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(67) Resumo: ACESSO A0S DADOS ARMAZENADOS EM UMA
MEMORIA DE UM INSTRUMENTO CIRURGICO. A presente invengéo
refere-se a um processo e um sistema para transferir por download
dados de sensor, armazenados em um dispositivo de memédria de um
instrumento cirdrgico de fixagdo e corte, para um dispositivo de
computador remoto ou externo. O processo pode envolver o
armazenamento de dados de um ou mais sensores de um instrumento
cirurgico de fixagao e corte em um dispositivo de memdria de uma
unidade de controle do instrumento cirurgico de fixagao e corte durante
um procedimento cirdrgico que envolva o instrumento cirdrgico de
fixagcdo e corte. A seguir, apés o procedimento cirdrgico, um enlace de
dados é estabelecido entre a unidade de controle e o dispositivo de
computador remoto. Entdo, os dados do sensor podem ser transferidos
por download da unidade de controle para o dispositivo de computador
remoto.




10

15

20

25

30

MY

- Pl0912493 -5

Relatorio Descritivo da Patente de Invengdao para "ACESSO
AOS DADOS ARMAZENADOS EM UMA MEMORIA DE UM INSTRUMEN-
TO CIRURGICO".
Reivindicacao de prioridade

Este pedido € uma continuagdo-em-parte nos termos do Titulo
35 do U.S.C., § 120 do pedido de patente copendente n°® de série US
11/343.803, intitulado "Surgical Instrument Having Recording Capabilities,"
de Shelton et al., depositado em 31 de janeiro de 2006, o qual esta aqui in-
corporado a titulo de referéncia, em sua totalidade.

Referéncia cruzada aos pedidos relacionados

O presente pedido é relacionado aos seguintes pedidos de pa-
tente dos Estados Unidos, os quais foram depositados simultaneamente ao
pedido de patente dos Estados Unidos N° de série 11/343.803, mencionado
no paragrafo anterior, e os quais estdo aqui incorporados a titulo de referén-
cia, em suas totalidades:

(1) -~ MOTOR-DRIVEN SURGICAL CUTTING AND FASTENING INS-
TRUMENT WITH USER FEEDBACK SYSTEM, de Frederick E.
Shelton, IV, John Ouwerkerk e Jerome R. Morgan, n® de série
11/343.498;

(2) MOTOR-DRIVEN SURGICAL CUTTING AND FASTENING INS-
TRUMENT WITH LOADING FORCE FEEDBACK, de Frederick E.
Shelton, IV, John N. Ouwerkerk, Jerome R. Morgan e Jeffrey S.
Swayze, N° de série 11/343.573;

(3) MOTOR-DRIVEN SURGICAL CUTTING AND FASTENING INS-
TRUMENT WITH TACTILE POSITION FEEDBACK, de Frederick E.
Sheilton, IV, John N. Ouwerkefk, Jerome R. Morgan e Jeffrey S.
Swayze, n? de série 11/344.035; '

(4) MOTOR-DRIVEN SURGICAL CUTTING AND FASTENING INS-
TRUMENT WITH ADAPTIVE USER FEEDBACK, de Frederick E.
Shelton, IV, John N. Ouwerkerk e Jerome R. Morgan, n? de série
11/343.447,

(5) MOTOR-DRIVEN SURGICAL CUTTING AND FASTENING INS-
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(6)

(7)

(8)

(9)

(10)

(11)

(12)

(13)

TRUMENT WITH ARTICULATABLE END EFFECTOR, de Frederick
E. Shelton, IV e Christoph L. Gillum, n? de série 11/343.562;
MOTOR-DRIVEN SURGICAL CUTTING AND FASTENING INS-
TRUMENT WITH MECHANICAL CLOSURE SYSTEM, de Frederick
E. Shelton, IV e Christoph L. Gillum, n® de série 11/344.024;
SURGICAL CUTTING AND FASTENING INSTRUMENT WITH
CLOSURE TRIGGER LOCKING MECHANISM, de Frederick E.
Shelton, IV e Kevin R. Doll, n? de série 11/343.321;

