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(57) Resumo: MECANISMO DE REALIMENTAGAO E BLOQUEIO
PARA INSTRUMENTO CIRURGICO. A presente invengéo refere-se a
um aparelho cirirgico particularmente adaptado para aplicar
consecutivamente uma pluralidade de prendedores a tecido de corpo e
simultaneamente cortar tecido. Um conjunto de manipulo compreende
um manipulo movivel. O manipulo movivel é movivel através de um
curso de atuagdo. O corpo alongado se estende distalmente do
conjunto de manipulo e define um eixo longitudinal. O corpo alongado
tem uma extremidade distal adaptada para engatar liberavelmente
ambos os tipos de unidade de carregamento descartavel articulada e
nao-articulada. Um eixo de atuagéo é sustentado pelo menos em parte
dentro do conjunto de manipulo e é montado para movimento
longitudinal em resposta a manipulagdo do manipulo de atuacdo. Um
sistema de bloqueio de disparo ativado por energia previne a operagéo
do aparelho cirurgico sob uma pluralidade de condigdes.
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Relatério Descritivo da Patente de Invergao para "MECANISMO
DE REALIMENTAGAO E BLOQUEIO PARA INSTRUMENTO CIRUR-
GIco". |
Antecedente

A presente invencéo refere-se a um aparelho cirirgico, e mais

particularmente, a um mecanismo para uso com um aparelho cirtrgico en-

.doscopico para aplicar consecutivamente uma pluralidade de prendedores

cirtrgicos a tecido de corpo e opcionalmente cortar o tecido preso.

Os dispositivos cirdrgicos, em que o tecido & primeiro agarrado
ou preso entre estruturas de garra opostas e entdo unidas por prendedores
cirurgicos sdo bem conhecidos na técnica. Em alguns instrumentos, uma
faca & provida para cortar o tecido que foi unido pelos prendedores.
Os prendedores sao tipicamente na forma de grampos cirirgicos mas duas
partes de prendedores pdliméricos também podem ser utilizadas.

Os instrumentos para este proposito podem incluir dois membros
alongados que s&o usados respectivamente para capturar ou prender tecido.
Tipicamente, um dos membros leva um cartucho de grampo que aloja uma
pluralidade de grampos dispostos em pelo menos duas filas late’jr.ais
engquanto o outro membro tem uma bigorna que define uma superfic:i.e.-.,:f)ara
formar as pernas de grampo enquanto os grampos sao acionados do cartu-
cho de grampo. Geralmente, a operag&o de grampear é efetuada por barras
de came que trafegam 'Ibngitudinalmente através do cartucho de grampo,
com as barras de came que atuam sobre empurradores de grampo para eje-
tar consecutivamente os grampos do cartucho de grampo. Uma faca pode
trafegar longitudinalmente entre as filas de grampo para cortar e/ou abrir o
tecido grampeado entre as filas de grampos. Tais instrumentos sao divulga-
dos, por exemplo, na Patente U.S. N° 3.079.606 e Patente US. N°
3.490.675.

Um grampeador antigo divulgado na Patente U.S. N° 3.499.591
aplica uma fila dupla de grampos em cada lado da incis&o. Isto é realizado
provendo uma unidade de carregamento descartavel na qual um membro de

came move-se através de um caminho de guia entre dois conjuntos de
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ranhuras portando grampos escalonados. Membros de acionamento de
grampo sao localizados dentro das ranhuras e sdo posicionados de tal ma-
neira a serem contactados pelo membro de came que move-se longitudinal-
mente para efetuar a ejegdo dos grampos do cartucho de grampo da unida-
de de carregamento descartavel. Outros exemplos de tais grampeadores
séo divulgados nas Patentes U.S. N°° 4.429.695 e 5.065.929.

Cada um dos instrumentos descritos acima foi projetado para
uso em procedimentos ciriirgicos convencionais em que cirurgides tém a-
cesso manual direto ao local de operagao. Porém, em procedimentos en-
doscopicos ou laparoscopicos, a cirurgia € executada através de uma pe-
quena incisdo ou através de uma canula estreita inserida atraves de peque-
nas feridas de entrada na pele. No sentido de enderecar as necessidades
especificas de procedimentos cirdirgicos endoscopicos e/ou laparoscopicos,
foram desenvolvidos dispositivos de grampear cirlirgicos endoscopicos e séo
divulgados, por exemplo, nas Patentes U.S. N°° 5.040.715 (Green, et al.);
5.307.976 (Olson, et al.); 5.312.023 (Green, et al.); 5.318.221 (Green, et al.);
5.326.013 (Green, et al.) e 5.332.142 (Robinson, et al.).

Um tipo de apareltho de grampear cirdrgico é configurado para
operar com unidades de carregamento descartaveis (DLUs) que sao cons-
truidas para suportar nelas um cartucho de grampo e conjunto de faca. Uma
vez que o procedimento & completado, a DLU inteira é descartada. Tais ins-
trumentos que séo projetados para acomodar DLUs se propdem a oferecer a
vantagem de uma lamina de faca "nova" para cada disparo do instrumento.
Exemplos de tais aparelhos cirurgicos de grampear e DLUs sé&o divulgados
na Patente U.S N° 5.865.361 para Milliman et al., cuja divulgagéo € aqui in-
corporada como referéncia.

Alguns sistemas cirirgicos endoscopicos de grampear e cortar
convencionais incorrem instancias de bloqueio defeituoso depois do cartu-
cho ter sido disparado, tanto parcialmente quanto completamente. Além dis-
so, em tais sistemas cirlirgicos endoscdpicos de grampear e cortar conven-
cionais,a deteccdo mecanica de cartuchos gastos € inconsistente. Alguns

sistemas cirtrgicos endoscépicos de grampear e cortar convencionais incor-
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poram excessivos componentes mecanicos e poliméricos, que podem ser
superados com forcas geradas no desenvolvimento normal do dispositivo
endoscopico e deste modo superam o mecanismo de bloqueio. Portanto,
seria extremamente benéfico prover um dispositivo cirurgico de cortar e
grampear para uso durante procedimentos cirGrgicos laparoscopicos e/ou
endoscopicos que proveja funcionalidade de bloqueio confiadvel parcial ou
completa de cartucho gasto. Seria também particularmente benéfico se o
dispositivo pudesse executar tarefas maltiplas, usando DLUs de tamanho
variado e de propésito variado, como, por exemplo, grampear, clipar, cortar
e/ou articular e prover um sistema de bloqueio de continuidade ativada por
energia e um dispositivo de exibig¢ao.
Sumario

Em uma modalidade um aparelho de grampear cirrgico com-
preende um conjunto de manipulo incluindo um manipulo movivel. O mani-
pulo movivel & movivel através de um curso de atuagdo. Um corpo alongado
se estende distalmente do conjunto de manipulo e define um eixo longitudi-
nal. O corpo alongado tem uma extremidade distante adaptada para engatar
liberavelmente ambos os tipos de unidade de carregamento descartavel:
articulada e nao-articulada. Um eixo de atuagdo é sustentado pelo menos
em parte dentro do conjunto de manipulo e € montado para movimento lon-
gitudinal em resposta @ manipulagéo do manipulo de atuagéo. Um sistema
de bloqueio de disparo ativado por energia previne a operagéo do aparetho
cirtrgico sob uma pluralidade de condigdes.
Breve Descricdo dos Desenhos

Varias modalidades preferidas séo descritas neste com referén-

cia aos desenhos:

A figura 1 & uma vista em perspectiva de uma modalidade do
aparelho de grampear cirurgico presentemente divulgado.

