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OZET

EL BILEGIYLE UYUMLU YEDI EKSEN HAREKETI YAPABILEN DOKUNSAL
GERIBILDIRIM LAPAROSKOPIK MEKANIK CERRAHI EL ALETI

Bulus kapall cerrahi operasyonlarda kullanlllabilecek, el
bilegi ile uyumlu ve el 1ile kontrol edilebilen, dokunma-temas
etme hissine olanak sagdlayan wve kisiye ©0zel ergonomik olarak
Uretilebilme 0©6zellidine sahip ve el wve el biledinin vyaptllgl]
tim hareketleri vapabilen laparoskopik mekanik cerrahi el

aleti ile ilgilidir.
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ISTEMLER

. Bulus, cerrahlln bilek hareketine uyum saglayamayan cerrahi

el aletlerine alternatif olarak gelistirilmis
laparoskopik cerrahi mekanik el aleti olup 0©zelligi;
mekanik olarak tek el ile kontrol edilebilen aynll zamanda
dokunsal olarak temas geri bildirimi alllnabilen, bir el
biledinin vyaptlgll yedi eksendeki hareketleri vyapabilen;
cerrahi igneyi,

cerrahi iplide ve dokuya dogrudan temas halinde olan
laparoskopik mekanik cerrahi el aletinin wug¢ kilsmlna
konumlandlrlllmlls alt g¢eneyi (1la),

ist g¢eneyi (1b),

alt wve iist ¢eneye timlesik 6n sllra makaralar | (2),

¢ene mekanizmas/] kl/sm'| yonlendirme halat’in[l (10a),

alt cene (la) ve uUst cenenin (lb) y ekseninde hareketini
saglayan y ekseninde yonlendirme cene ki/sm| ara eleman/n’]
(3),

y ekseni yonlendirme c¢ene kllsml] ara elemanlinlln (3) istiine
konumlandllrlllmlls ¢ene mekanizmas/] orta sllra makaralar(nl|
(4),

birinci baglant/| eleman n | (5),

alt c¢enenin (la) ve 1dst cenenin (1b) y ekseninde
vonlendirme cene k[sm[] ara eleman!] (3) ile
irtibatlanmasiinl] sadlayan ¢ene mekanizmasl o6n s /ra makara
sabit milini (6a),

cene mekanizmas!l orta sllra makaralarlinll (4) mekanizmaya
baglayan c¢ene mekanizmas/] orta sl[lra makara sabit milini
(6b) ,

cene mekanizmas/| arka s/ /ra makaralarin/| (7),

cene mekanizmas! arka sllra makaralarlinl! (7) mekanizmaya

badlayan c¢ene mekanizmas/] arka sl[lra makara sabit milini

(6c)
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iceren Cene Mekanizmasllna (A) Ve;

y ekseninde vyénlendirme c¢ene kilsmll ara elemanllna (3)
hareketin aktarlllmaslinl] sadlayan y ekseninde yodnlendirme

halatlinl] (8),

cerrah’In eline oturarak, laparoskopik mekanik cerrahi el
aletinin avug¢ icinde tutulabilmesini saglayan ve y ekseni
Uzerindeki hareket 1ig¢in destek kolu gdrevi gdren avug
iginde tutulan topuz gévdesini (12),

ikinci baglant/| eleman/in/ (15),

y ekseninde ydnlendirme el kontrol mekanizmas[! ara

eleman/n’| (13),

y ekseninde vyonlendirme el kontrol mekanizmasll ara
elemanlinl] (13) baglayan ve izerinde hareketini saglayan
el kontrol mekanizmasl/| 6n s[lra makaralar(n/] (17),

el kontrol mekanizmasl] ©n sllra makaralar(Cnll (17) yerinde
tutan el kontrol mekanizmas// 6n sllra makaralar/] sabit
milini (14a),

el kontrol mekanizmas/| orta sl /ra makaralar/inl| (18),

el kontrol mekanizmasl] orta sllra makaralarlinll (18) vy
ekseninde yonlendirme el kontrol mekanizmasl] ara
elemanllna (13) baglayan ve {izerinde hareketini saglayan
el kontrol mekanizmasl]| orta sllra makaralar(] sabit milini
(14b) ,

alt ceneyi kontrol eden arka s lra makaras(n ] (9a),

ist c¢ene ¢eneyi kontrol eden arka s/lra makaras/n/| (9b),
alt ceneyi kontrol eden arka sllra makaraslnll (9a) wve st
cene ceneyi kontrol eden arka sllra makarasin'l (9b) vy
ekseninde yonlendirme el kontrol mekanizmasl] ara
elemanilna (13) baglayan ve {ilizerinde hareketini saglayan

