 puede moverse y/o
reubicarse junto con dicha parte de la silla quirurgica 309 integrada con la misma.

Segun una realizacion preferida, dicho generador de campo 307 del sistema de rastreo esta integrado con dicha
superficie de asiento 310 de la silla quirurgica 309.

Segun una realizacién preferida, dicha silla quirdrgica 309 comprende al menos un detector de asiento 328 que
detecta cuando el cirujano 332 esta sentado en dicha silla quirdrgica 309. Por ejemplo, dicho detector de asiento
328 comprende al menos una célula de carga ubicada sobre, dentro o debajo de dicha superficie de asiento 310.
Preferiblemente, dicho detector de asiento 328 esta conectado operativamente a dicha unidad de control 305.

Segun una realizacion preferida, dicha herramienta de entrada maestra 306 esta disefiada para que el cirujano
332 la sujete con la mano dentro de dicho volumen de rastreo 308 cuando dicho cirujano 332 se sienta sobre dicha
superficie de asiento de dicha silla quirdrgica 309. Preferiblemente, dicha herramienta de entrada maestra 306 esta
disefiada para que el cirujano 332 la sujete con la mano dentro de dicho volumen de rastreo 308 exclusivamente
cuando dicho cirujano 332 se sienta sobre dicha superficie de asiento de dicha silla quirdrgica 309.

Segun una realizacién preferida, dicho sistema de cirugia robotica 301 comprende al menos un elemento de
soporte de herramienta de entrada maestra 324, o elemento de soporte de herramienta 324, que proporciona un
soporte para la herramienta de entrada maestra 324, preferiblemente para que la herramienta de entrada maestra
306 descanse sobre el mismo, cuando el cirujano no sujeta con la mano dicha al menos una herramienta de entrada
maestra 306.

Segun una realizacion preferida, dicho elemento de soporte de herramienta 324 esta integrado con una parte de
dicha silla quirdrgica 309 de modo que cuando el cirujano 332 se sienta sobre dicha superficie de asiento 310 de
la silla quirdrgica 309, el propio cirujano 332 puede colocar manualmente dicha al menos una herramienta de
entrada maestra 306 sobre dicho elemento de soporte de herramienta 324.

Gracias ala provision de un elemento de soporte de herramienta 324 de este tipo integrado con una parte de dicha
silla quirurgica 309, la posicién y orientacidon de dicha herramienta de entrada maestra 306 detectada por el sistema
de rastreo, cuando dicho elemento de soporte de herramienta 324 soporta dicha herramienta de entrada maestra
308, puede permanecer sin cambios incluso si la silla quirdrgica 309 se mueve con respecto a dicho conjunto de
robot esclavo 303.

Preferiblemente, dicha herramienta de entrada maestra 306 es adecuada para colocarse en dicho elemento de
soporte de herramienta 324 por dicho cirujano 332 cuando se sienta sobre dicha silla quirdrgica 309. Dicho de otra
manera, durante la cirugia, el cirujano 332 puede colocar manualmente dicha herramienta de entrada maestra 306
en dicho elemento de soporte de herramienta 324.

Segun una realizacién preferida, se define un subvolumen de rastreo predefinido 329 dentro de dicho volumen de
rastreo 308. Dicho de otra manera, dicho volumen de rastreo 308 comprende al menos un subvolumen de rastreo
329. Preferiblemente, dicho subvolumen de rastreo se encuentra en su totalidad dentro de dicho volumen de
rastreo 308. Preferiblemente, dicho generador de campo 307 del sistema de rastreo genera dicho subvolumen de
rastreo 329. Preferiblemente, dicha unidad de control 305 define la extensién de dicho subvolumen de rastreo 329.

Segun una realizacién, si se detecta que la herramienta de entrada maestra 306 se encuentra dentro de dicho
subvolumen de rastreo 329, entonces la unidad de control 305 envia una sefial de orden para accionar dicho
instrumento quirdrgico esclavo 304, y en la que si se detecta que la herramienta de entrada maestra 306 se
encuentra dentro de dicho volumen de rastreo 308, pero fuera de dicho subvolumen de rastreo 329 (por ejemplo,
dentro de dicha parte de volumen de rastreo de seguridad 354), entonces la unidad de control 305 desactiva el
accionamiento emparejado de dicho instrumento quirdrgico 304.

Gracias a dicho subvolumen de rastreo 329, puede definirse un espacio de trabajo de operacion, en el que la
herramienta de entrada maestra 306, cuando se detecta que se encuentra dentro de dicho subvolumen de rastreo
329, transmite a través de dicha unidad de control 305 una sefial de orden a dicho robot esclavo 303 con el fin de
accionar el instrumento quirdrgico esclavo 304 emparejado. Al mismo tiempo, la provisién de dicho subvolumen de
rastreo define, por otro lado, dentro de dicho volumen de rastreo 308 al menos una parte de volumen de rastreo
de seguridad 354, en la que si se detecta que la herramienta de entrada maestra 306 se encuentra dentro de dicho
volumen de rastreo de seguridad, entonces se impide que la unidad de control 305 envie una sefial de orden para
accionar dicho instrumento quirdrgico 304. La provisién de una parte de volumen de rastreo de seguridad 354 de
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este tipo mejora la seguridad del paciente durante la cirugia, ya que se reduce al minimo el riesgo de transmisién
de drdenes no deseadas potencialmente capaces de accionar dicho instrumento quirdrgico 304 de manera
peligrosa y sin control.

Segun una realizacidén, dicha al menos una herramienta de entrada maestra 306 comprende al menos un
dispositivo de deteccidon 311 que detecta al menos la posicidn, preferiblemente al menos la posicién y la orientacién,
de dicha herramienta de entrada maestra 306 dentro de dicho volumen de rastreo predefinido 308. Preferiblemente,
dicho dispositivo de deteccidn 311 esta integrado con dicha herramienta de entrada maestra 306.

Segun una realizacién, dicho dispositivo de deteccidén 311 esta conectado de forma operativa a dicho generador
de campo 307. Preferiblemente, dicho dispositivo de deteccion 311 estéa conectado operativamente a dicho
generador de campo 307 mediante comunicacién electromagnética. Segun una realizacién, dicho dispositivo de
deteccion 311 comprende al menos un sensor integrado con al menos una parte de la herramienta de entrada
maestra 306 y al menos una conexion por cable a dicho generador de campo 307. Segun una realizacion, dicho
dispositivo de deteccién 311 comprende al menos un sensor integrado con al menos una parte de la herramienta
de entrada maestra 302 y al menos una conexidn inalambrica a dicho generador de campo 307.

Segun una realizacidn preferida, dicha silla quirurgica 309 no esta limitada mecanicamente con respecto al conjunto
de robot esclavo 303, con el fin de evitar la propagacidn por contacto mecanico del movimiento vibratorio de la silla
quirurgica 309 al conjunto de robot esclavo 303. De esta manera, se reduce el riesgo de transmision de érdenes
no deseadas al robot quirdrgico esclavo 303, y en particular a dicho instrumento quirdrgico esclavo 304.