A figura 2 é uma vista lateral do aparelho cirlrgico mostrado na
figura 1.

A figura 3 é uma vista em corte transversal do aparelho de gram-

pear cirlirgico mostrado na figura 1 na posi¢éo ndo-atuada com a unidade de
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carregamento descartavel ndo-mostrada.

A figura 4 & uma vista em corte transversal aumentada da area
indicada do detalhe da figura 3.

A figura 5 é um diagrama esquematico de uma modalidade de
uma realimentagao elétrica e bloqueio para o aparelho de grampear cirargico
mostrado na figura 1.

Descri¢cao

Modalidades preferidas do aparelho cirlrgico endoscopico de
grampear e cortar serdo descritas em detalhe com referéncia aos desenhos,
em que numeros de referéncia iguais designam elementos idénticos ou cor-
respondentes em cada uma das varias vistas.

Nos desenhos e na descrigao que segue, o termo, ‘proximo” co-
mo é tradicional, se referira & extremidade do aparelho de grampear que &
mais préxima ao operador, enquanto o termo "distante” se referira a extremi-
dade do aparelho que é mais distante do operador. Serd observado ainda
mais que, para conveniéncia e clareza, condigées espaciais como "vertical”,
"horizontal", "para cima", "para baixo", "direito" e "esquerdo” sao usados nes-
te com respeito aos desenhos. No entanto, instrumentos cirirgicos sao usa-
dos em muitas orientacdes e posi¢des, e estes termos em absoluto nao sao
planejados para serem limitantes.

As figuras 1-4 esbogam um aparelho cirtrgico 10 para cortar e
grampear compreendendo um sistema de bloqueio de disparo ativado por
energia 510 (figuras 3-5). A construgdo e a operagéo geral do aparelho ci-
rirgico 10 é geralmente descrita na Patente U.S. N° 5.865.361, cuja divulga-
cao foi aqui incorporada como referéncia. Deste modo, a presente descrigao
detalhada nio discutira os varios componentes de aparelho cirurgico 10 e
sua operacio aqui além do que é necessario para descrever a operagao do

sistema de bloqueio de disparo ativado por energia 510.

Com referéncia as figuras 1-4, de acordo com uma modalidade,
& provido o aparelho cirtrgico 10 para aplicar consecutivamente uma plurali-
dade de prendedores a tecido de corpo e cortar tecido simultaneamente.

O aparelho cirurgico 10 compreende um conjunto de manipulo 12 e um cor-
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po alongado 14. O aparelho cirdrgico 10 é adaptado para receber unidades
de carregamento descartaveis tendo filas de grampos tendo um comprimen-
to linear de entre aproximadamente 30 mm e mais ou menos 60 mm.
O aparelho cirargico 10 é também adaptado para receber unidades de car-
regamento descartaveis articuladas e nao-articuladas. Em uma modalidade,
uma unidade de carregamento descartavel ou DLU 16 & presa liberavelmen-
te a uma extremidade distal do corpo alongado 14. A DLU 16 inclui um con-
junto de ferramenta 17 tendo um conjunto de cartucho 18 alojando uma plu-
ralidade de grampos cirdrgicos € um conjunto de bigorna 20 presas movi-
velmente em relagdo ao conjunto de cartucho 18. A DLU 16 é configurada
para aplicar filas lineares de grampos que medem cerca de 30 mm a cerca
de 60 mm em comprimento. As DLUs 16 tendo filas lineares de grampos de
outros comprimentos sdo também previstas, por exemplo, 45 mm. Os gram-
pos podem ter uma altura de cerca de 0,75 mm, 1 mm, 1,5 mm, ou 2 mm e
podem ser tanto curvos (curvados) ou retos.

Em uma modalidade, o aparelho cirtrgico 10 inclui também um
dispositivo de identificacdo de recarga 536 para detectar o tipo de DLU 16
posicionada dentro do corpo alongado 14 ou partes da DLU 16 do aparelho
cirirgico 10. O dispositivo de identificagao de recarga 536 inclui um circuito
de estado sélido ou um circuito integrado com uma memoria. A memoria po-
de ser uma memoria somente de leitura (ROM) compreendendo pelo menos
um bit ou registro programavel ou gravavel uma vez. O dispositivo de identi-
ficagao de recarga 536 ¢ legivel e gravavel por um computador 538 (figura 5)
(por exemplo, controlador, processador). O computador 538 é geralmente
usado e inclui qualquer maquina de estado programavel, hardware, software,
meméria, e dispositivos de entrada/saida necessarios. O dispositivo de iden-
tificacao de recarga 536 armazena informagdo de estado relacionada ao
conjunto de cartucho 18. Por exemplo, o dispositivo de identificagao de re-
carga 536 pode conter informagdo sobre se o conjunto de cartucho 18 foi
deflagrado e o tipo de grampos carregados no conjunto de cartucho 18. O
tipo de grampos compreende grampos tendo um comprimento de cerca de
30 mm, 45 mm, ou 60 mm. Cada tipo de comprimento de grampo pode ter
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uma altura de cerca de 0,75 mm, 1 mm, 1,5 mm, ou 2 mm. Os grampos po-
dem ser curvos (curvados) ou retos. Além da informagao a respeito do tipo
de grampo, o dispositivo de identificagdo de recarga 536 pode conter infor-
macéo associada ao tipo de conjunto de cartucho 18 e se o conjunto de car-
tucho 18 foi deflagrado e esta parcialimente ou completamente gasto. O dis-
positivo de identificacdo de recarga 536 prové informagao armazenada nele
para o computador 538 na aplicacdo de energia elétrica de uma corrente
continua (CC) tal como a bateria 530 (figura 5), ou outra fonte do poténcia de
CC como um supercapacitor. A informagao identificando o tipo e o estado de
deflagracdo do conjunto de cartucho 18 pode ser exibida no dispositivo de
exibicao 500 para o beneficio do usuario. A operagéo do dispositivo de iden-
tificagéo de recarga 536 dentro do aparelho cirtirgico 10 é descrita abaixo.

Em uma modalidade, o corpo alongado 14 ou partes da DLU 16
do aparelho cirdrgico 10 compreende um sensor de carga 537. O sensor de
carga 537 é acoplado ao dispositivo de exibigdo 500 e computador 538 (por
exemplo, processador). O sensor de carga 537 mede cargas aplicadas na
DLU 16, que podem ser lidas pelo computador 538 e exibidas pelo dispositi-
vo de exibigdo 500. O sensor de carga 537 pode ser configurado para detec-
tar e medir forga e/ou torque aplicado na DLU 16. O sensor de carga 537
pode estar localizado dentro do corpo alongado 14 para detectar e medir
forga ou torque. O sensor de carga 537 pode estar localizado em qualquer
parte adequada do aparelho cirurgico 10 para detectar varias forgas ou tor-
ques associados a operagéo do aparelho cirdrgico 10.