GEARING SELECTOR FOR A POWERED SURGICAL CUTTING
AND FASTENING STAPLING INSTRUMENT, de Frederick E. Shel-
ton, IV, Jeffrey S. Swayze, Eugene L. Timperman, n® de série
11/343.563;

SURGICAL INSTRUMENT HAVING A REMOVABLE BATTERY, de
Frederick E. Shelton, IV, Kevin R. Doll, Jeffrey S. Swayze e Eugene
Timperman, n° de série 11/344.020;

ELECTRONIC LOCKOUTS AND SURGICAL INSTRUMENT IN-
CLUDING SAME, de Jeffrey S. Swayze, Frederick E. Shelton, IV,
Kevin R. Doll, n? de série 11/343.439;

ENDOSCOPIC SURGICAL INSTRUMENT WITH A HANDLE THAT
CAN ARTICULATE WITH RESPECT TO THE SHAFT, de Frederick
E. Shelton, 1V, Jeffrey S. Swayze, Mark S. Ortiz, e Leslie M. Fugika-
wa, n? de série 11/343.547,;

ELECTRO-MECHANICAL SURGICAL CUTTING AND FASTENING
INSTRUMENT HAVING A ROTARY FIRING AND CLOSURE SYS-
TEM WITH PARALLEL CLOSURE AND ANVIL ALIGNMENT COM-
PONENTS, de Frederick E. Shelton, IV, Stephen J. Balek e Eugene
L. Timperman, n de série 11/344.021;

DISPOSABLE STAPLE CARTRIDGE HAVING AN ANVIL WITH
TISSUE LOCATOR FOR USE WITH A SURGICAL CUTTING AND
FASTENING INSTRUMENT AND MODULAR END EFFECTOR
SYSTEM THEREFOR, de Frederick E. Shelton, IV, Michael S. Crop-
per, Joshua M. Broehl, Ryan S. Crisp, Jamison J. Float, Eugene L.
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Timperman, n? de série 11/343.546; e
(14) SURGICAL INSTRUMENT HAVING A FEEDBACK SYSTEM, de
Frederick E. Shelton, IV, Jerome R. Morgan, Kevin R. Doll, Jeffrey S.
Swayze e Eugene Timperman, n° de série 11/343.545.
Antecedentes

A presente invengao refere-se em geral a instrumentos cirurgi-
cos e, mais particularmente, a instrumentos cirargicos minimamente invasi-
vos capazes de registrar diversas condi¢cdes do instrumento.

Os instrumentos cirargicos endoscopicos sao muitas vezes pre-
feridos sobre os dispositivos cirargicos de abertura tradicionais, devido ao
fato de que uma incisdo menor tende a reduzir as complicagdes e o tempo
de recuperagdo poés-operatério. Consequentemente, tem ocorrido desenvol-
vimento significante em uma faixa de instrumentos cirurgicos endoscopicos
gue sdo adequados para a colocacgao precisa de um efetor de extremidade
distal em um local cirurgico desejado através de uma canula de um trocarei.
Estes efetores de extremidade distal engatam o tecido em uma série de ma-
neiras para alcancar um efeito terapéutico ou diagnéstico (por exemplo, en-
docortador, pinga, cortador, grampeadores, aplicador de prendedor, disposi-
tivo de acesso, dispositivo de liberagao de terapia gene/farmaco e dispositivo
de energia com o uso de ultrassom, RF, laser, etc.).

Os grampeadores cirargicos conhecidos incluem um efetor de
extremidade que simultaneamente faz uma inciséo longitudinal no tecido e
aplica linhas de grampos nos lados opostos da incisdo. O efetor de extremi-
dade inclui um par de membros mordentes cooperantes que, se o instrumen-
to for destinado as aplicagdes laparoscopicas ou endoscopicas, sao capazes
de passar através de uma passagem de canula. Um dos membros morden-
tes recebe um cartucho de grampo que tem ao menos duas filas de grampos
lateralmente espacadas. O outro membro mordente define uma bigorna que
tem depositos de formagao de grampo alinhadas as filas de grampos no car-
tucho. O instrumento inclui uma pluralidade de calgos reciprocantes que,
quando conduzidos distalmente, passam através de aberturas no cartucho

de grampo e engatam acionadores que suportam os grampos para efetuar a
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ignicdo dos grampos em diregéo a bigorna.

