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Inventia se refera la un instrument medical automatizat cu 3+1 grade de mobilitate
pentru insertia succesiva a mai multor ace de brahiterapie. Instrumentul are o capacitate de
inmagazinare variabild, in functie de forma si dimensiunea magaziei de ace. Instrumentul
insereaza succesiv acele in tesut pe traiectorii liniare independente, intre punctul de insertie
in organism si cel finta din tumoare. Dupa insertia fiecarui ac de brahiterapie, instrumentul
elibereaza acul si este incarcat urmatorul ac din magazie care va fi introdus pe o traiectorie
liniard paralela cu cele introduse anterior. Instrumentul este astfel conceput incat poate fi
pozitionat fie de un mecanism actionat manual, fie automatizat, cum ar fi un sistem robotic,
asigurand astfel precizia necesara unui tratament eficient si o siguranta sporita. Ulterior
inserarii acelor, plasarea semintelor are loc cu ajutorul unor dispozitive specializate care vor
pozitiona precis semintele radioactive in interiorul cateterelor la adancimea dorita.

Este cunoscut instrumentul descris de brevetul US 6752753 B1, care este conceput
pentruinsertia acelor de brahiterapie printr-un sablon care are ca scop diminuarea miscarilor
axiale ale acului de brahiterapie. Instrumentul are in componentd doua mecanisme
principale: un mecanism pentru insertie a acelor de brahiterapie si un mecanism de insertie
a sondei ecografice. Acul de brahiterapie este incarcat cu seminte radioactive care sunt
introduse in tesut printr-o actionare manuald a modulului de insertie. O caracteristica a
acestui instrument este folosirea sablonului cu o matrice de gauri pentru determinarea
punctului de insertie a acului. Dezavantajul acestui instrument consta in faptul ca un singur
ac poate fi montat si inserat la un moment dat. Avantajul acestui instrument este dat de faptul
ca insertia acelor este pe traiectorii paralelele lucru care este dorit in procedura de
brahiterapie interstitiala.

O alta cerere de brevet RO 132972 A2 a fost evaluata national, iar inventia se refera
la un instrument automatizat cu mai multe ace pentru brahiterapie. Diferenta specifica dintre
acea inventie si inventia prezentata in prezentul document este faptul ca instrumentul
automatizat descris in cerere de brevet RO 132972 A2 are un mecanism de insertie care
permite o singura traiectorie a acelor (astfel daca procedura necesita insertia mai multor ace,
instrumentul trebuie repozitionat dupa fiecare insertie). Prezentainventie permite insertia mai
multor ace pe traiectorii paralele independente (astfel instrumentul nu trebuie repozitionat
pentru insertia mai multor ace).

in documentul CN 110141317 A este prezentat un dispozitiv de punctie automata cu
mai multe ace pentru tratamentul implantarii de particule radioactive a unei tumori,
cuprinzand un modul mobil de pozitionare 100, un modul de ridicare cu doua brate 200, un
modul de pozitionare sablon 300 si un modul de punctie automata. 400, in care partea
superioara a modulului de pozitionare mobil 100 este conectatd cu partea infericara a
modulului de ridicare cu doua brate 200, iar partea superioara a modulului de ridicare cu
doua brate 200 este prevazuta cu sablonul modulul de pozitionare 300 si modulul de
perforare automata 400. Dispozitivul de punctie automata cu mai multe ace pentru
tratamentul de implantare a particulelor radioactive a tumorii dezvaluit de inventie poate
implanta in mod precis si fiabil particule radioactive la o pozitie desemnata a corpului
pacientului, atingand astfel scopul radioterapiei precise.

Documentul RO 134940 A2 dezvaluie un instrument medical automatizat cu mai
multe ace inserate pe traiectorii paralele pentru brahiterapie interstitiala, constituit din trei
module: un modul de insertie, incarcare si eliberare a unor ace de brahiterapie, un modul de
inmagazinare a acelor si un modul de ghidaj a varfurilor acelor, primul modul are in compo-
nenta doua motoare rotative, iar prin actionarea primului motor se transmite o miscare de
rotatie asupra unui surub folosind doua roti pentru curele angrenate printr-o curea, unadintre
roti fiind montata pe axul primului motor, iar cea de-a doua pe capatul surubului, iar prin
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rotirea acestuia o piulita se deplaseaza liniar de-a lungul axului surubului, iar miscarea
piulitei este constransa de o sanie care culiseaza pe o sina, pe sanie fiind montat si un
mecanism de incarcare a unor ace de brahiterapie, un element este montat direct pe sanie,
incarcarea acelor din magazia de ace fiind realizata cu ajutorul unui alt element dispus astfel
incéat sa fie aliniat cu canelura unui mansgon pozitionat intr-un element tubular,constrans si
centrat intr-o carcasa prin intermediul unor rulmenti si care este rotit cu ajutorul unor cabluri
care trec prin carcasa prin intermediul a doua gauri si se infasoara pe un tambur, acele fiind
ghidate cu ajutorul unui element de ghidaj.