Segun una realizacién, dicha consola estéril 302 que comprende dicha silla quirdrgica 309 esta conectada
operativamente a dicho conjunto quirdrgico esclavo 303, preferiblemente por medio de comunicacién
electromagnética. Segun una realizacion, dicha consola estéril 302 que comprende dicha silla quirdrgica 309 esta
conectada operativamente a dicho conjunto quirurgico esclavo 303 por medio de una conexidn por cable de la silla
312. Segun una realizacién, dicha consola estéril 302 que comprende dicha silla quirirgica 309 esta conectada
operativamente a dicho conjunto quirdrgico esclavo 303 por medio de una conexidon inalambrica de la silla 313.
Segun una realizacidon, dicha conexion por cable de la silla 312 y/o dicha conexién inalambrica de la silla 313
proporciona una fuente de alimentacion a dicha consola estéril 302.

Segun una realizacién, dicho generador de campo 307 define dicho segundo marco de referencia X0, Y0, Z0
integrado con dicho generador de campo 307, y en el que dicho al menos un dispositivo de deteccion 311, que
detecta el primer marco de referencia X1, Y1, Z1; X2, Y2, Z2, determina al menos la posicién de dicho dispositivo
de deteccion 311 dentro de dicho volumen de rastreo 308. De esta manera, el dispositivo de deteccién 311
determina al menos la posicidn de dicho conjunto de herramienta maestra 306 integrado con dicho dispositivo de
deteccién 311 dentro de dicho volumen de rastreo predefinido 308.

Segun una realizacion preferida, se define una consola estéril 302, en la que dicha consola estéril 302 comprende
al menos dicha al menos una herramienta de entrada maestra 306, dicha al menos una silla quirurgica 309 y dicho
al menos un elemento de soporte de herramienta 324, y en la que dicha consola estéril 302 actua conjuntamente
con dicho conjunto de robot esclavo 303 para controlar dicho instrumento quirdrgico 304.

Segun una realizacién, la consola estéril 302 comprende al menos un par de herramientas de entrada maestras
306.

Preferiblemente, cada herramienta de entrada maestra 306 comprende, preferiblemente integrado con la misma,
al menos un dispositivo de deteccion 311, en la que dichos dispositivos de deteccién 311 actiian conjuntamente
para detectar al menos la posicién mutua de dicho par de herramientas de entrada maestras 306.

Segun una realizacion, dicho dispositivo de deteccion 311 comprende al menos un sensor que detecta el campo
magnético local generado por dicho generador de campo 308.

Segun una realizacién, dicha consola estéril 302 que comprende dicha silla quirirgica 309 esta situada dentro de
dicha zona de operaciones 333. De esta manera, se mejora la comunicacién entre los miembros del equipo
quirurgico. Segun una realizacién, dicha zona de operaciones 333 se encuentra en su totalidad dentro de una Unica
sala de operaciones.

Por lo tanto, en dicho sistema de cirugia robética 301, dicha silla quirdrgica 309 no esta situada fuera de la zona
de operaciones 333, tal como, por ejemplo, en una ubicacion remota 358.

Segun una realizacién preferida, dicho sistema de cirugia robética 301 comprende, ademas, una estructura de
soporte del paciente 336, por ejemplo, una mesa de operaciones 336 o similar, que forma un soporte para que el
cuerpo del paciente 337 descanse sobre ella durante la cirugia y que esta situada dentro de la zona de operaciones
333.
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Segun una realizacion preferida, dicho sistema de cirugia robética 301 comprende, ademas, un conjunto de visidn
quirurgica 338 que muestra la cirugia al cirujano 332. Segun una realizacién, dicho conjunto de visidn quirurgica
338 comprende al menos un dispositivo de adquisicion de imagenes 340, adecuado para adquirir imagenes en
tiempo real de la cirugia en curso, y al menos un dispositivo de visualizacién de imagenes, por ejemplo, una pantalla
321 y/o un dispositivo ocular de microscopio 339.

Segun una realizacion, dicho conjunto de vision quirdrgica 338 comprende al menos unas gafas 3D que actuan
conjuntamente con una pantalla 321, preferiblemente una pantalla 3D, para mostrar la cirugia al cirujano 332
situada en dicha consola estéril 302 dentro de la zona de operaciones 333.

Gracias ala provisién de un conjunto de visién quirdrgica 338 de este tipo y dicha consola estéril 302 situada dentro
de la zona de operaciones 333, el cirujano puede alternar la cirugia manual con la cirugia robdética en la misma
intervencion.

Segun una realizacién, dicho sistema de cirugia robética 301 comprende al menos un carrito robdtico 342 que
comprende al menos una unidad de contacto con el suelo del carrito 351 y un asa de carrito 343, siendo dicha asa
de carrito 343 adecuada para mover al menos una parte del sistema de cirugia robdética 301, preferiblemente dicho
conjunto de robot esclavo 303, al menos dentro de la zona de operaciones 333. Preferiblemente, dicho carrito
robético 342 forma un soporte mecanico y estructural, preferiblemente un soporte mecanico y estructural movil
para el conjunto de robot esclavo 303.

Segun una realizacién, dicho carrito robotico 342 esta conectado a un cable de alimentacion 344.
Segun una realizacién, dicho carrito roboético 342 comprende dicha unidad de control 305.

Segun una realizacion, dicha silla quirdrgica 309 comprende dicha unidad de control 305. Preferiblemente, dicha
unidad de control 305 esta integrada con dicho generador de campo 307.

Segun una realizacién, dicha silla quirirgica 309 comprende una estructura de base de silla 314 que proporciona
soporte estructural a una parte inferior de asiento 315. De esta manera, la estructura de base de silla 314
proporciona, a través de dicha parte inferior de asiento 315, soporte estructural a dicha superficie de asiento 310.
Preferiblemente, dicha estructura de base de silla 314 comprende unidades en contacto con el suelo 323, tales
como ruedas.

Segun una realizacién, dicha estructura de base de silla 314 comprende dicho generador de campo 307 de modo
que dicho volumen de rastreo 308 esta integrado con dicha estructura de base de silla 314.

Segun una realizacién, dicha silla quirdrgica 309 comprende una parte de soporte inferior de asiento 315 integrada
con dicha superficie de asiento 310. Preferiblemente, dicha parte de soporte inferior de asiento 315 esta situada
debajo de dicha superficie de asiento 310.

Segun una realizacién, dicha silla quirurgica 309 comprende un cuerpo de elemento de asiento 346. Segun una
realizacién, dicho cuerpo de elemento de asiento 346 comprende dicha superficie de asiento 310. Segun una
realizacién, dicho cuerpo de elemento de asiento 346 comprende una parte de cuerpo de asiento inferior 347
orientada hacia el suelo 355. Preferiblemente, dicho cuerpo de elemento de asiento 346 esté integrado con dicha
parte de soporte de asiento inferior 315.

Segun una realizacién, dicha parte de soporte inferior de asiento 315 comprende dicho generador de campo 307
de modo que dicho volumen de rastreo 308 esta integrado con dicha superficie de asiento 310.

Segun una realizacion, dicha parte de soporte inferior de asiento 315 esta conectada telescédpicamente a dicha
estructura de base de silla 314. De esta manera, la altura desde el suelo de la superficie de asiento 310 de dicha
parte de soporte inferior de asiento 315 puede ajustarse telescopicamente.

Segun una realizacion, dicha silla quirargica 309 comprende una parte de respaldo 316. De esta manera, el cirujano
puede inclinarse hacia atras contra dicha parte de respaldo durante la cirugia.

Segun una realizacién, dicha silla quirirgica 309 comprende un dispositivo de ajuste de asiento 322 que
proporciona a la silla quirdrgica 309, y preferiblemente a dicha parte de soporte inferior de asiento 315 de la silla
quirurgica 309, la capacidad de girar alrededor de un eje de rotacion sustancialmente vertical V-V.