Um exemplo de um grampeador cirirgico adequado para aplica-
cdes endoscopicas € descrito na patente US N° 5.465.895, intitulada "SUR-
GICAL STAPLER INSTRUMENT" para Knodel et al., a qual apresenta um
endocortador com acgdes de ignicao e fechamento distintas. Um clinico ao
usar este dispositivo esta apto a fechar os membros mordentes sob o tecido
para posicionar o tecido antes da ignicdo. Uma vez que o clinico tenha de-
terminado que os membros mordentes estejam prendendo propriamente o
tecido, o clinico pode, entao, disparar o grampeador cirtirgico com um unico
curso de ignicao, ou multiplos cursos de igni¢cao, dependendo do dispositivo.
A ignicao do grampeador cirurgico ocasiona o rompimento e grampeamento
do tecido. O rompimento e o grampeamento simultaneos evitam complica-
cbes que possam surgir ao executar tais agdes de modo sequencial com
diferentes ferramentas cirdrgicas que somente rompem e grampeiam, res-
pectivamente.

Uma vantagem especifica da capacidade de aproximar-se sob o
tecido antes da ignicdo consiste no fato de que o clinico esta apto a verificar,
através de um endoscopio, que o local desejado para o corte tenha sido al-
cancado, que inclui uma quantidade suficiente de tecido que tenha sido cap-
turada entre os mordentes opostos. De outro modo, os mordentes opostos
podem ser retirados muito proximos em conjunto, especialmente, apertando
com forga em suas extremidades distais e, entdo, ndo formando de modo
eficaz grampos fechados no tecido rompido. Em outro extremo, uma quanti-
dade excessiva de tecido preso pode causar aglutinacdo e uma ignigao in-
completa.

Quando os instrumentos cirurgicos endoscopicos falham, sao
muitas vezes devolvidos ao fabricante, ou outra entidade, para a analise da
falha. Se a falha resultou em uma classe critica de defeito no instrumento, &
necessario que o fabricante determine a causa da falha e determine se uma
mudanga de projeto é exigida. Neste caso, o fabricante pode gastar cente-
nas de horas de trabalho com a analise de um instrumento falhado e com a

tentativa de reconstruir as condigées sob as quais falhou baseado somente
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no dano ao instrumento. Pode ser dispendioso e muito desafiador analisar
as falhas do instrumento desta maneira. Além disso, muitas destas analises
concluem simplesmente que a falha ocorreu devido ao uso impréprio do ins-
trumento.
Sumario

Em um aspecto geral, a presente invengado é direcionada a um
processo e sistema para a transferéncia por download de dados do sensor,
armazenados em um dispositivo de meméria e um instrumento cirdrgico de
fixacdo e corte, para um dispositivo de computador remoto ou externo. De
acordo com diversas modalidades, o processo envoive os dados armazena-
dos a partir de um ou mais sensores de um instrumento cirtrgico de fixagao
e corte em um dispositivo de meméria de uma unidade de controle, do ins-
trumento cirurgico de fixagéo e corte, durante um procedimento cirargico que
envolva o instrumento cirargico de fixacao e corte. Em seguida, apds o pro-
cedimento cirargico, um enlace de dados entre a unidade de controle e o
dispositivo de computador remoto é estabelecido. Entdo, os dados do sensor
podem ser transferidos por download a partir da unidade de controle para o
dispositivo de computador remoto. Os sensores podem incluir, por exemplo:
um sensor de gatilho de fechamento que capta a atuagéo do gatilho de fe-
chamento; um sensor de fechamento em bigorna para captar o fechamento
da bigorna; um sensor de carga de fechamento em bigorna que capta uma
carga no cartucho de grampo exercida pela bigorna quando este é fechado;
um sensor de gatilho de ignigao para a captagdo da atuagéo do gatilho de
ignicéo; um sensor de posigéo de faca para captar a posigéo da faca no efe-
tor de extremidade; um sensor de presenga de cartucho para detectar se um
cartucho esta presente no efetor de extremidade; a sensor de condigcéo de
cartucho para detectar uma condigdo do cartucho; e um sensor de articula-
¢ao para a detecgéo da articulagéo do efetor de extremidade.
Desenhos