el kontrol mekanizmas(/ arka sllra makaralar!! sabit milini

(14c),
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e sag kontrol yiziguni (1léa),

e sol kontrol yiiziiginii (16b),

e sag kontrol yiziigii(léa) ve sol kontrol ylzidii(leb)ile alt
ceneyil kontrol eden arka sllra makarasll (9a) wve {ist c¢ene
ceneyi kontrol eden arka sllra makarasliinlin (9b)
irtibatlanmas!nl| saglayan sag kontrol yizigi ara
pargasinl| (1lla),

e sol kontrol yiiziigii ara parcasln_ (11lb),

e el kontrol mekanizma kllsm]l yonlendirme halatlnl! (10b)

iceren El Kontrol Mekanizmasllna (C) Ve;

Cene Mekanizmasl] (A) ile E1l Kontrol Mekanizmaslinl] (C)

birbirine baglayan tasllyllcll goévdeye (B) sahip olmaslidllr.

2. Bulus cerrahlln bilek hareketine uyum sadlayamayan cerrahi
el aletlerine alternatif olarak gelistirilmis
laparoskopik cerrahi mekanik el aletinin calllsma ydntemi

olup 6zelligi;

e sag kontrol yluzugu (l6a) ve sol kontrol yizigi (16b)
igine giren 1saret parmadll ve Dbasparmaglin 1ilk

hareketin verilmesi,

e sag kontrol ylzugl (16a) ile temas halinde olan sag
kontrol vylzigld ara parcaslinll (lla) wve sol kontrol
yizigti (16b) 1ile temas halinde olan sol kontrol

yizUigl ara parcasiinll (1lb) hareket ettirilmesi,
e sag kontrol yilizigd ara parcas!l (lla) verilen 1ilk
hareketi kendisi ile temas halinde olan alt c¢ene

ceneyi kontrol eden arka sllra makaralarlflna (9a) wve
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aynl sekilde sol kontrol yiziigll ara parcasl da (11lb)
verilen ilk hareketi kendisi ile temas halinde olan
ist cene c¢eneyi kontrol eden arka sllra makaralarlna

(9b) aktarlllmasll],

el kontrol mekanizmas_indaki (C) bu hareketin, el
kontrol mekanizma kisml vyo&nlendirme halatllna (10b)

aktarlllmasl],

aktarlllan hareketin &nce el kontrol mekanizmasl] orta
sllra makaralarllna (18) sonra el kontrol mekanizmasl]
6n  sllra makaralarllna (17) ileterek tasllyllcl] gbdvde
(B) icinden gecerek cene mekanizmaslina (A)

iletilmesi,

cene mekanizmasllna (A) gelen hareketin ©Once c¢ene
mekanizmasl! arka sllra makaralarlinlln (7) sonra da
cene mekanizmas(] orta slra makaralarlinlin (4)

Uzerinden gecerek alt ceneye (la) ve {iist ceneve (1lb)

iletilmesi ve el mekanizmaslindaki (C) parmak
hareketiyle aynll yonde olmak dzere cene
mekanizmasnln (A) x ekseninde rotasyonunun

yap/llmasl],

sag kontrol yizidgine (l6a) ve sol kontrol ylziigine
(1l6b) konumlandlr[llan parmaklar, X ekseninde

birbirine ters yonde hareket ettirilmesi,

laparoskopik mekanik cerrahi el aletinin cene
mekanizmasl] (A) lUzerindeki alt g¢ene (la) ve iUst c¢ene
(1lb) x ekseni {lzerinde birbirine ters yo&nde dbéner
hareket vyaptlirl[llmasl] ile agma kapama hareketinin

yap//lmas'|,
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35

sag kontrol yizigi (l16a) ve sol kontrol yiliziiginlin
(16b) konumlarl] sabit tutularak; avucg iginde tutulan
topuz gdvdesi (12) ve vy ekseninde yonlendirme el
kontrol mekanizmasl] ara elemanl] (13) ile birlikte,
el kontrol mekanizmasl! on sllra makaralarl] sabit mili
(14a) ekseninde dondlirilmesiyle el kontrol

mekanizmaslinlln (C) y ekseninde rotasyonun yapl/lmasl],

el kontrol mekanizmaslindaki (C) hareketin y ekseninde

yonlendirme halatliina (8) aktarlllmasl],

y ekseninde vydnlendirme halatlna (8) aktarl/lan

hareketin, tasllyllcl] gdvde (B) icerisinden gecerek

cene mekanizmasl] (A) tizerindeki N ekseninde
yonlendirme cene klsml] ara elemanilna (3)
aktarldlmasl],

y ekseninde yonlendirme ¢ene kllsml! ara elemanlinlin (3)
hareketinin, y ekseninde yonlendirme el kontrol
mekanizmasll ara elemanl] (13) ile aynll y&nde olmak
lzere cene mekanizmasl] arka slra makara sabit mili
(6c) ekseninde déndlUrllmesiyle cene mekanizmaslnlin