Segun una realizacion preferida, dicha parte de soporte inferior de asiento 315 puede pivotar alrededor de un eje
vertical V-V con respecto a dicha estructura de base de asiento 314. Preferiblemente, el generador de campo 307
esté integrado con dicha parte de soporte inferior de asiento 315. Por consiguiente, el volumen de rastreo 308 esta
integrado con la superficie de asiento de la silla quirirgica 309 de la consola estéril 302 durante la rotacidn
alrededor del eje de rotacion sustancialmente vertical V-V. De esta manera, se permite que el cirujano, mientras
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estéd sentado en la silla quirdrgica 309, pivote durante la cirugia, sin perder el control del instrumento quirurgico
308, es decir, sin transmitir por esta razén érdenes no deseadas al instrumento quirdrgico esclavo 306.

Segun una realizacion, dicho dispositivo de ajuste de asiento 322 proporciona la capacidad de ajustar la altura
desde el suelo de la superficie de asiento 310.

Segun una realizacion preferida, dicha silla quirdrgica 309 puede moverse, preferiblemente al menos dentro de
dicha zona de operaciones 333, en al menos una direccién coplanar con la superficie de asiento 310. Segun una
realizacién preferida, dicha superficie de asiento 310 de la silla quirdrgica 309 puede pivotar alrededor de un eje
vertical V-V. Segun una realizacién preferida, dicha superficie de asiento 310 de la silla quirurgica 309 puede
ajustarse en altura.

Segun una realizacion preferida, dicha superficie de asiento 310 de la silla quirdrgica 309 puede girar alrededor de
un eje vertical V-V.

Segun una realizacién preferida, dicha superficie de asiento 310 de la silla quirdrgica 309 puede ajustarse en altura
con respecto al suelo, por ejemplo, el suelo de la zona de operaciones 333.

Gracias a la provisién de dicho generador de campo 307 del sistema de rastreo integrado con dicha silla quirurgica
309, la deteccién de la posicién y orientacién de la herramienta de entrada maestra 306 se consigue
independientemente de la posicion de la superficie de asiento 310 dentro de la zona de operaciones 333. Dicho de
otra manera, dado que el volumen de rastreo 308 y el subvolumen de rastreo 329 estan integrados con dicho
generador de campo 307 asociado a dicha silla quirdrgica 309, la deteccidn del primer marco de referencia X1, Y1,
Z1, X2, Y2, Z2 no esta relacionada con la posicién de la silla quirdrgica 309 dentro de la zona de operaciones 333.
Esto permite al cirujano 332 la facultad de elegir, ya sea en tiempo real o de forma planificada, el mejor lugar para
ubicar la silla quirdrgica 309 para sentarse en la misma durante la cirugia.

Segun una realizacion, dicha silla quirdrgica 309 comprende al menos una rueda en contacto con el suelo 323. La
provision de dicha al menos una rueda en contacto con el suelo 323 permite mover la silla quirargica 309y, por lo
tanto, el generador de campo 307 y el volumen de campo predeterminado 308 integrado con el mismo al menos
dentro de la zona de operaciones 333. Preferiblemente, dicha rueda en contacto con el suelo esta conectada a
dicha estructura de base de silla 314.

Segun una realizacidn preferida, dicha silla quirirgica 309 comprende al menos un conjunto de reposabrazos 3171,
317D que comprende una superficie de reposabrazos 318, disefiada para formar una superficie de descanso para
al menos una parte del antebrazo del cirujano.

Segun una realizacién preferida, dicho al menos uno de dichos conjuntos de reposabrazos 3171; 317D tiene una
forma redondeada, de modo que permite que el cirujano descanse solo el codo, proporcionando un mayor rango
de movimiento para los antebrazos del cirujano. Dicho de otra manera, dicha superficie de reposabrazos 318 es
sustancialmente redonda. Preferiblemente, el reposabrazos tiene un volumen sustancialmente cilindrico.
Preferiblemente, dicha superficie de reposabrazos 318 forma una protuberancia.

Preferiblemente, dicha silla quirirgica 309 comprende un par de conjuntos de antebrazo 3171, 317D opuestos,
situados uno frente al otro con respecto a dicha superficie de asiento 310. De esta manera, la silla quirirgica 309
comprende un primer conjunto de reposabrazos 3171, 0 conjunto de reposabrazos izquierdo 3171, y un segundo
conjunto de reposabrazos 317D, o conjunto de reposabrazos derecho 317D.

Segun unarealizacion, al menos uno de dichos conjuntos de reposabrazos 3171; 317D comprende dicho generador
de campo 307 del sistema de rastreo, de modo que el segundo marco de referencia X0, Y0, Z0 esté integrado con
al menos una parte de dicho al menos un conjunto de reposabrazos 3171; 317D.

Segun una realizacién, al menos uno de dichos conjuntos de reposabrazos 3171; 317D comprende una pantalla
321 que muestra una parte de una interfaz de usuario o pantalla tactil. Segun una realizacién, dicha al menos una
pantalla 321 muestra una parte del instrumento quirdrgico esclavo 304 durante la cirugia.

Segun una realizacion, al menos uno de dichos conjuntos de reposabrazos 3171; 317D comprende dicho al menos
un elemento de soporte de herramienta 324 que proporciona un soporte para la herramienta de entrada maestra
308, preferiblemente un soporte para que la herramienta de entrada maestra 306 descanse sobre el mismo, en el
que dicho elemento de soporte de herramienta 324 esta conectado de manera integrada con dicho elemento de
reposabrazos 320.

Segun unarealizacién, dicho conjunto de reposabrazos 3171; 317D esta conectado a dicha parte de soporte inferior
de asiento 315 por medio de al menos una estructura de conexion 352, por ejemplo, un elemento de conexién
tubular. De esta manera, al menos una parte del conjunto de reposabrazos 3171, 317D puede estar integrada con
la superficie de asiento 310.
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Seguln una realizacion, dicho conjunto de reposabrazos 3171, 317D comprende al menos un elemento de
reposabrazos 320 que tiene un cuerpo de reposabrazos que comprende dicha al menos una superficie de
reposabrazos 318.

Segun una realizacion, dicho al menos un conjunto de reposabrazos 3171; 317D comprende un dispositivo de
ajuste de reposabrazos 319, adecuado para ajustar al menos la altura de la superficie de reposabrazos 318 con
respecto a la altura de dicha superficie de asiento 310.

Seguln una realizacidon, dicho dispositivo de ajuste de reposabrazos 319 comprende una parte de extensién
telescopica 353, que puede moverse telescépicamente con respecto a dicha parte de soporte inferior de asiento
315. Preferiblemente, dicha parte de extensidn telescopica 353 puede extenderse telescépicamente con respecto
a dicha estructura de conexion 352.

Segun una realizacion, dicho dispositivo de ajuste de reposabrazos 319 comprende al menos una junta de rotula
conectada a dicho elemento de reposabrazos 320, de modo que sea adecuado para ajustar la orientacién espacial
de dicho elemento de reposabrazos 320.

Gracias a dicho dispositivo de ajuste de reposabrazos 319, se permite seleccionar una altura adecuada desde la
superficie de asiento 310 de dicha superficie de reposabrazos 318, asi como mover adecuadamente el grado de
libertad de inclinacién y/o guifiada y/o cabeceo de dicho elemento de reposabrazos 320.