As diversas modalidades da presente invengao s&o descritas no
presente documento como um modo de exemplo em conjunto com as figuras

seguintes, em que:
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as Figuras 1 e 2 séo vistas em perspectiva de um instrumento
cirargico de fixagao e corte, de acordo com as diversas modalidades da pre-
sente invencao;

as Figuras 3 a 5 s3o vistas explodidas de um efetor de extremi-
dade e um eixo do instrumento, de acordo com as diversas modalidades da
presente invengao;

a Figura 6 & uma vista lateral do efetor de extremidade, de acor-
do com as diversas modalidades da presente invengao;

a Figura 7 € um vista explodida do manipulo do instrumento, de
acordo com as diversas modalidades da presente invengéao;

as Figuras 8 e 9 sao vistas em perspectiva parciais do manipulo,
de acordo com as diversas modalidades da presente invengao;

a Figura 10 é uma vista lateral do manipulo, de acordo com as
diversas modalidades da presente invengao;

as Figuras 10A e 10B ilustram um sensor proporcional que pode
ser usado, de acordo com as diversas modalidades da presente invengéo;

a Figura 11 € um diagrama esquematico de um circuito usado no
instrumento, de acordo com as diversas modalidades da presente invengéao;

as Figuras 12 a 13 s&o vistas laterais do manipulo, de acordo
com outras modalidades da presente invengéo;

as Figuras 14 a 22 ilustram diferentes mecanismos para travar o
gatilho de fechamento, de acordo com as diversas modalidades da presente
invencgao;

as Figuras 23A e B mostram uma junta universal ("junta em u")
que pode ser empregada no ponto de articulagéo do instrumento, de acordo
com as diversas modalidades da presente invengao;

as Figuras 24A e B mostram um cabo de tor¢ado que pode ser
empregado no ponto de articulagdo do instrumento, de acordo com as diver-
sas modalidades da presente invengao;

as Figuras 25 a 31 ilustram um instrumento cirurgico de fixagao
e corte com auxilio de energia, de acordo com outra modalidade da presente

invengao;
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as Figuras 32 a 36 ilustram um instrumento cirargico de fixagcao
e corte com auxilio de energia, ainda, de acordo com outra modalidade da
presente invengao;

as Figuras 37 a 40 ilustram um instrumento cirargico de fixagao
e corte com retroalimentacéo tatil, de acordo com as modalidades da pre-
sente invengao;

a Figura 41 ilustra um vista explodida de um eixo e efetor de ex-
tremidade do instrumento, de acordo com as diversas modalidades da pre-
sente invencgao;

a Figura 42 ilustra uma vista lateral do manipulo de um instru-
mento de modo mecanico, de acordo com as diversas modalidades da pre-
sente invengao;

a Figura 43 ilustra uma vista explodida do manipulo do instru-
mento acionado mecanicamente da Figura 42;

a Figura 44 ilustra um diagrama em blocos de um sistema de
registro para registrar diversas condigées do instrumento, de acordo com as
diversas modalidades da presente invengao;

as Figuras 45 a 46 ilustram vistas laterais em recorte de um ma-
nipulo do instrumento que mostra diversos sensores, de acordo com as di-

versas modalidades da presente invengao;

a Figura 47 ilustra o efetor de extremidade do instrumento mos-
trando diversos sensores , de acordo com as diversas modalidades da pre-
sente invencéao;

a Figura 48 ilustra uma barra de igni¢ao do instrumento que in-
clui um sensor, de acordo com as diversas modalidades da presente inven-
¢ao;

a Figura 49 ilustra uma vista lateral do manipulo, efetor de ex-
tremidade e barra de ignicdo do instrumento, mostrando um sensor, de a-
cordo com as diversas modalidades da presente invengéo;