Em uma modalidade, o aparelho cirtrgico 10 inclui um conjunto
de manipulo 12 tendo um manipulo movivel e um manipulo estacionario.
O manipulo movivel & movivel através de um curso de atuagao para prender
tecido e para efetuar ejegéo de grampos da unidade de carregamento des-
cartavel. O corpo alongado se estende distaimente do conjunto de manipulo
12 e define um eixo longitudinal. Um eixo de atuagdo tendo uma cremalheira
dentada esta operacionalmente associado ao conjunto de manipulo movivel
12 por um mecanismo de lingueta. A extremidade distal do eixo de atuagao &

conectada a uma haste de controle tendo uma extremidade distal adaptada
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para engatar operacionalmente um conjunto de acionamento axial localizado
dentro de uma unidade de carregamento descartavel. Na modalidade ilus-
trada, o conjunto de manipulo 12 inclui um membro de manipulo estacionario
22, um membro de manipulo movivel 24, e uma parte de barril 26. Um mem-
bro giravel 28 é preferencialmente montado sobre a extremidade frontal da
parte de barril 26 para facilitar a rotagdo do corpo alongado 14 com respeito
ao conjunto de manipulo 12. O membro de manipulo movivel 24 compreen-
de uma parte de manipulo flexivel 508, uma parte de liberar disparo 504, e
um interruptor de disparo 506.

Em uma modalidade, o aparelho cirdrgico 10 inclui também um
mecanismo de articulagdo (ndo-mostrado) tendo uma alavanca de articula-
¢éo 30 engatada operacionaimente com um membro de came tendo um ca-
nal de disposi¢cdo dos cames em degrau. O mecanismo de articulagéo € su-
portado no membro giravel 28 e inclui a alavanca de articulagdo 30 montada
pivotadamente sobre um membro de pivo 140, que se estende exteriormente
do membro de rotagéo 28 e é preferencialmente formado integradamente
com ele. O membro de came esta engatado com um membro de translagéo,
que inclui um pino dimensionado para ser recebido dentro do canal de dis-
posicao dos cames em degrau, de tal forma que o movimento pivotavel da
alavanca causa o movimento linear do membro de translagédo. Um primeiro
vinculo de articulagéo inclui uma extremidade proximal adaptada para enga-
tar o membro de translagdo e uma extremidade distal adaptada para engatar
um segundo vinculo de articulagao posicionado dentro da unidade de carre-
gamento descartavel. O movimento linear do membro de translagéo causa o
movimento linear dos vinculos de articulagao a causar a articulagéao de um
conjunto de ferramenta 17 da DLU 16. Na modalidade ilustrada, a alavanca
de articulagdo 30 é também preferencialmente montada na extremidade
frontal da parte de barril 26 adjacente ao membro giravel 28 para facilitar a
articulagédo do conjunto de ferramenta 17. '

O conjunto de manipulo 12 inclui alojamento 36, que & preferen-
cialmente formado de meia-segdes de alojamento moldadas 36a e 36b, que

formam o membro de manipulo estaciondrio 22 e parte de barril 26 do con-
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junto de manipulo 12. O membro de manipulo movivel 24 € pivotadamente
suportado entre as meia-se¢des de alojamento 36a e 36b em torno do pino
de pivd 38. Um membro de desvio (ndo-mostrado), que € preferencialmente
uma mola de torgdo, desvia 0 manipulo movivel 24 para fora do manipulo
estacionario 22. Um eixo de atuagéo 46 (figura 3) é suportado dentro da par-
te de barril 26 do alojamento 36 e inclui uma cremalheira dentada 48. Uma
lingueta de acionamento 42 tendo um dedo de engate de cremalheira 43 &
pivotadamente montada a uma extremidade do manipulo movivel 24 sobre
um pino de pivé 44. Membro de desvio (ndo-mostrado), que é também prefe-
rencialmente uma mola de torgao, é posicionado para impulsionar o dedo de
engate 43 da lingueta de acionamento 42 em diregao a cremalheira dentada
48 do eixo de atuagdo 46. O manipulo movivel 24 é pivotavel para mover o
dedo de engate 43 da lingueta de acionamento 42 em contato com a crema-
lheira dentada 48 do eixo de atuacdo 46 para avangar o eixo de atuagao li-
nearmente na dire¢do distante. A extremidade frontal do eixo de atuagao 46
recebe rotacionalmente a extremidade proximal de uma barra de controle 52
de tal forma que o avanco linear do eixo de atuagéo 46 cause o avango line-
ar correspondente da barra de controle 52.

Em uma modalidade, o membro de manipulo movivel 24 pode es-
tar acoplado a um sensor de carga 539. O sensor de carga 539 & acoplado ao
dispositivo de exibigao 500 e ao computador 538 (por exemplo, processador).
O sensor de carga 539 mede cargas aplicadas ao longo do aparelho cirargico
10, que pode ser lido pelo computador 538 e exibido pelo dispositivo de exibi-
¢ao 500. O sensor de carga 539 pode ser configurado para detectar forga e/ou
torque aplicado em varias partes do aparelho cirdrgico 10. Na modalidade i-
lustrada, o sensor de carga 539 é operacionalmente acoplado ao pino de pivd
38 para detectar o torque aplicado pelo membro de manipulo movivel 24. O
sensor de carga 539 pode estar também acoplado ao pino de pivd 44 (néo-
mostrado) para detectar forga ou torque aplicado pelo aparelho cirtirgico 10.

Um mecanismo de retragdo 58 que inclui um par de botoes retra-
tores 32 (vide figura 1) é conectado a extremidade proximal do eixo de atua-

¢d0 46 por uma barra de acoplamento 60. A barra de acoplamento 60 inclui
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partes de engate direita e esquerda (ndo-mostradas) para receber os botoes
retratores 32 e uma parte central (ndo-mostrada). Os botdes retratores 32
sao movivelmente posicionados ao longo da parte de barril 26 para retornar
o eixo de atuacédo 46 para uma posicdo retratada, como sera descrito em
detalhe abaixo.