Segun una realizacion, cada uno de dicho par de conjuntos de reposabrazos 3171; 317D comprende un generador
de campo 307. De esta manera, se definen dos volUmenes de rastreo predeterminados 308I, 308D, en los que un
primer volumen de rastreo predeterminado 308| esta integrado con al menos una parte de dicho conjunto de
reposabrazos izquierdo 3171 y un segundo volumen de rastreo 308D esta integrado con al menos una parte de
dicho conjunto de reposabrazos derecho 317D. Segun una realizacidn, dichos dos volumenes de rastreo
predeterminados 308l|, 308D estan conectados entre si. Preferiblemente, una posicidon y orientacion de la
herramienta de entrada maestra izquierda 306! se detecta dentro de dicho primer volumen de rastreo 308l y una
posicién y orientacién de la herramienta de entrada maestra derecha 306D se detecta dentro de dicho segundo
volumen de rastreo 308D.

Segun una realizacién, cada uno de dichos conjuntos de reposabrazos 3171; 317D de dicho par de conjuntos de
reposabrazos comprende dicho dispositivo de ajuste de reposabrazos 319, de modo que cada uno de dichos
conjuntos de reposabrazos 3171; 317D puede ajustarse independientemente del otro. De esta manera, el cirujano
332 puede ajustar la altura desde la superficie de asiento 310 de dicha superficie de reposabrazos 318 de dicho
conjunto de reposabrazos izquierdo 3171 independientemente del conjunto de reposabrazos derecho 317D, y
viceversa.

Segun una realizacién, dicho conjunto de reposabrazos 3171; 317D comprende dicho elemento de soporte de
herramienta 324 que proporciona un soporte para que la herramienta de entrada maestra 306 descanse sobre el
mismo. La provisién de dicho elemento de soporte de herramienta 324 hace que la consola estéril 302 sea
adecuada para comprender de forma segura una herramienta de entrada maestra 3086 sin restricciones mecanicas
tanto de dicha silla quirtrgica 309 como de dicho conjunto de robot esclavo 303, asi como de dicho carrito robético
342 y otras partes de dicho sistema de cirugia robdtica 301. Ademas, de esta manera, la comodidad del cirujano
se mejora en gran medida, ya que el cirujano 332 puede soltar la herramienta de entrada maestra 306 cuando no
esté en uso, evitando sostener la herramienta de entrada maestra con la mano cuando no esté en uso.

Segun una realizacion, dicho elemento de soporte de herramienta 324 comprende un cuerpo en forma de copa
que define un receptaculo de herramienta 325. Segun una realizacién, dicho elemento de soporte de herramienta
324 comprende una pared inferior de copa 326 y al menos una pared lateral de copa 327. Segun una realizacién,
dicho elemento de soporte de herramienta 324 estéa conectado de manera integrada con dicho elemento de
reposabrazos 320.

Segun una realizacién, dicho elemento de soporte de herramienta 324 comprende un cuerpo en forma de gancho
para que la herramienta de entrada maestra se cuelgue en el mismo.

Segun una realizacién preferida, dicha silla quirdrgica 309 comprende al menos un detector de asiento 328 que
detecta cuando el cirujano estéa sentado en dicha silla quirargica 309.

Preferiblemente, dicho detector de asiento 328 actua conjuntamente con dicha unidad de control 305 para transmitir
una sefial de orden predefinida a dicho conjunto de robot esclavo 303 con el fin de accionar dicho instrumento
quirurgico 304 cuando el cirujano esta sentado en dicha silla quirdrgica 309 y/o con el fin de evitar el accionamiento
de dicho instrumento quirdrgico 304 cuando el cirujano 332 no esta sentado en dicha silla quirdrgica 309.

Segun unarealizacion preferida, dicha silla quirargica 309 comprende, ademas, al menos un dispositivo de bloqueo
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adecuado para bloquear selectivamente al menos un grado de libertad de movimiento de dicha silla quirdrgica 309,
actuando conjuntamente dicho al menos un dispositivo de bloqueo con dicho al menos un detector de asiento 328
para bloquear dicho al menos un grado de libertad de movimiento de dicha silla quirdrgica 309 cuando dicho
detector de asiento 328 detecta que el cirujano esta sentado en dicha silla quirargica 309, preferiblemente en dicha
superficie de asiento 310. Preferiblemente, dicho dispositivo de bloqueo proporciona una accién mecanica de
bloqueo de dicho al menos un grado de libertad de movimiento de dicha silla quirirgica 309 dentro de la zona de
operaciones 333.

Segun una realizacién, dicho dispositivo de bloqueo bloquea selectivamente al menos el grado de libertad de
movimiento proporcionado por dicha al menos una rueda en contacto con el suelo 323. De esta manera, cuando
el cirujano 332 se sienta, es decir, durante la cirugia, en dicha silla quirtrgica 309, esta Ultima no puede reubicarse
dentro de la zona de operaciones 333, mejorando la seguridad de todo el equipo quirurgico durante la cirugia.

Segun una realizacién, dicho dispositivo de bloqueo bloquea selectivamente al menos el grado de libertad de
movimiento proporcionado por dicho dispositivo de ajuste de asiento 322. Dicho de otra manera, dicho dispositivo
de bloqueo bloquea el grado de libertad de la rotacidon alrededor de un eje vertical V-V y/o la altura desde el suelo
de dicha superficie de asiento 310. De esta manera, la silla quirdrgica 309 no puede ajustarse cuando el cirujano
se sienta, es decir, durante la cirugia, en dicha silla quirdrgica.

Segun una realizacién, dicho dispositivo de bloqueo bloquea selectivamente al menos el grado de libertad de
movimiento proporcionado por dicho dispositivo de ajuste de reposabrazos 319. Esta caracteristica es
especialmente ventajosa cuando se proporciona en combinacién con la realizacion en la que cada uno de dicho
par de conjuntos de reposabrazos 3171; 317D comprende un generador de campo 307.

Segun una realizacion, dicho detector de asiento 328 comprende al menos una célula de carga. De esta manera,
la célula de carga detecta la carga del cirujano en al menos una parte de dicha silla quirdrgica 309.

Segun una realizacién, dicho detector de asiento 328 esta asociado a dicha superficie de asiento 310 para detectar
la carga del cirujano transportada sobre dicha superficie de asiento 310. Dicho de otra manera, dicha superficie de
asiento 310 comprende dicho detector de asiento 328.

Segun una realizacién, dicho detector de asiento 328 esta asociado a dicho cuerpo de elemento de asiento 346
para detectar la carga del cirujano transportada sobre dicho cuerpo de elemento de asiento 346. Dicho de otra
manera, dicho cuerpo de elemento de asiento 346 comprende dicho detector de asiento 328.

Segun una realizacién, dicho detector de asiento 328 esté asociado a dicha parte de soporte inferior de asiento
315 para detectar la carga del cirujano transportada sobre dicha parte de soporte inferior de asiento 315. Dicho de
otra manera, dicha parte de soporte inferior de asiento 315 comprende dicho detector de asiento 328.

Segun una realizacion, dicho detector de asiento 328 esté asociado a dicha parte de respaldo 316 para detectar el
contacto del cirujano con dicha parte de respaldo 316. De esta manera, dicho detector de asiento 328 detecta
cuando la espalda del cirujano 357 descansa en dicha parte de respaldo 316.