(A) y ekseninde rotasyonun yapl/lmasl|,

el kontrol mekanizmas_ Inll (C) ve uzantllsl]
niteligindeki taslyllcl gdvdenin (B) ve cene
mekanizmaslinlin (A) kendi ekseni etraflinda

déndiiriilmesi sonucu laparoskopik mekanik cerrahi el

aleti tamamllyla z ekseninde rotasyonun yap//lmas(],

el kontrol mekanizmas(l (C) herhangi bir diizlemde
herhangi Dbir y&ne dogru hareket ettirilerek c¢ene

mekanizmasliinlln (A) da aynll dizlemde, ters yéne ve
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aynl acllyla hareket ettirilmesivyle XY, Yz, XZ
diizlemi yoniinde tas/ma hareketinin vyap/llmasilyla
mekanik cerrahi el aletinin bir el biledinin yaptllgl]
yedi eksendeki hakaretlerin vaplllmasl! ile

karakterize edilmesidir.

3. Istem 2’de bahsi gecen, cerrahlln bilek hareketine uyum

saglayamayan cerrahi el aletlerine alternatif olarak
gelistirilmis laparoskopik cerrahi mekanik el aletinin
calllsma yoéntemi olup ©zelligi; c¢ene mekanizmasiinlin (A) =x

ekseninde rotasyonunun yaplllmasll islem adlmlinda,

sag kontrol ylzigline (l6a) ve sol kontrol yluzigine (16b)
konumlandllrlllan parmaklarlin her ikisi de saat yoninde
hareket ettirilmesiyle laparoskopik mekanik cerrahi el
aletinin c¢ene mekanizmasl] (A) x ekseninde saat yo&niinde

dondirilmiis olmasl] ile karakterize edilmesidir.

. Istem 2’de bahsi gecen, cerrahlln bilek hareketine uyum

saglayamayan cerrahi el aletlerine alternatif olarak
gelistirilmis laparoskopik cerrahi mekanik el aletinin
calllsma yontemi olup 6zelligi; cene mekanizmas(iinlln (A) =x

ekseninde rotasyonunun yapl/llmasl] islem ad/lm'nda,

sag kontrol yizligi (16a) ve sol kontrol yiziigd (16b) saat
yonunin tersine hareket ettirilmesiyle laparoskopik
mekanik cerrahi el aletinin c¢ene mekanizmasl] (&), x
ekseninde saat vyonlUniin tersine dondiritlmiis olmasl] ile

karakterize edilmesidir.

. Istem 2’de bahsi gecen, cerrahlln bilek hareketine uyum

saglayamayan cerrahi el aletlerine alternatif olarak
gelistirilmis laparoskopik cerrahi mekanik el aletinin

calllsma vyontemi olup ©6zelligi; c¢ene mekanizmasl] (A)
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Uzerindeki alt c¢ene (la) vwve {st c¢ene (lb) x ekseni
dzerinde birbirine ters yoénde doner hareket vyaptllrlilmasl]

ile agma kapama hareketinin yap!//lmas/| islem ad m Inda,

bu ters yondeki hareket sag kontrol yizidgd (léa) ve sol
kontrol yuziglinin (16b) Dbirbirine vyaklinlasmasl] seklinde
vaplllmasll halinde, alt c¢ene (la) wve 1Ust c¢ene (lb) de
birbirine vyaklinlasmlls olarak c¢eneye kapatma hareketinin

yaptlirlllmasll ile karakterize edilmesidir.

. Istem 2'de bahsi gecen, cerrahlln bilek hareketine uyum

sadlayamayan cerrahi el aletlerine alternatif olarak
gelistirilmis laparoskopik cerrahi mekanik el aletinin
calllsma yontemi olup 6zellidi; c¢ene mekanizmasl] (A)
Uzerindeki alt c¢ene (la) ve st ¢ene (lb) x ekseni
Uzerinde birbirine ters yoénde doner hareket vyaptllrlilmasl]

ile agma kapama hareketinin yap//lmas(| islem ad m nda,

bu ters yodndeki hareket sagd kontrol yizigd (léa) wve sol
kontrol ylziginin (1l6b) birbirinden uzaklasmasl] seklinde
yaplllmasl! halinde, alt c¢ene (la) ve 1Ust c¢ene (lb)de
birbirinden uzaklasmils olarak ceneye acma hareketi

yaptlrlllmasll ile karakterize edilmesidir.