O mecanismo de retragdo 58 é dimensionado e configurado para
transladar dentro de um par de aberturas longitudinais 34 formadas em am-
bos os lados da parte de barril 26. A placa de liberar 64 é operacionalmente
associada ao eixo de atuagdo 46 e € montada para movimento com respeito
a ele em resposta a manipulagao de botdes retratores 32. Um par de pinos
separadamente espacados 66 se estende exteriormente desde uma face
lateral do eixo de atuagéo 46 para engatar um par de correspondentes fen-
das de came anguladas 68 formadas na placa de liberar 64. No movimento
traseiro dos botdes retratores 32, os pinos 66 podem liberar a placa 64 para
baixo com respeito ao eixo de atuagao 46 e com respeito a cremalheira den-
tada 48 de tal forma que a parte inferior da placa de liberar 64 se estende
abaixo da cremalheira dentada 48 para desengatar o dedo de engate 43 da
lingueta de acionamento 42 da cremalheira dentada 48. Uma fenda trans-
versal 70 é formada na extremidade proximal da placa de liberar 64 para
acomodar a parte central da barra de acoplamento 60, e fendas alongadas
34 s3o definidas na sec¢éo de barril 26 do conjunto de manipulo 12 para a-
comodar a translagao longitudinal da barra de acoplamento 60 enquanto os
botdes retratores 32 sdo puxados para tras para retrair o eixo de atuagao 46
e deste modo retrair a barra de controle 52 para tras. O eixo de atuagéo 46 €
desviado proximamente por uma mola (ndo-mostrada).

Em uma modalidade, o aparelho cirargico 10 inclui preferencial-
mente um dispositivo de exibigdo 500. O dispositivo de exibicdo 500 prové
realimentagao para o usuario como para a posi¢ao da faca, o estado de dis-
paro do conjunto de cartucho 18, e o tipo de grampos contidos no conjunto
de cartucho 18. A realimentagdo pode estar na forma de elementos numéri-
cos, alfanuméricos, ou elementos graficos exibidos no dispositivo de exibi-

¢ao. Por exemplo, para prover realimentagéo visual da posicéo da faca, po-



10

15

20

25

30

10

de ser exibida uma longitudinal que é correlacionada ao deslocamento longi-
tudinal da faca. O dispositivo de exibigdo 500 pode prover também realimen-
tacao sobre o estado da DLU 16 e o estado de blogueio do aparelho cirargi-
co 10. Na modalidade ilustrada, o dispositivo de exibicdo 500 & localizado
em qualquer dos lados da parte de barril 26. Um interruptor de ligar/desligar
502 & localizado na parte de barril 26 para ativar e desativar eletricamente as
partes de componente elétrico do aparelho cirtrgico 10. O interruptor de li-
gar/desligar 502 conecta a bateria 530 a varios componentes elétricos ao
longo do aparelho cirdrgico 10 incluindo o dispositivo de exibicédo 500, sole-
noide 512, e interruptor de soltar 528, por exemplo.

Em uma modalidade, o aparelho cirGrgico 10 inclui preferencial-
mente um sistema de bloqueio de disparo ativado por energia 510. O siste-
ma de bloqueio de disparo ativado por energia 510 é ativado em um estado
nao-energizado para prover operagéo de bloqueio no caso de falha de ener-
gia do sistema. O sistema de bloqueio de disparo ativado por energia 510
previne a operacdo do aparelho cirlirgico 10 sob varias condigbes, como,
tais como, por exemplo, se estiver presente um cartucho de grampo vazio
(por exemplo, gasto); se nenhum cartucho de grampo estiver presente; se
estiver presente um cartucho de grampo parcialmente gasto depois da retra-
cao da faca; se um cartucho de grampo parcialmente gasto estiver presente
depois de desprender o aparelho de grampear cirdrgico; e se um cartucho
de grampo parcialmente gasto estiver presente depois da ciclagem completa .
do aparelho de grampear cirargico.

A figura 3 ilustra a interconex&o do corpo alongado 14 e do con-
junto de manipulo 12. O alojamento 36 inclui um canal anular 117 configura-
do para receber uma nervura anular 118 formada na extremidade proximal
do membro de rotacio 28, que é formada preferencialmente de meia-seg¢oes
moldadas. O canal anular 117 e a nervura 118 permitem a rotag&o relativa
entre o0 membro de rotagdo 28 e o alojamento 36. A rotagéo do botéo de ro-
tacdo 28 com respeito ao conjunto de manipulo 12 deste modo resulta na
rotagao correspondente do corpo alongado 14 com respeito ao conjunto de

manipulo 12.
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Referindo-se as figuras 3 e 4, o sistema de blogueio de disparo
ativado por energia 510 compreende um solendide 512 e um membro de
bloqueio pivotavel 514. O solendide 512 é energizado pela bateria 530.
O membro de bloqueio pivotavel 514 é pivotavel em torno do pino de pivo
516 e inclui uma superficie de bloqueio 518 configurada para bloquear den-
tro do entalhe 522. Um membro de desvio 520, que é preferencialmente uma
mola de compressao de bobina, desvia 0 membro de bloqueio pivotavel 514
em uma posigéo bloqueada (como mostrada). A superficie de bloqueio 518 &
fixamente acoplada ao membro de bloqueio pivotavel 514 pelo prendedor
526. Em um estado desenergizado (mostrado na linha sélida) uma parte de
pistdo 524 do solendide 512 esta suficientemente retraida para permitir a
superficie de bloqueio 518 retirar-se de dentro do entalhe 522 para prevenir
a translacao horizontal do eixo de atuag&o 46. Quando o pistdo 524 € ativa-
do energizando o solendide 512, o pistdo 524 aciona o membro de blogueio
pivotavel 514 para baixo para uma posigdo desbloqueada (mostrado em li-
nha tracejada) para pivotar o membro de bloqueio pivotavel 514 em uma
direcdo descendente (também mostrado em linha tracejada) e liberar a su-
perficie de blogueio 518 do entalhe 522 para habilitar a translagao horizontal
do eixo de atuagéo 46.

O sistema de bloqueio de disparo 510 deve ser desblogueado
para avancar o eixo de atuagdo 46 distalmente. Para desbloquear o sistema
de bloqueio de disparo 510, a parte de liberar disparo 504 do manipulo mo-
vivel 24 é movida na direcao indicada pela seta "B" em engate com o inter-
ruptor de disparo 506 para atuar o solendide 512. Quando atuado, o solenoi-
de 512 aciona o pistdo 524 em uma diregdo descendente para liberar a su-
perficie de bloqueio 518 do entalhe 522. Uma vez que a superficie de blo-
queio 518 é liberada do entalhe 522, o eixo de atuagao 46 pode ser avanga-
do distalmente pivotando o manipulo movivel 24 em torno do pino de pivd 38
na direcdo indicada pela seta "A". Cada curso avanga o eixo de atuagao 46 a
uma distancia predeterminada (por exemplo, aproximadamente 15 mm).
Com cada curso de pivé de manipulo movivel 24, o dedo de engate da cre-

malheira 43 da lingueta de acionamento 42 aciona a cremalheira dentada 48
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e o eixo de atuacao 46 distalmente uma distancia predeterminada. O avango
distal adicional do eixo de atuagao 46 & permitido pivotando repetidamente o
manipulo movivel 24 em torno do pino de piv6 38. O eixo de atuagao 46 po-
de ser retornado a uma posi¢ao proxima retraida puxando os botoes retrato-
res 34 proximamente, como discutido acima. Puxando os botbes retratores
34 proximamente por todo o caminho habilita uma parte proximal do eixo de
atuacgéo 46 a contactar e atuar o interruptor de soltar 528 para soltar o con-
junto de bigorna 20.