Segun una realizacién, dicho detector de asiento 328 esta asociado a dicha superficie de reposabrazos 318 para
detectar el contacto del cirujano con dicha parte de respaldo 316. Dicho de otra manera, dicha superficie de
reposabrazos 318 comprende dicho detector de asiento 328.

Segun una realizacion, dicho detector de asiento 328 esta asociado a dicha superficie de reposabrazos 318 de
dicho par de conjuntos de reposabrazos 3171, 317D. Dicho de otra manera, dicha superficie de reposabrazos 318
de cada conjunto de reposabrazos 3171; 317D de dicho par de conjuntos de reposabrazos 3171, 317D comprende
dicho detector de asiento 328.

Segun una realizacion, dicho detector de asiento 328 comprende una pluralidad de elementos de deteccién de
detector de asiento, por ejemplo, células de carga.

Segun una realizacidn, dicho generador de campo 307 esta conectado de forma separable a la silla quirdrgica 309,
de tal manera que la silla quirurgica desprovista de dicho generador de campo 307 puede esterilizarse. Eso permite
el uso de dicha silla quirdrgica dentro de un entorno estéril, por ejemplo, la sala de operaciones.

Segun una realizacion, dicha consola estéril 302 comprende un dispositivo de embrague 345 que, cuando esta
activado, impide que el conjunto de robot esclavo 303 reciba cualquier sefial de orden que contenga una orden
manual detectada por dicha consola estéril 302. De esta manera, el dispositivo de embrague 345 impide la
transmisidn involuntaria de movimiento al instrumento quirurgico esclavo 304.

Segun una realizacién, dicho dispositivo de embrague 345 esta conectado operativamente a dicha silla quirirgica
309, preferiblemente a dicho generador de campo 307, mediante una conexidn por cable o inalambrica.
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Segun una realizacion, dicha herramienta de entrada maestra 306 no esta limitada mecanicamente con respecto
tanto a dicha silla quirurgica 309 como a dicho conjunto de robot esclavo 303, de tal manera que el cirujano puede
mover, rotar y girar de manera natural dicha herramienta de entrada maestra 306, preferiblemente varias veces,
dentro de dicho volumen de rastreo predefinido 308.

Segun una realizacion, dicha herramienta de entrada maestra 306 esta conectada operativamente a dicho
generador de campo 307 por medio de una conexioén por cable de la herramienta 330.

Segun una realizacion, dicha herramienta de entrada maestra 306 esta conectada operativamente a dicho
generador de campo 307 por medio de una conexién inalambrica de la herramienta 331.

Seguln una realizacién, dicha silla quirdrgica 309 estéd conectada operativamente a dicho conjunto quirurgico
esclavo 303 por medio de una conexidn por cable de la silla 312.

Seguln una realizacién, dicha silla quirdrgica 309 estéd conectada operativamente a dicho conjunto quirurgico
esclavo 303 por medio de una conexién inalambrica de la silla 313.

Segun una realizacion, dicha unidad de control 305 esta situada en su totalidad dentro de dicho cuerpo de asiento
314.

Segun unarealizacién, dicha unidad de control esta situada en su totalidad dentro de dicha parte de soporte inferior
de asiento 315.

Dicho sistema de cirugia robética 301 asociable a dicha consola estéril 302 comprende al menos un conjunto de
robot esclavo 303 que comprende al menos un instrumento quirdrgico 304, disefiado para operar sobre el cuerpo
de un paciente, y una unidad de control 305.

Dicha consola estéril 303 para un sistema de cirugia robética 301 comprende:

- al menos una herramienta de entrada maestra 306 sin conexién mecanica a tierra y adecuada para que un
cirujano la sujete con la mano durante la cirugia;

- al menos una silla quirdrgica 309 que comprende al menos una superficie de asiento 310 para que el cirujano
332 se siente en la misma durante la cirugia;

- al menos un sistema de rastreo, adecuado para detectar la posicion y orientacion de dicha al menos una
herramienta de entrada maestra 306 dentro de un volumen de rastreo predefinido 308;

- al menos un elemento de apoyo de herramienta 324 que proporciona un soporte para que dicha al menos una
herramienta de entrada maestra 306 descanse sobre el mismo cuando el cirujano no sujeta con la mano dicha al
menos una herramienta de entrada maestra 306.

Segun una realizacidon preferida, dicha al menos una herramienta de entrada maestra 306 define al menos un
primer marco de referencia X1, Y1, Z1; Y2, Y2, Z2 unido a la misma;

Segun una realizacion preferida, dicho sistema de rastreo comprende un generador de campo 307 que define un
segundo marco de referencia X0, Y0, Z0 unido al mismo.

Segun una realizacion preferida, dicho volumen de rastreo 308 esta integrado con dicho generador de campo 307
del sistema de rastreo.

Ventajosamente, |la posicidn y orientacion detectadas por dicho sistema de rastreo es la posicién y orientacién de
dicho al menos un primer marco de referencia X1, Y1, Z1; X2, Y2, Z2 con respecto al segundo marco de referencia
X0, YO, Z0, de modo que dicha unidad de control 305 del conjunto de cirugia robdtica 301 sea adecuada para
recibir informacidn sobre dicha posicién y orientacién de dicha al menos una herramienta de entrada maestra 306
dentro de dicho volumen de rastreo 308 y sea adecuada para transmitir una sefial de orden al conjunto de robot
esclavo 303 con el fin de accionar dicho al menos un instrumento quirdrgico 304.

Ventajosamente, dicho generador de campo 307 del sistema de rastreo esta integrado con una parte de la silla
quirurgica 309 de modo que, cuando el cirujano se sienta en dicha superficie de asiento 310 de la silla quirdrgica
309y sujeta con la mano dicha al menos una herramienta de entrada maestra 306, dicha herramienta de entrada
maestra 306 se encuentra dentro de dicho volumen de rastreo 308 y el sistema de rastreo puede detectar la
posicién y orientacion de la misma.

Segun una realizacion preferida, dicho elemento de apoyo de herramienta 324 esta integrado con una parte de
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dicha silla quirargica 309 de modo que cuando el cirujano se sienta en dicha superficie de asiento 310 de la silla
quirurgica 309, el propio cirujano puede colocar manualmente dicha al menos una herramienta de entrada maestra
306 sobre dicho elemento de apoyo de herramienta 324.

Segun una realizacion preferida, la posicidén y orientacion de dicha herramienta de entrada maestra 306 detectada
por el sistema de rastreo, cuando dicho elemento de apoyo de herramienta 324 soporta dicha herramienta de
entrada maestra 306, puede permanecer sin cambios incluso si la silla quirirgica 309 se mueve con respecto a
dicho conjunto de robot esclavo 303.

Segun una realizacién, dicha silla quirtrgica 309 comprende dicha unidad de control 305.

Segun una realizacién preferida, dicha consola estéril 302 se define segln una cualquiera de las realizaciones
descritas anteriormente.

Segun una realizacion general, se proporciona una zona de operaciones 333 que comprende una consola estéril
302 segun cualquiera de las realizaciones descritas anteriormente.

Dicha zona de operaciones 333 comprende, ademaés, al menos un conjunto de robot esclavo 303 que comprende
al menos un instrumento quirdrgico 304 disefiado para operar en el cuerpo de un paciente 337 y preferiblemente
también una estructura de soporte de paciente 336 que forma un soporte para que el cuerpo de un paciente 337
descanse sobre la misma durante la cirugia y que se encuentra dentro de la zona de operaciones 333.
Preferiblemente, dicha estructura de soporte de paciente 336 comprende una cama de operaciones o similar.