Problema tehnica constain realizarea unui instrument automatizat, pentru tratamen-
tului cancerului prin brahiterapie, care permite insertia mai multor ace inserate consecutiv
de-a lungul unor traiectorii liniare paralele si asigurarea unei precizii superioare de pozitio-
nare a acelor in tesutul tumoral, fara a mai fi necesara repozitionarea acestuia.

Solutia de rezolvare consta intr-un instrument medical automatizat destinat trata-
mentului cancerului prin brahiterapie interstitiala care permite insertia mai multor ace de-a
lungul unor traiectorii paralele, care cuprinde un modul de insertie siincarcare a acelor si un
sablon de ghidare care are rolul de mentinere fixa a pozitiei de insertie a acelor, modulul de
insertie si incarcare a acelor avand in componenta doua motoare rotative destinate insertiei
succesive a acelor, respectiv pentru actionarea unui graifer utilizat pentru prinderea si
eliberarea acelor si un modul de ghidare a acelor, sub forma unui mecanism de tip Gantry,
care are in componenta doua motoare si prin intermediul caruia se realizeaza ghidarea si
pozitionarea acelor in planul XOY si implicit a modulului de insertie $i incarcare a acestora.

intr-un exemplu preferat de realizare, motorul transmite o miscare de rotatie asupra
unui surub, care face corp comun cu axul motorului $i care deplaseaza o piulita de care este
atasata o sanie care gliseaza pe o sina fixata pe un prim element si care va actiona degetul
graiferului prin intermediul unui al doilea element, in vederea prinderii sau eliberarii acelor
de brahiterapie in partea de sus, fixate in magazia de ace in partea de jos, acele fiind
preluate prin intermediul unui element neactionat, iar in urma incarcarii acelor de brahi-
terapie, prin actionarea unui al doillea motor fixat de un element, se actioneaza un surub fixat
intre niste rulmenti si niste elemente prin intermediul unui cuplaj, care va deplasa o sanie
care gliseaza pe o sina.

Intr-un alt exemplu preferat de realizare, modulul de ghidare a acelor de brahiterapie
realizeaza o deplasare pe axa OX si OY a instrumentului automatizat prin actionarea unor
motoare obtindnd o miscare liniara prin intermediul unor angrenaje surub-piulita si a unor
ghidaje liniare de tip sina-sanie.

Se prezinta in continuare mai multe figuri care detaliazd modul de realizarea a
inventiei:

-fig. 1, reprezinta schita instrumentului de brahiterapie pentruinsertia mai multor ace,
avand in componenta 2 module (mecanisme): modulul de insertie $i incarcare a acelor i
modulul de ghidare al acelor, care montate impreuna permit incarcarea (succesiva) a acelor
de brahiterapie din magazie si ulterior insertia si eliberarea acestora;

- fig. 2, reprezinta schita pentru detalierea modului de insertie si incarcare a acelor,
al instrumentului de brahiterapie, unde mecanismele de incarcare si insertie sunt actionate
de douad motoare rotative. incarcarea se realizeaza prin intermediul unui mecanism de
prindere a acelor format din doua degete, actionate prin intermediul unui angrenaj
surub-piulita iar insertia se realizeaza tot printr-o miscare liniara obtinutd tot printr-un
angrenaj surub-piulita;

- fig. 3, reprezinta schita pentru detalierea modului de ghidare a acelor pe axa OX
realizata prin actionarea unui motor rotativ obtindnd o miscare liniara prin intermediul unui
angrenaj surub-piulita si a doua ghidaje liniarea formate din sina- sanie;
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- fig. 4, reprezinta schita pentru detalierea modului de ghidare a acelor pe axa OY
realizata prin actionarea unui motor rotativ obtindnd o miscare liniara prin intermediul unui
angrenaj surub-piulita si a doua ghidaje liniarea formate din sina- sanie.

Instrumentul automatizat de tratament al cancerului prin brahiterapie are la baza o
structura de tip Gantry destinata pozitionarii in planul XOY a modulului de insertie a acelor
deasupra punctului de insertie in organismul pacientului, fiind actionata de doua motoare.
Modulul de insertie are de asemenea doua motoare: unul pentru insertia propriu-zisa a acului
si celalalt pentru actionarea gripper-ului (utilizat pentru prinderea sau eliberarea acelor).

Instrumentul automatizat pentru insertia mai multor ace de brahiterapie pe o
traiectorie liniara intre punctul de insertie in organism si punctul tinta aflat in tumoare, capabil
sa insereze acele succesiv in orice ordine, dupa ce a fost in prealabil pozitionat (fixat)
deasupra zonei de insertie fie manual fie cu ajutorul unui robot. Conform fig.1 este alcatuit
din doua module: modulul de insertie si incarcare a acelor de brahiterapie (capabil de a
prinde si elibera acele in orice moment) precum si modulul de ghidare si pozitionare a acelor
(si implicit a modulului de insertie a acestora) in planul XOY deasupra punctului de insertie.

Pentru o ghidare mai buna, insertia acelor se poate face cu ajutorul unor site de
ghidare (conform fig. 1), care vor mentine fixa pozitia punctului de insertie a acelor.