Um sensor de posicao é usado para determinar a localizagao
longitudinal do eixo de atuagdo 46. Em uma modalidade, o sensor de posi-
¢éo compreende um codificador 532 e um enrolamento de indugdo 534.
O codificador 532 é fixamente preso ao eixo de atuacio 46 e move-se longi-
tudinalmente com ele. O codificador 532 prové um sinal elétrico (por exem-
plo, analdgico ou digital) que corresponde a posigao longitudinal do eixo de
atuacdo 46, e consequentemente a barra de controle 52. O enrolamento de
indugédo 534 é fixamente montado a uma parte interior do alojamento 36.
O enrolamento de indugéo 534 é localizado através de uma abertura forma-
da no codificador 532. A operacgdo do sensor de posigdo € discutida abaixo
com referéncia a figura 5.

A figura 5 ilustra uma modalidade de uma realimentagao elétrica
ativada e sistema de bloqueio de disparo 550 por energia. A realimentagao
elétrica ativada por energia e sistema de bloqueio de disparo 550 s&o opera-
dos por bateria 530, que atua como uma fonte de energia elétrica para os
interruptores 508, 528, codificador sensor de posi¢do 532, enrolamento de
indugao 534, dispositivo de identificagao de recarga 536, computador 538, e
dispositivo de exibigao 500. O interruptor de ligar/desligar 502 é usado para
aplicar e remover poténcia da bateria 530 aos varios componentes elétricos.
Em operagao, o computador 538 monitora o estado do interruptor de disparo
506, interruptor de soltar 528, e a sequéncia de atuagdo do membro de ma-
nipulo movivel 24.

Como previamente discutido, o codificador 532 e o eixo de atua-

cdo 46 transladam longitudinalmente, o enrolamento de indugéo 534 perma-



10

15

20

25

30

13

nece fixo. O sinal elétrico pode ser calibrado para corresponder a posi¢ao do
eixo de atuagdo 46 desde uma primeira posicdo de deslocamento minimo
(retraido completamente) até uma segunda posigéo de deslocamento maxi-
mo (completamente estendido). Em uma modalidade, o codificador 532 que
pode ser um codificador linear, € um sensor, transdutor ou cabega de leitura
casado com uma escala que codifica a posigdo do eixo de atuagéo 46.
O sensor l& a escala no sentido de converter a posi¢do codificada em um
sinal analédgico ou digital, que pode entdo ser decodificado em posi¢éo por
um estagio de leitura digital (DRO). As tecnologias éticas de codificadores
lineares incluem capacitiva, indutiva, corrente parasita, magnetica, e optica.
As tecnologias 6ticas incluem sombra, autoprocessamento de imagens, e
interferométrica. A saida decodificada do codificador 532 & provida do dispo-
sitivo de exibicdo 500, que pode compreender uma tela de cristal liquido
(LCD) ou elemento de exibigdo semelhante. A saida decodificada do codifi-
cador 532 é indicativa de uma posigao longitudinal do eixo de atuagao 46.
O dispositivo de exibicdo 500 exibe a saida codificada do codificador 532
para prover realimentagéo para o usuario da localizagéo do eixo de atuacao
46 e/ou barra de controle 52 ao longo de seu comprimento longitudinal des-
de o deslocamento minimo (retraido completamente) até o deslocamento
maximo (completamente estendido). Por exemplo, o deslocamento pode ser
de mais ou menos 0-30 mm para um aparelho cirurgico 10 com unidades de
carregamento descartaveis tendo filas lineares de grampos de cerca de 30
mm em comprimento, e o deslocamento pode ser mais ou menos de 0-60
mm para um aparelho cirdrgico 10 com unidades de carregamento descarta-
veis tendo filas lineares de grampos de cerca de 60 mm em comprimento.
O leitor da tela 500 pode ser numérico, alfanumérico, grafico, ou uma barra
cumulativa adequada para indicar a posigao do eixo de atuagéo 46 ao longo
do comprimento do curso (por exemplo, mais ou menos 0-30 mm ou mais ou
menos 0-60 mm) de deslocamento minimo (retraido completamente) até o
deslocamento maximo (completamente estendido).
Sequéncia de Operagéao

Com referéncia agora as figuras 1-5, a presente descrigéo da
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sequéncia de operagao nio discutird os varios componentes do aparelho de
corte e cirurgico 10 e sua operagao neste além do que € necessario para
descrever a operac¢ao do sistema de bloqueio de disparo ativado por energia
510. Para usar o aparelho cirurgico 10, uma unidade de carregamento des-
cartavel tal como a DLU 16 é primeiramente presa a extremidade distante do
corpo alongado 14. Como discutido acima, o aparelho cirurgico 10 pode ser
usado com unidades de carregamento descartaveis articuladas e nao-
articuladas tendo filas lineares de grampos entre aproximadamente 30 mm e
mais ou menos 60 mm em varias alturas (por exemplo, 0,75 mm, 1 mm, 1,5
mm, ou 2 mm) e formas (por exemplo, curvos/curvados, retos). Para prender
a DLU 16 ao corpo alongado 14, a extremidade distante da barra de controle
52 é inserida em uma ponta de insergdo (ndo-mostrada) da DLU 16, e a pon-
ta de insercdo & deslizada longitudinalmente na extremidade distante do
corpo alongado 14.

A poténcia elétrica da bateria 530 é aplicada ao aparelho cirdrgi-
co 10 girando interruptor de ligar/desligar 502 para a posig&o"ligar. Na apli-
cacgéo da energia elétrica da bateria 530, o dispositivo de identificacao de
recarga 536 detecta a presencga do conjunto de cartucho 18. O computador
538 I& o estado do conjunto de cartucho 18 desde o dispositivo de identifica-
¢do de recarga 536 indicando varios estados do conjunto de cartucho 18.
O computador 538 habilita ou desabilita a operagéo do sistema de bloqueio
de disparo 510 baseado no estado do conjunto de cartucho 18 provido pelo
dispositivo de identificagdo de recarga 536. Se o conjunto de cartucho 18
estiver presente e completamente carregado com grampos, o computador
538 habilitara a operacdo normal do aparelho cirtrgico 10. Deste modo, o
sistema de bloqueio elétrico 510 pode ser desbloqueado ativando o interrup-
tor de disparo 506 e energizando o solentide 512. O computador 538 previ-
ne o solendide 512 de ser energizado e mantém o sistema de travamento
elétrico 510 em um estado bloqueado, desabilitando a operagéo do apareiho
cirdrgico 10 de uso ainda que o interruptor de disparo 506 seja ativado nas
seguintes situacdes: se o conjunto de cartucho 18 n&o estiver presente; se o

conjunto de cartucho 18 estiver presente, mas estiver gasto (por exemplo,
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sem-grampos); se estiver presente um conjunto de cartucho parcialmente
gasto 18 depois da retragio da faca; se estiver um conjunto de cartucho par-
cialmente gasto 18 depois de soltar o aparelho cirirgico 10; e se esta um
conjunto de cartucho gasto 18 parcialmente depois da ciclagem completa do
aparelho cirargico 10.