Segun una realizacion, dicha zona de operaciones 333 comprende un conjunto de cirugia robdtica 301 segun una
cualquiera de las realizaciones descritas anteriormente.

Segun una realizacion, dicha zona de operaciones 333 comprende un conjunto de vision quirdrgica 338 que
muestra la cirugia al cirujano 332. Preferiblemente, dicho conjunto de vision quirtrgica 338 comprende al menos
un dispositivo de adquisicién de imagenes 340, adecuado para adquirir imagenes en tiempo real de la cirugia en
curso, y al menos un dispositivo de visualizacion de imagenes, por ejemplo, una pantalla 321 y/o un dispositivo
ocular de microscopio 339.

Segun una realizacidén preferida, dicha zona de operaciones 333 comprende un volumen estéril y dicha consola
estéril 302 esta situada dentro del volumen estéril de la zona de operaciones 333 y protegida por medio de la
cobertura de un pafio estéril 361.

A continuacion, se describe un método para realizar una cirugia.

Segun una realizacién general, un método para realizar una cirugia comprende las siguientes etapas:

- sentarse en dicha silla quirdargica 309;

- sujetar con la mano dicha herramienta de entrada maestra 306;

- llevar dicha herramienta de entrada maestra dentro de un volumen de rastreo predefinido 308;

- enviar dicha orden a una unidad de control 305 para activar un robot esclavo 303;

Segun un modo de funcionamiento preferido, dicho método comprende la siguiente etapa adicional de controlar el
movimiento de dicho robot esclavo 303 mediante el manejo de dicha herramienta de entrada maestra 306.

Segun una realizacion preferida, dicho método comprende la siguiente etapa adicional de proporcionar un sistema
de cirugia robética 301 segun una cualquiera de las realizaciones descritas anteriormente.

Segun un modo de funcionamiento preferido, dicho método comprende la siguiente etapa adicional de activar dicho
detector de asiento 328. Preferiblemente, esta etapa de activacion se lleva a cabo antes de la etapa de envio de
dicha orden a una unidad de control 305 para activar un robot esclavo 303.

Segun un modo de funcionamiento preferido, la etapa de sentarse se lleva a cabo preferiblemente sentandose en
dicha superficie de asiento 310 de la silla quirdrgica 309.

Segun un modo de funcionamiento preferido, la etapa de sujetar con la mano comprende la subetapa de coger con
la mano dicha herramienta de entrada maestra 306 desde dicho elemento de soporte de herramienta 324.

Segun un modo de funcionamiento preferido, la etapa de llevar se lleva a cabo moviendo dicha herramienta de
entrada maestra 306 desde dicho elemento de soporte de herramienta 324, que se encuentra preferiblemente
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dentro de dicha parte de volumen de rastreo de seguridad 354, hasta dicho subvolumen de rastreo 329.

Segun un modo de funcionamiento preferido, la etapa de enviar una orden se lleva a cabo preferiblemente
mediante el envio de una orden de usuario a la unidad de control 305 para activar dicho robot esclavo 303. Segun
un modo de funcionamiento, dicha orden de usuario es una orden de pedal de pie. Segiun un modo de
funcionamiento, dicha orden de usuario es una orden manual proporcionada a dicha herramienta de entrada
maestra 306.

Segun un modo de funcionamiento preferido, la etapa de controlar se lleva a cabo moviendo dicho robot esclavo
303 en respuesta a dicho movimiento de la herramienta de entrada maestra 306. Preferiblemente, esta etapa
comprende la etapa adicional de mover dicho instrumento quirdrgico 304 del robot esclavo 303 en respuesta a
dicho movimiento de la herramienta de entrada maestra 306. Dicho de otra manera, controlar el movimiento de
dicho al menos un instrumento quirdrgico 304 del robot esclavo 303 mediante el manejo de dicha herramienta de
entrada maestra 306. Segun un modo de funcionamiento preferido, cada herramienta de entrada maestra 306
controla un Unico instrumento quirdrgico 304 del robot esclavo 303. Dicho de otra manera, segun un modo de
funcionamiento preferido, un Unico instrumento quirdrgico 304 se empareja a lo largo de un par maestro-esclavo a
una herramienta de entrada maestra 306.

Segun un modo de funcionamiento, dicho método comprende |la etapa adicional de desactivar dicho robot esclavo
303. Dicho de otra manera, segun un modo de funcionamiento, dicho método comprende la etapa adicional de
desacoplar dicho robot esclavo 303 de dicha herramienta de entrada maestra 306. Preferiblemente, dicha etapa
se lleva a cabo mediante la unidad de control 305 ya sea enviando una sefial de orden al robot esclavo 303 con el
fin de bloquear el movimiento de al menos dicho instrumento quirdrgico 304 o interrumpiendo la comunicacion
hacia dicho instrumento quirdrgico 304.

Segun un modo de funcionamiento preferido, dicha etapa de desacoplar dicho robot esclavo 303 de dicha
herramienta de entrada maestra 306 se realiza enviando una orden de pedal de pie. Por ejemplo, dicha orden de
pedal de pie se transmite por medio de un dispositivo de embrague accionado por el pie tipo hombre muerto 345
o similar.

Segun un modo de funcionamiento preferido, dicha etapa de desacoplar dicho robot esclavo 303 de dicha
herramienta de entrada maestra 306 se lleva a cabo automaticamente cuando el detector de asiento 328 detecta
que el cirujano se separa de la superficie de asiento 310 de la silla quirdrgica 309 para levantarse. Preferiblemente,
dicho detector de asiento 328 transmite una sefial de orden a dicha unidad de control 305 con el fin de desacoplar
dicho robot esclavo 303 de dicha herramienta de entrada maestra 306.

Segun un modo de funcionamiento preferido, el sistema de cirugia robética 301 lleva a cabo automaticamente la
etapa de desacoplar dicho robot esclavo 303 de dicha herramienta de entrada maestra 306 cuando se detecta que
la herramienta de entrada maestra 306 esta situada dentro de dicha parte de volumen de rastreo de seguridad
354. Dicho de otra manera, el sistema de cirugia robética 3 lleva a cabo automaticamente dicha etapa de
desacoplar dicho robot esclavo 303 de dicha herramienta de entrada maestra 306 cuando se detecta que la
herramienta de entrada maestra 306 se encuentra fuera de dicho subvolumen de rastreo 329.

Segun un modo de funcionamiento preferido, el método comprende la etapa adicional de pivotar alrededor de un
eje de rotacion sustancialmente vertical (V-V) mientras se esta sentado en una superficie de asiento (310) de la
silla quirurgica (309), pivotando asi alrededor del mismo eje de rotacién sustancialmente vertical (V-V) el volumen
de rastreo predefinido (308). De esta manera, no se transmite ninguna orden no deseada al robot esclavo durante
el pivotaje.

Segun un modo de funcionamiento, un cirujano 332 realiza dicho método.