Modulul de insertie si incarcare a acelor de brahiterapie are in componenta (conform
fig. 2) doua motoare rotative 1 si 16. Prin actionarea motorului 1 fixat de elementul 2 se
transmite o migcare de rotatie asupra surubului 8, care face corp comun cu axul motorului
si care va deplasa piulita 7 de care este atasata sania 9 care gliseaza pe sina 10 fixata pe
elementul 3 si care va actiona degetul gripper-ului 5 prin intermediul elementului 4 in vederea
prinderii sau eliberarii acelor de brahiterapie in partea de sus, fixate in magazia de ace repre-
zentatd de elementele 6 si 13. In partea de jos, acele sunt preluate prin intermediul ele-
mentului 12, neactionat. In urma incarcarii acelor de brahiterapie, prin actionarea motorului
fixat de elementul 17 se actioneaza surubul 21 fixat intre rulmentii 22 si elementele si 23 prin
intermediul cuplajului 18, care va deplasa piulita 19 de care este atasat elementul 20 atasat
de elementul 2 fixat de sania 14 care gliseaza pe sina 15 fixata intre elementele 43.

Modulul de ghidare a acelor de brahiterapie (conform fig. 3 si 4) sustine prin
intermediul elementelor 44 modulul de insertie care se atageaza prin intermediul elementelor
43 si care se deplaseaza pe axa OX a instrumentului automatizat prin intermediul ele-
mentului 45 atasat piulitei 30 care se deplaseaza de-a lungul surubului 31 actionat de moto-
rul 26 fixat prin elementul 27 de elementul 46. Elementele 44 sunt sustinute si gliseaza prin
intermediul elementelor 28 si 32 pe sinele 25 si 33 fixate in elementele 24, 29, 34 si 47, fixate
la randul lor de elementele 48 si 49. Acestea sunt sustinute de elementele 50 si 51 fixate pe
saniile 40 si 53 care gliseaza pe sinele 42 si 54 cu ajutorul motorului 37 fixat in elementul 52
si care actioneaza cu ajutorul surubului 39 piulita 38 fixata de elementul 55, iar elementul 52
este fixat de elementele 41 care sunt fixate de elementul 56 cu ajutorul caruia instrumentul
se fixeaza/atageaza de sistemul robotic care-| pozitioneaza.

Aplicatia specifica careia i se adreseaza instrumentul automatizat este brahiterapia
interstitiala, care presupune plasarea precisa a unor seminte radioactive (utilizand dispozitive
specializate pe baza de presiune) in interiorul cateterelor unor ace (de brahiterapie), bine
pozitionate in tumoare. in acest fel, vor fi afectate (neutralizate) doar celulele tumorale, cele
sanatoase ramanand intacte. Procesul depinde in mare masura de pozitionarea precisa a
acelor (sub forma de matrice) in tumoare, pentru ca o pozitionare imprecisa (deficitara) poate
conduce la un tratament ineficient (nu sunt neutralizate toate celulele tumorale) si/sau la
afectarea negativa a celulelor sanatoase.
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Revendicari

1. Instrument medical automatizat destinat tratamentului cancerului prin brahiterapie
interstitiala care permite insertia mai multor ace de-a lungul unor traiectorii paralele,
cuprinzand un modul de insertie si incarcare a acelor $i un sablon de ghidare care are rolul
de mentinere fixa a pozitiei de insertie a acelor, caracterizat prin aceea ca modulul de
insertie si incarcare a acelor are in componenta doua motoare rotative (1, 16) destinate
insertiei succesive a acelor, respectiv pentru actionarea unui graifer (5) utilizat pentru
prinderea ti eliberarea acelor si un modul de ghidare a acelor, sub forma unui mecanism de
tip Gantry, care are in componenta doua motoare (26, 37) si prin intermediul caruia se
realizeaza ghidarea si pozitionarea acelor in planul XOY si implicit a modulului de insertie
si incarcare a acestora.

2. Instrument conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca motorul (1)
transmite o migcare de rotatie asupra unui surub (8), care face corp comun cu axul motorului
si care deplaseaza o piulita (7) de care este atasata o sanie (9) care gliseaza pe o sina (10)
fixata pe un element (3) si care va actiona degetul graiferului (5) prin intermediul unui ele-
ment (4) in vederea prinderii sau eliberarii acelor de brahiterapie in partea de sus, fixate in
magazia de ace (6, 13), in partea de jos, acele fiind preluate prin intermediul unui elemen-
tului neactionat (12), iar in urma incarcarii acelor de brahiterapie, prin actionarea motorului
(16) fixat de un element (17) se actioneaza un surub (21) fixat intre niste ruimenti (22) si
niste elemente (17, 23) prin intermediul unui cuplaj (18), care va deplasa o sanie (14) care
gliseaza pe o sina (15).

3. Instrument conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca modulul de ghidare
a acelor de brahiterapie realizeaza o deplasare pe axa OX si OY a instrumentului auto-
matizat prin actionarea unor motoare obtindnd o miscare liniara prin intermediul unor
angrenaje surub-piulita si a unor ghidaje liniare de tip sina-sanie.
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