Com a DLU 16 presa ao instrumento de grampear 10, o conjunto
de ferramenta 17 pode ser posicionado em torno do tecido abrindo primei-
ramente o conjunto de bigorna 20 e recebendo e fixando o tecido entre o
conjunto de bigorna 20 e o conjunto de cartucho 18. O conjunto de bigorna
20 pode ser aberto atuando o interruptor de soltar 528 retraindo o eixo de
atuacdo 46 usando os botdes retratores 32. O conjunto de bigorna 20 pode
ser fechado atuando o interruptor de disparo 506. Isto pode ser realizado
movendo o membro de manipulo movivel 24 na diregao indicada pela seta
"A" um curso e atuando o interruptor de disparo 506. Movendo o membro de
manipulo movivel 24 na diregéo indicada pela seta "A" um curso move a lin-
gueta de acionamento 42 e avanca o eixo de atuag&o 46 e barra de controle
52 distalmente. E observado que um curso completo do manipulo movivel 24
avanca o eixo de atuagdo 46 aproximadamente 15 mm o que € suficiente
para prender o tecido durante o primeiro curso de manipulo movivel 24 mas
nao é suficiente para disparar grampos.

Durante o primeiro curso (fixagdo) do manipulo movivel 24, a
placa de deslizamento 102 previne a lingueta de bloqueio 54 de engatar a
cremalheira dentada 48. Na liberagdo do manipulo movivel 24, a lingueta de
acionamento 42 movimenta-se sobre a cremalheira 48 enquanto o manipulo
24 ¢ retornado a uma posi¢do espagada do manipulo estacionario 22 por
uma mola de torgdo (ndo-mostrada). Nesta posigéo, a lingueta de aciona-
mento 42 é impulsionada em engate com a cremalheira dentada 48 para
reter o eixo de atuagdo 46 em sua posigao fixa longitudinal.

Para disparar grampos durante um segundo e subsequentes
cursos, o manipulo movivel 24 é atuado repetidamente, isto €, movido por
cursos sucessivos. Como discutido acima, o aparelho cirurgico 10 € capaz

de receber DLUs 16 tendo uma variedade de filas lineares de grampos. Ja
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que cada curso do manipulo movivel 24 avanga preferencialmente o eixo de
atuacio 46 aproximadamente 15 mm, e um curso é requerido para prender o
tecido, o manipulo movivel 24 deve ser atuado (n+1) cursos para disparar
grampos, onde n é o comprimento das filas lineares de grampos na unidade
de carregamento descartavel presa ao aparelho de cortar e cirurgico 10 divi-
dido por aproximadamente 15 mm. Por exemplo, n = 1 para um cartucho de
15 mm; n = 3 para um cartucho de 45 mm; e n = 4 para um cartucho de
60 mm.

Antes de habilitar o disparo de grampos, o sistema de blogqueio
de disparo 510 deve ser atuado para mover a superficie de bloqueio 518 de
uma posicdo de bloqueio até uma posigcado de ndo-bloqueio. Isto é realizado
apertando a parte de liberar disparo 504 do manipulo movivel 24 na diregao
indicada pela seta "B" em engate com o interruptor de disparo 506 para
energizar o solendide 512. Quando solenoide 512 for energizado, o pistao
524 aciona o membro de bloqueio pivotavel 514 para baixo para liberar a
superficie de blogueio 518 do entalhe 522 e deste modo habilita a translagao
horizontal do eixo de atuagéo 46. Depois disso, 0 manipulo movivel 24 pode
ser atuado em numero apropriado de cursos para avangar o eixo de atuagao
46, e deste modo a barra de controle 52, distalmente na direg&o indicada
pela seta "C" para avangar o tren6 de atuagéo (n&o-mostrado) atraves do
comprimento inteiro do conjunto de cartucho 18 para efetuar a ejecao de
grampos.

No sentido de inserir a DLU 16 e o corpo alongado 14 do aparetho
cirurgico 10 através da canula estreita do trocarte, o conjunto de bigorna 20
deve ser inicialmente fechado. O conjunto de bigorna 20 é fechado engatan-
do a parte de liberagdo de disparo 504 e atuando o interruptor de disparo
506 uma vez para destrancar o sistema de bloqueio elétrico 510 (por exem-
plo, energizando o solenéide 512). Com sistema de bloqueio elétrico 510 no
estado desbloqueado, o manipulo flexivel 24 pode ser movido na dire¢ao
indicada pela seta "A" um curso para avangar o eixo de atuagao 46 distal-
mente para fechar o conjunto de bigorna 20. Uma vez que o manipulo flexi-

vel 24 & liberado, a sistema de bloqueio elétrico 510 é uma vez mais bloque-
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ado. Com conjunto de bigorna 20 fechado, a DLU 16 e o corpo alongado 14
do aparelho cirargico 10 pode ser inserido através da cénula estreita do tro-
carte para localizar o conjunto de ferramenta 17 no local cirdrgico. O conjun-
to de bigorna 20 deve ser aberto no sentido de prender o tecido entre o con-
junto de bigorna 20 e o conjunto de cartucho 18. O conjunto de bigorna 20
pode ser aberto retraindo o eixo de atuagédo 46 proximamente com botoes
retratores 32 até que o interruptor de soltar 528 seja atuado. Quando o eixo
de atuacgdo 46 engata o interruptor de soltar 528, o computador 538 detecta
o fechamento de contato do interruptor de soltar 528 e energiza o solendide
512 para desbloquear o sistema de blogueio elétrico 510. O membro de ma-
nipulo movivel 24 pode agora ser movido na dire¢do indicada pela seta "A"
um curso para avancar o eixo de atuagéo 46 distalmente para fechar o con-
junto de bigorna 20 e prender o tecido entre o conjunto de bigorna 20 e o
conjunto de cartucho 18. Para disparar o conjunto de cartucho 18, o usuario
engata a parte de liberar disparo 504 e atua o interruptor de disparo 506 pa-
ra desbloquear o sistema de blogueio elétrico 510 e habilitar o eixo de atua-
¢a0 46 para avangar distalmente para atuar repetidamente o manipulo flexi-
vel 24 um numero adequado de cursos até que todo o conjunto de cartucho
18 seja gasto. Uma vez que o conjunto de cartucho 18 € gasto, o registro de
memoria programavel de uma vez no dispositivo de identificagao de recarga
536 & programado para indicar que o conjunto de cartucho esta gasto. Deste
modo, quaisquer disparos adicionais do instrumento cirirgico 10 séo preve-
nidos pelo computador 538 devido ao dispositivo de identificagao de recarga
536, porque o conjunto de cartucho 18 esta gasto.