En virtud de las caracteristicas descritas anteriormente, proporcionadas ya sea por separado 0 en combinacion,
cuando sea aplicable, en realizaciones particulares, es posible satisfacer las necesidades a veces contrapuestas
dadas a conocer anteriormente, y obtener las ventajas mencionadas anteriormente, y en particular:

- se proporciona un sistema de cirugia roboética, asi como una consola estéril, asi como una zona de operaciones,
que aumenta la comodidad del cirujano durante la cirugia roboética sin que por esta razén dé como resultado una
menor precision de deteccion de 6rdenes de entrada;

- el cirujano, al realizar la cirugia roboética, asi como la microcirugia robdtica, puede sentarse cerca del cuerpo del
paciente y, al mismo tiempo, puede moverse alrededor del mismo;

- la comodidad del cirujano durante la cirugia se mejora y, en consecuencia, el riesgo de pérdida de concentracién
se reduce al minimo, también durante operaciones quirlrgicas de larga duracion en el cuerpo de un paciente;

- el cirujano puede soltar la herramienta de entrada maestra en un lugar seguro y estéril, reduciendo el riesgo de
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de un eje vertical,

- el cirujano puede ver el cuerpo del paciente a simple vista durante la cirugia, si es necesario.

Los expertos en la técnica pueden hacer numerosos cambios y adaptaciones en las realizaciones descritas
anteriormente o pueden reemplazar unos elementos por otros que sean funcionalmente equivalentes con el fin de
satisfacer necesidades contingentes sin apartarse por ello del alcance de las reivindicaciones adjuntas.

Lista de referencias

301
302
303
304
305
306
306
306D
307
308
308
308D
309
310
311
312
313
314
315
316
3171:D)
318
319
320
321
322
323
324
325
326
327
328
329
330
331
332
333
334
335
336

Sistema de cirugia robética

Consola estéril

Conjunto de robot esclavo, o robot esclavo
Instrumento quirdrgico esclavo, o instrumento quirdrgico
Unidad de control

Herramienta de entrada maestra

Herramienta de entrada maestra izquierda
Herramienta de entrada maestra derecha
Generador de campo

Volumen de rastreo

Primer volumen de rastreo

Segundo volumen de rastreo

Silla quirdrgica

Superficie de asiento de la silla quirdrgica
Dispositivo de deteccidn de la herramienta de entrada maestra
Conexién por cable de la silla

Conexidn inaldmbrica de la silla

Estructura de base de silla

Parte de soporte inferior de asiento

Parte de respaldo

Conjunto de reposabrazos (izquierdo; derecho)
Superficie de reposabrazos

Dispositivo de ajuste de reposabrazos
Elemento de reposabrazos

Pantalla

Dispositivo de ajuste de asiento

Rueda en contacto con el suelo

Elemento de soporte de herramienta o elemento de sujecion de herramienta

Receptaculo de herramienta
Pared inferior de copa
Pared lateral de copa
Detector de asiento
Subvolumen de rastreo
Conexién por cable maestra
Conexidn inaldmbrica maestra
Cirujano

Zona de operaciones

Brazo quirargico
Micromanipulador

Mesa de operaciones
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337 Cuerpo del paciente

338 Conjunto de visién

339 Dispositivo ocular de microscopio
340 Dispositivo de adquisicién de imagenes
342 Carrito robdtico

343 Asa de carrito

344 Cable de alimentacién

345 Dispositivo de embrague

346 Cuerpo de elemento de asiento
347 Parte de cuerpo de asiento inferior
348 Orden manual u orden de usuario
349 Primera sefial de orden

350 Segunda sefial de orden

351 Unidad en contacto con el suelo del carrito
352 Elemento de conexién

353 Parte de extensién telescépica
354 Volumen de rastreo de seguridad
355 Suelo

356 Mano del cirujano

357 Espalda del cirujano

358 Ubicacién remota

359 Pantalla remota

360 Gafas remotas

361 Pafio estéril de la consola estéril
362 Pared o barrera

V-V Eje vertical
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REIVINDICACIONES

Consola estéril (302) para un sistema de cirugia robdtica (301), adecuada para detectar una orden manual,
que comprende:

- al menos una herramienta de entrada maestra (306) sin conexién mecanica a tierra y adecuada para
que un cirujano la sujete con la mano durante la cirugia;

- al menos una silla quirdrgica (309) que comprende al menos una superficie de asiento (310) para que el
cirujano se siente en la misma durante la cirugia;

- al menos un sistema de rastreo, adecuado para detectar la posicion y orientacion de dicha al menos una
herramienta de entrada maestra (306) dentro de un volumen de rastreo predefinido (308);

- al menos un elemento de apoyo de herramienta (324) en un conjunto de reposabrazos que proporciona
un soporte para que dicha al menos una herramienta de entrada maestra (306) descanse sobre el mismo
cuando el cirujano no sujeta con la mano dicha al menos una herramienta de entrada maestra (306);

en la que:

- definiendo dicha al menos una herramienta de entrada maestra (306) al menos un primer marco de
referencia (X1, Y1, Z1; Y2, Y2, Z2) unido a la misma;

- comprendiendo dicho sistema de rastreo un generador de campo (307) que define un segundo marco
de referencia (X0, Y0, Z0) unido al mismo;

- estando integrado dicho volumen de rastreo (308) con dicho generador de campo (307) del sistema de
rastreo;

y en el que:

- la posicién y orientacion detectadas por dicho sistema de rastreo es la posicion y orientacién de dicho al
menos un primer marco de referencia (X1, Y1, Z1; X2, Y2, Z2) con respecto al segundo marco de
referencia (X0, YO, Z0), de modo que una unidad de control (305) del conjunto de cirugia robética (301)
sea adecuada para recibir informacion sobre dicha posicién y orientacion de dicha al menos una
herramienta de entrada maestra (306) dentro de dicho volumen de rastreo (308) y sea adecuada para
transmitir una sefial de orden a un conjunto de robot esclavo (303) con el fin de accionar dicho al menos
un instrumento quirdrgico (304);

- dicho generador de campo (307) del sistema de rastreo esta integrado con una parte de la silla quirirgica
(309) de modo que, cuando el cirujano se sienta en dicha superficie de asiento (310) de la silla quirurgica
(309) y sujeta con la mano dicha al menos una herramienta de entrada maestra (308), dicha herramienta
de entrada maestra (306) se encuentra dentro de dicho volumen de rastreo (308) y el sistema de rastreo
puede detectar la posicion y orientacion de la misma;

y en la que dicha superficie de asiento (310) de la silla quirdrgica (309) puede moverse a lo largo de al
menos un grado de libertad con respecto al suelo; porque

- dicha superficie de asiento (310) de la silla quirtrgica puede pivotar alrededor de un eje vertical (V-V),
- dicha superficie de asiento (310) de la silla quirtrgica puede ajustarse en altura,

- dicha silla quirdrgica comprende al menos una rueda en contacto con el suelo (323), de modo que la
silla quirdrgica puede moverse al menos dentro de una zona de operaciones;

y en la que dicho generador de campo (307) esta integrado con dicha superficie de asiento (310) de la
silla quirdrgica (309), y en la que el conjunto de reposabrazos esta integrado con la superficie de asiento,
de modo que cualquiera de los movimientos definidos anteriormente de |la superficie de asiento (310) se
transmite al generador de campo (307) evitando que cualquiera de los movimientos definidos
anteriormente de la superficie de asiento (310) a lo largo de dicho al menos un grado de libertad cause
un movimiento relativo entre dicho al menos un primer marco de referencia (X1, Y1, Z1; X2, Y2, Z2) unido
a dicha al menos una herramienta de entrada maestra y dicho segundo marco de referencia (X0, YO, Z0)
unido al generador de campo del sistema de rastreo.