. Istem 2'de bahsi gecen, cerrahlln bilek hareketine uyum

saglayamayan cerrahi el aletlerine alternatif olarak
gelistirilmis laparoskopik cerrahi mekanik el aletinin
calllsma yontemi olup ozelligi; el kontrol
mekanizmaslinln(C) y ekseninde rotasyonun yapl/lmasl| islem

ad mlIinda,

el kontrol mekanizmasl] (C) tzerindeki v ekseninde
yonlendirme el kontrol mekanizmasll ara elemanl] (13) vy
ekseninde saat yoniinde dondiriildiigiinde c¢ene mekanizmasl]
(A) Uzerindeki vy ekseninde yonlendirme c¢ene kllsml]l ara

elemanl (3) wve onunla baglantlJll] alt ¢ene (la) wve 1ust
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cenenin (1b) saat yoéninde dondiirilmesiyle karakterize

edilmesidir.

. Istem 2'de bahsi gecen, cerrahlln bilek hareketine uyum

saglayamayan cerrahi el aletlerine alternatif olarak
gelistirilmis laparoskopik cerrahi mekanik el aletinin
calllsma yontemi olup 6zelligi; el kontrol
mekanizmas/(inlIn (C) y ekseninde rotasyonun yapl//lmas/]/ islem

ad m/ nda,

el kontreol mekanizmasl] (C) dzerindeki y ekseninde
yonlendirme el kontrol mekanizmasll ara elemanl] (13) saat
yoniinlin  tersi vyonde vy ekseninde dondiriildiigiinde c¢ene
mekanizmasl] (A) izerindeki y ekseninde ydnlendirme c¢ene
killsml! ara elemanl! (3) wve onunla baglantllll]l alt cene (la)
ve Ust g¢enenin (lb) saat ydéninun tersi yonde doéondiriulmesi

ile karakterize edilmesidir.

. Istem 2’de bahsi gecen, cerrahlln bilek hareketine uyum

saglayamayan cerrahi el aletlerine alternatif olarak
gelistirilmis laparoskopik cerrahi mekanik el aletinin
calllsma yontemi olup 6zellidi; el kontrol mekanizmaslinl]
(C) herhangi bir diizlemde herhangi bir yone dodru hareket
ettirilerek cene mekanizmasiin[In (A) da aynll dizlemde,
ters yone ve aynll acllyla hareket ettirilmesivyle XY, YZ,
XZ dizlemi yoéninde tag/ma hareketinin yap//lmas/| islem

ad im nada,

el kontrol mekanizmasl] (C) X7 diizleminde x eksenine gdre +
(artll) yonde hareket ettirilmesiyle; c¢ene mekanizmaslinlin
da (A) yine XZ dizleminde x eksenine gore - (eksi) yodnde
ve aynll acll i1le hareket ettirilmesiyle karakterize

edilmesidir.
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Istem 2’de bahsi gecen, cerrahlln bilek hareketine
uyum saglayamayan cerrahi el aletlerine alternatif olarak
gelistirilmis laparoskopik cerrahi mekanik el aletinin
calllsma yontemi olup ©6zelligi; el kontrol mekanizmaslinl
(C) herhangi bir dizlemde herhangi bir ydne dodru hareket
ettirilerek c¢ene mekanizmasiin[ln (A) da aynl dizlemde,
ters ybne ve aynll acllyla hareket ettirilmesiyle XY, YZ,
XZ dizlemi yoéninde tas/ima hareketinin vyaplllmas(] islem

ad im nada,

el kontrol mekanizmasll (C) YZ dizleminde y eksenine gore -
(eksi) vyonde hareket ettirilmesiyle; c¢ene mekanizmaslinln
(A) da yine YZ diizleminde y eksenine gdre + (artl]) vydnde,
aynl] acllyla hareket ettirilmesiyle karakterize

edilmesidir.

Istem 2’de bahsi gecgen, cerrahlln bilek hareketine
uyum sadlayamayan cerrahi el aletlerine alternatif olarak
gelistirilmis laparoskopik cerrahi mekanik el aletinin
calllsma yontemi olup 06zelligi; el kontrol mekanizmaslinl]
(C) herhangi bir dizlemde herhangi bir yone dodru hareket
ettirilerek c¢ene mekanizmasiniin (A) da aynll dizlemde,
ters ybne ve aynll acllyla hareket ettirilmesivyle XY, YZ,
XZ dizlemi yoninde tas/ima hareketinin yap//lmas/] islem

adm nada,

laparoskopik mekanik cerrahi el aleti trokar ig¢inde
iceriye dogru sokulmas!l wveya c¢llkarllImasllyla Laparoskopik
mekanik cerrahi el aleti tim parcalarllyla birlikte =z
eksenine gdre - (eksi) veya + (artl]) yonde hareket

ettirilmesiyle karakterize edilmesidir.
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