Para retrair o eixo de atuagéo 46 e deste modo a barra de con-
trole 52 na extremidade do curso de disparo, por exemplo, depois de dispa-
rar os grampos, os botdes retratores 32 sao puxados proximamente causan-
do os pinos 66 moverem a placa de liberar 64 na direcdo indicada pela seta
"D" sobre os dentes 48 para desengatar a lingueta de acionamento 42 do
engate com os dentes 48. Quando completamente retraido, o eixo de atua-
¢30 46 atua o interruptor de desprender 528 para abrir o conjunto de bigorna

20. O conjunto de ferramenta 17 pode agora ser removido do local cirdrgico.
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O membro de manipulo movivel 24 é atuado na diregcdo indicada pela seta
"A" um curso para fechar o conjunto de bigorna 20 de tal forma que o con-
junto de ferramenta 17, corpo alongado 14, e DLU 16 possam ser retraidos
através da canula estreita do trocarte.

Os dispositivos divulgados aqui podem ser projetados para se-
rem descartados depois de um Unico uso, ou eles podem ser projetados pa-
ra serem usados multiplas vezes. Em outro caso, porém, os dispositivos po-
dem ser recondicionados para reuso depois de pelo menos um uso. Recon-
dicionar pode incluir qualquer combinagéo das etapas de desmontagem do
dispositivo, seguida de limpeza ou substituicdo de pegas particulares, e re-
montagem subsequente. Em particular, o dispositivo pode ser desmontado,
e qualquer nimero das pegas ou partes particulares do dispositivo podem
ser seletivamente substituidas ou removidas em qualquer combinagéo. Na
limpeza elou substituicdo de partes particulares, o dispositivo pode ser re-
montado para uso subsequente tanto em uma instalagéo de recondiciona-
mento, quanto por uma equipe cirurgica imediatamente antes de um proce-
dimento cirtrgico. Aqueles versados na técnica observardo que o recondi-
cionamento de um dispositivo pode utilizar uma variedade de técnicas para
desmontagem, limpeza/substituigido e remontagem. O uso de tais técnicas, e
o dispositivo recondicionado resultante, estdo todos dentro do escopo do
presente pedido.

Preferencialmente, as varias modalidades descritas aqui serao
processadas antes da cirurgia. Primeiramente, um instrumento novo ou usa-
do é obtido e se necessario limpo. O dispositivo pode entdo ser esterilizado.
Isto pode ser feito por qualquer numero de modos conhecidos para aqueles
versados na técnica incluindo radiagéo de beta ou gama, éxido de etileno,
vapor. Em uma técnica de esterilizagdo, o instrumento € colocado em um
recipiente fechado e vedado hermeticamente, como um plastico ou bolsa
TYVEK®. O recipiente e o instrumento sdo entdo colocados em um campo
de radiacdo que pode penetrar o recipiente, como radiagdo gama, raios X,
ou elétrons de energia alta. A radiagido mata bactéria sobre o instrumento e

no recipiente. O instrumento esterilizado pode entéo ser armazenado no re-
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cipiente estéril. O recipiente fechado hermeticamente mantém o instrumento
estéril até que ele seja aberto na instalagédo medica.

Sera entendido que varias modificagcées podem ser feitas as mo-
dalidades divulgadas aqui. Por exemplo, o aparelho de grampear nao ne-
cessita aplicar grampos mas ao invés pode aplicar duas partes de prendedo-
res como € conhecido na técnica. Adicionalmente, o comprimento da fila li-
near de grampos ou prendedores pode ser modificado para satisfazer os
requisitos de um procedimento cirurgico particular. Deste modo, o compri-
mento de um Gnico curso do eixo de atuagao e/ou o comprimento da fila li-
near de grampos e/ou prendedores dentro de uma unidade de carregamento
descartavel pode ser consequentemente variada. Portanto, a descrigéo aci-
ma néo deve ser interpretada como limitante, mas somente como exemplifi-
cacdes de modalidades preferidas. Aqueles versados na técnica visarao ou-
tras modificagdes dentro do escopo e espirito das reivindicagbes anexadas a

ela.
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REIVINDICAGOES

1. Aparelho cirtrgico compreendendo:

um conjunto de manipulo compreendendo um manipulo movivel,
sendo 0 manipulo movivel através de um curso de atuagao;

um corpo alongado se estendendo distalmente do conjunto de
manipulo e definindo um eixo longitudinal, tendo o corpo alongado uma ex-
tremidade distal adaptada para engatar liberavelmente ambos os tipos de
unidade de carregamento descartavel articulada e nao-articulada;

um eixo de atuagdo sustentado pelo menos em parte dentro do
conjunto de manipulo e montado para movimento longitudinal em resposta a
manipulagao do manipulo de atuagao;

um sistema de blogqueio de disparo ativado por energia para pre-
venir operagao do aparelho cirurgico sob uma pluralidade de condicdes; e

uma fonte de poténcia de corrente continua (CC).

2. Aparelho cirurgico de acordo com a reivindicagao 1, em que o
sistema de bloqueio de disparo ativado por energia compreende um solendi-
de acoplado operacionalmente a um membro de blogueio, e em que o sole-
ndide é energizado pela fonte de poténcia de corrente continua (CC).

3. Aparelho cirurgico de acordo com a reivindicagédo 1, compre-
endendo dispositivo de detecgao.

4. Aparelho cirdrgico de acordo com a reivindicagéo 3, em que o
dispositivo de detecgdo compreende um sensor de carga.

5. Aparelho cirurgico de acordo com a reivindicagéo 4, em que 0
sensor de carga esta acoplado ao manipulo movivel.

6. Aparelho cirdrgico de acordo com a reivindicagéo 3, em que 0
dispositivo de detecgdo compreende um sensor de posigcao acoplado ao eixo
de atuagao.

7. Aparelho cirdrgico de acordo com a reivindicagao 6, em que 0
sensor de posigdo compreende um codificador € um enrolamento de indu-
¢d0, em que o codificador € preso fixamente ao eixo de atuagcao e move-se

longitudinalmente com ele.
8. Aparelho cirurgico de acordo com a reivindicagao 7, em que 0
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codificador prové uma saida indicativa de uma posig¢éo longitudinal do eixo
de atuacgao.

9. Aparelho cirtrgico de acordo com a reivindicagao 1, compre-
endendo:

uma unidade de carregamento descartavel; e

um conjunto de cartucho localizado dentro da unidade de carre-
gamento descartavel.

10. Aparelho cirdrgico de acordo com a reivindicagéo 9, compre-
endendo um dispositivo de identificacéo de recarga posicionado dentro da
unidade de carregamento descartavel, o dispositivo de identificagao de re-
carga compreendendo uma informagdo de estado de armazenamento de
memoéria relacionada ao conjunto de cartucho.

11. Aparelho cirtrgico de acordo com a reivindicagao 10, em que
o dispositivo de identificagdo de recarga armazena a informagao de estado
do cartucho de grampo selecionada desde o grupo que consiste em estado
atual de cartucho de grampo vazio, nenhum cartucho de grampo presente,
parcialmente cartucho de grampo gasto depois de retracéo de faca, cartucho
de grampo atual parcialmente gasto depois de desprender o aparelho cirur-
gico, e cartucho de grampo atual parcialmente gasto depois da ciclagem
completa do aparelho cirurgico.