Consola estéril (302) segun la reivindicacion 1, en la que dicha silla quirtrgica (309) comprende una parte
de soporte inferior de asiento (315) integrada con dicha superficie de asiento (310) y una estructura de
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base de silla (314) que proporciona soporte estructural a una parte inferior de asiento (315); y

dicha parte de soporte inferior de asiento (315) puede pivotar alrededor de un eje de rotacion
sustancialmente vertical (V-V) con respecto a dicha estructura de base de asiento (314); y

el generador de campo (307) esta integrado con dicha parte de soporte inferior de asiento (315), de modo
que el volumen de rastreo (308) esté integrado con la superficie de asiento (310) de la silla quirurgica
(309) de la consola estéril (302) durante el giro alrededor del eje de rotacion sustancialmente vertical (V-
V).

Consola estéril (302) segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, que comprende un pafio
estéril (361) que cubre dicha superficie de asiento (310) de la silla quirdrgica (309).

Consola estéril (302) segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en la que dicha silla
quirurgica (309) comprende un dispositivo de ajuste de asiento (322) que proporciona a la silla quirurgica
(309), y preferiblemente a dicha parte de soporte inferior de asiento (315) de la silla quirdrgica (309), la
capacidad de girar alrededor de un eje de rotacidn sustancialmente vertical (V-V).

Consola estéril (302) segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, que comprende un
dispositivo de bloqueo (329) adecuado para bloquear selectivamente al menos el grado de libertad de
movimiento proporcionado por al menos una rueda en contacto con el suelo (323) de la silla quirdrgica
(309).

Consola estéril (302) segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en la que dicha silla
quirurgica (309) puede moverse en al menos una direccion sustancialmente coplanar con la superficie de
asiento (310) dentro de dicha zona de operaciones (333) y/o en una direccién en un plano horizontal o
subhorizontal.

Consola estéril (302) segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en la que dicha al menos
una herramienta de entrada maestra (306) esta operativamente conectada a dicha silla quirurgica (309)
por medio de una conexion por cable de la herramienta (330).

Consola estéril (302) segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en la que dicha herramienta
de entrada maestra (302) tiene la forma y el tamafio de un instrumento microquirdrgico manual, tal como
un portaagujas o una pinza.

Consola estéril (302) segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en la que dicho elemento
de soporte de herramienta (324) esta integrado con una parte de dicha silla quirurgica (309), de modo que
cuando el cirujano se sienta en dicha superficie de asiento (310) de la silla quirtrgica (309), el propio
cirujano puede colocar manualmente dicha al menos una herramienta de entrada maestra (306) sobre
dicho elemento de soporte de herramienta (324); y enla que la posicion y orientacién de dicha herramienta
de entrada maestra (306) detectada por el sistema de rastreo, cuando dicho elemento de soporte de
herramienta (324) soporta dicha herramienta de entrada maestra (306), puede permanecer sin cambios
incluso si la silla quirdrgica (309) se mueve con respecto a dicho conjunto de robot esclavo (303).

Consola estéril (302) segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en la que dicha silla
quirurgica (309) comprende al menos un detector de asiento (328) que detecta cuando el cirujano esta
sentado en dicha silla quirdrgica (309), en la que:

- dicho detector de asiento (328) actiia conjuntamente con dicha unidad de control (305) para transmitir
una sefial de orden predefinida a dicho conjunto de robot esclavo (303) con el fin de accionar dicho
instrumento quirurgico (304) cuando el cirujano esta sentado en dicha silla quirdrgica (309) y/o con el fin
de evitar el accionamiento de dicho instrumento quirurgico (304) cuando el cirujano no esta sentado en
dicha silla quirurgica (309).

Consola estéril (302) segun la reivindicacion 10, en la que dicha silla quirurgica (309) comprende al menos
un dispositivo de bloqueo adecuado para bloquear selectivamente al menos un grado de libertad de
movimiento de dicha silla quirurgica (309), actuando conjuntamente dicho al menos un dispositivo de
bloqueo (329) con dicho al menos un detector de asiento (328) para bloquear dicho al menos un grado de
libertad de movimiento de dicha silla quirdrgica (309) cuando dicho detector de asiento (328) detecta que
el cirujano esta sentado en dicha silla quirurgica (309).

Consola estéril (302) segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en la que dicha silla
quirurgica (309) comprende un par de conjuntos de reposabrazos opuestos (3171, 317D), situados uno
frente al otro con respecto a dicha superficie de asiento (310), en la que al menos uno de dichos conjuntos
de reposabrazos (3171; 317D) comprende dicho al menos un elemento de soporte de herramienta (324)
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que proporciona un soporte para la herramienta de entrada maestra (306), preferiblemente un soporte
para que la herramienta de entrada maestra (306) descanse sobre el mismo, en la que dicho elemento de
soporte de herramienta (324) esta conectado de manera integrada con dicho elemento de reposabrazos
(320).

Consola estéril (302) segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en la que dicha al menos
una herramienta de entrada maestra (306) comprende al menos un dispositivo de deteccion (311) que
detecta al menos la posicién, preferiblemente al menos la posicion y la orientacién, de dicha herramienta
de entrada maestra (306) dentro de dicho volumen de rastreo predefinido (308), dicho al menos un
dispositivo de deteccién (311) que comprende al menos un sensor integrado con al menos una parte de
la herramienta de entrada maestra (306) y al menos una conexidn por cable a dicho generador de campo
(307).

Consola estéril (302) segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en la que dicho volumen de
rastreo (308) comprende al menos un subvolumen de rastreo (329), en la que

si se detecta que la herramienta de entrada maestra (306) se encuentra dentro de dicho subvolumen de
rastreo (329), entonces la unidad de control (305) envia una sefial de orden para accionar dicho
instrumento quirurgico esclavo (304); y en la que

si se detecta que la herramienta de entrada maestra (306) se encuentra dentro de dicho volumen de
rastreo (308) pero en una regién de seguridad que esta fuera de dicho subvolumen de rastreo (329),
entonces la unidad de control (305) desactiva el accionamiento emparejado de dicho instrumento
quirurgico (304).

Sistema de cirugia robética (301) que comprende:

- una consola estéril (302) segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores;

- al menos un conjunto de robot esclavo (303) que comprende al menos un instrumento quirdrgico (304)
disefiado para operar en el cuerpo de un paciente (337);

- una unidad de control (305), adecuada para recibir informacién sobre dicha posicion y orientacidén de
dicha al menos una herramienta de entrada maestra (306) dentro de dicho volumen de rastreo (308) y es
adecuada para transmitir una sefial de orden al conjunto de robot esclavo (303) con el fin de accionar
dicho al menos un instrumento quirdrgico (304).

Zona de operaciones (333) que comprende:

- una consola estéril (302) segun una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 14;

- al menos un conjunto de robot esclavo (303) que comprende al menos un instrumento quirdrgico (304)
disefiado para operar en el cuerpo de un paciente (337);

- una estructura de soporte de paciente (336) que forma un soporte para que el cuerpo de un paciente
(337) descanse sobre la misma durante la cirugia y situada dentro de la zona de operaciones (333);

- un conjunto de visidn quirdrgica (338) que muestra la cirugia al cirujano (332); y/o en la que
- dicho conjunto de visién quirurgica (338) comprende al menos un dispositivo de adquisicion de imagenes
(340), por ejemplo, un dispositivo de adquisicién de microscopio, adecuado para adquirir imagenes en

tiempo real de la cirugia en curso, y al menos un dispositivo de visualizacion de imagenes, por ejemplo,
una pantalla (321) y/o un dispositivo ocular de microscopio (339).
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