12. Aparelho cirurgico de acordo com a reivindicagao 10, com-
preendendo:

um dispositivo de exibi¢éo; e

um processador acoplado ao dispositivo de exibicdo, em que o
dispositivo de exibicdo & para exibir a informagao de estado de cartucho de
grampo do dispositivo de identificagéo de recarga.

13. Aparelho cirargico de acordo com a reivindicagdo 10, com-
preendendo um sensor de carga localizado dentro da unidade de carrega-
mento descartavel, em que o sensor de carga esta acoplado ao dispositivo
de exibigao e o processador para ler e exibir as cargas aplicadas na unidade

de carregamento descartavel.
14. Aparelho cirurgico de acordo com a reivindicagao 1, em que
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o manipulo movivel compreende:

uma parte de manipulo flexivel,

uma parte de liberagao de disparo; e

um interruptor de disparo.

15. Aparelho cirurgico de acordo com a reivindica¢éo 1, compre-
endendo um interruptor de soltar.

16. Aparelho cirtirgico compreendendo:

um conjunto de manipulo compreendendo um manipulo movivel,
o manipulo movivel sendo movivel através de um curso de atuagao;

um corpo alongado se estendendo distalmente do conjunto de
manipulo e definindo um eixo longitudinal, o corpo alongado tendo uma ex-
tremidade distal adaptada para engatar liberavelmente ambos os tipos de
unidade de carregamento descartavel articulada e nao-articulada;

um eixo de atuacgéo sustentado pelo menos em parte dentro do
conjunto de manipulo e montado para movimento longitudinal em resposta a.
manipulagdo do manipulo de atuagao;

um sistema de bloqueio de disparo ativado por energia para pre-
venir a operagdo do aparelho cirurgico sob uma pluralidade de condi¢oes;

um dispositivo de exibigao;

um processador acoplado ao dispositivo de exibicao; e

uma fonte de poténcia de corrente continua (CC) acoplada ao
bloqueio de disparo ativado por energia, ao dispositivo de exibigao, e ao pro-
cessador.

17. Aparelho cirurgico de acordo com a reivindicagao 16, em que
o sistema de bloqueio de disparo ativado por energia compreende um sole-
nbide operacionalmente acoplado a um membro de bloqueio, em que 0 so-
lendide é energizado pela fonte de poténcia CC.

18. Aparelho cirdrgico de acordo com a reivindicagéo 16, com-
preendendo um dispositivo de detecgéo acoplado ao processador e ao dis-
positivo de exibi¢ao.

19. Aparelho cirurgico de acordo com a reivindicagao 18, em que

o dispositivo de deteccdo compreende um sensor de posigdo acoplado ao
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eixo de atuacgao.
20. Aparelho cirargico de acordo com a reivindicagao 19, em que

o sensor de posigao compreende um codificador e um enrolamento de indu-

¢ao, em que o codificador esta fixamente preso ao eixo de atuagao e move-
se longitudinalmente com ele.

21. Aparelho cirtrgico de acordo com a reivindicagéo 20, em que
o codificador prové uma saida para o dispositivo de exibi¢do, em que a saida
é indicativa de uma posigao longitudinal do eixo de atuagao.

22. Aparelho cirtrgico de acordo com a reivindicagéo 16, em que
o dispositivo de detecgao compreende um sensor de carga.

23. Aparelho cirurgico de acordo com a reivindicagéo 16, com-
preendendo:

um unidade de carregamento descartavel, e

um conjunto de cartucho localizado dentro da unidade de carre-
gamento descartavel.

24. Aparelho cirargico de acordo com a reivindicagéo 23, com-
preendendo um dispositivo de identificacdo de recarga posicionado dentro
da unidade de carregamento descartavel, o dispositivo de identificagdo de
recarga compreendendo uma informagéo de estado de armazenamento de
memoria relacionada ao conjunto de cartucho.

25. Aparelho cirurgico de acordo com a reivindicagao 24, em que
o dispositivo de identificagdo de recarga armazena a informagéo de estado
do cartucho de grampo selecionada desde o grupo que consiste em estado
atual de cartucho de grampo vazio, nenhum cartucho de grampo atual, par-
cialmente cartucho de grampo atual gasto depois de retragéo de faca, cartu-
cho de grampo atual parcialmente gasto depois de desprender o aparelho
cirurgico, e cartucho de grampo atual parcialmente gasto depois da ciclagem

completa do aparelho cirurgico.
26. Aparelho cirargico de acordo com a reivindicagao 23, com-

preendendo um sensor de carga localizado dentro da unidade de carrega-
mento descartavel, em que o sensor de carga esta acoplado ao dispositivo

de exibigdo e ao processador para ler e exibir cargas aplicadas na unidade
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de carregamento descartavel.
27. Aparelho cirurgico de acordo com a reivindicagao 16, em que
o manipulo movivel compreende:
uma parte de manipulo flexivel,
um parte de liberagéo de disparo; e
um interruptor de disparo.
28. Aparelho cirdrgico de acordo com a reivindicagao 11, com-
preendendo um interruptor de soltar.
29. Método compreendendo:
obter aparelho cirurgico, em que o aparetho cirdrgico compreende:
um conjunto de manipulo compreendendo um manipulo movivel,
o manipulo movivel sendo movivel através de um curso de atuagao;
um corpo alongado se estendendo distalmente do conjunto de
manipulo e definindo um eixo longitudinal, o corpo alongado tendo uma ex-
tremidade distal adaptada para engatar liberavelmente ambos os tipos de
unidade de carregamento descartavel articulada e nao-articulada;
um eixo de atuagdo sustentado pelo menos em parte dentro do
conjunto de manipulo e montado para movimento longitudinal em resposta a
manipulagao do manipulo de atuagao;
um sistema de blogueio de disparo ativado por energia para pre-
venir a operagao do aparelho cirtrgico sob uma pluralidade de condigées;
esterilizar o aparelho cirurgico; e

armazenar o aparelho cirGrgico em um recipiente estéril.
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RESUMO
Patente de Invengdo: "MECANISMO DE REALIMENTAGAO E BLOQUEIO
PARA INSTRUMENTO CIRURGICO™.

A presente invencao refere-se a um aparelho cirtirgico particu-
larmente adaptado para aplicar consecutivamente uma pluralidade de pren-
dedores a tecido de corpo e simultaneamente cortar tecido. Um conjunto de
manipulo compreende um manipulo movivel. O manipulo movivel & movivel
através de um curso de atuacgdo. O corpo alongado se estende distaimente
do conjunto de manipulo e define um eixo longitudinal. O corpo alongad'o
tem uma extremidade distal adaptada para engatar liberavelmente ambos os
tipos de unidade de carregamento descartavel articulada e nao-articulada.
Um eixo de atuagdo é sustentado pelo menos em parte dentro do conjunto
de manipulo e € montado para movimento longitudinal em resposta a mani-
pulacdo do manipulo de atuacdo. Um sistema de bloqueio de disparo ativado
por energia previne a operagdo do aparelho cirirgico sob uma pluralidade de

condigdes.
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