a Figura 50 ilustra uma vista explodida do canal de grampo e
partes de um cartucho de grampo do instrumento mostrando diversos senso-

res, de acordo com as diversas modalidades da presente invengao;
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a Figura 51 ilustra uma vista de cima para baixo do canal de
grampo do instrumento mostrando diversos sensores, de acordo com as di-
versas modalidades da presente invengao;

as Figuras 52A e 52B ilustram um fluxograma que mostra um
método para a operagao do instrumento, de acordo com diversas modalida-
des;

a Figura 53 ilustra um grafico de meméria que mostra as condi-
coes registradas exemplificadoras do instrumento, de acordo com as diver-
sas modalidades da presente invengao;

a Figura 54 é um diagrama em blocos de um sistema de registro
para registrar as diversas condi¢des do instrumento, de acordo com as mo-
dalidades da presente invengéo;

a Figura 55 é um diagrama que ilustra o instrumento cirurgico
em comunicagdo com um dispositivo de computador remoto; e

a Figura 56 é um fluxograma que descreve um processo, de a-
cordo com as diversas modalidades da presente invengéo.

Descriciao Detalhada

As Figuras 1 e 2 descrevem um instrumento cirargico de fixagao
e corte 10, de acordo com as diversas modalidades da presente invencéo. A
modalidade ilustrada & um instrumento cirargico endoscoépico 10 e, em geral,
as modalidades do instrumento 10 descritas no presente documento sédo
instrumentos cirurgicos endoscopicos de fixagao e cortes. Deve-se observar,
contudo, que de acordo com outras modalidades da presente invengao, o
instrumento 10 pode ser um instrumento cirtrgico ndo-endoscopico de corte,
tal como um instrumento laparoscépico.

O instrumento cirargico 10 descrito nas Figuras 1 e 2 compreen-
de um manipulo 6, um eixo 8 e um efetor de extremidade articulado 12 pivo-
tadamente conectado ao eixo 8 em um pivd de articulagdo 14. Um controle
de articulagao 16 pode ser fornecido adjacente ao manipulo 6 para efetuar a
rotagao do efetor de extremidade 12 sobre o pivd de articulagao 14. Deve-se
observar que diversas modalidades podem incluir um efetor de extremidade

nao articulado e, portanto, pode nao ter um pivd de articulagéo 14 ou contro-
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le de articulacdo 16. Além disso, na modalidade ilustrada, o efetor de extre-
midade 12 é configurado para atuar como um endocortador para prender,
romper € grampear o tecido, embora, em outras modalidades, podem ser
usados tipos diferentes de efetores de extremidade, tais como efetores de
extremidade para outros tipos de dispositivos cirirgicos, tais como pingas,
cortadores, grampeadores, aplicador de prendedores, dispositivos de aces-
so, dispositivos de terapia de gene/farmaco, uitra-som, RF ou dispositivos de
laser, etc.

O manipulo 6 do instrumento 10 pode incluir um gatilho de fe-
chamento 18 e um gatilho de igni¢cao 20 para acionar o efetor de extremida-
de 12. Deve-se observar que os instrumentos que tém o efetor de extremi-
dades direcionado a diferentes tarefas cirurgicas podem ter diferentes nime-
ros ou tipos de gatilhos ou outros controles adequados para operar o efetor
de extremidade 12. O efetor de extremidade 12 € mostrado separado do
manipulo 6 por um eixo 8 de preferéncia alongado. Em uma modalidade, um
clinico ou operador do instrumento 10 pode articular o efetor de extremidade
12 em relagao ao eixo 8 por meio da utilizagéo do controle de articulagdo 16,
conforme descrito em mais detalhes no pedido de patente co-pendente dos
Estados Unidos n2 de série 11/329.020, depositado em 10 janeiro de 2006,
intitulado "Instrument Surgical Having An Articulating End Effector”, por Ge-
offrey C. Hueil et al., o qual esta aqui incorporado a titulo de referéncia, em
sua totalidade.

O efetor de extremidade 12 inclui neste exemplo, entre outras
coisas, um canal de grampo 22 e um membro de fixagéo pivotadamente
transferivel, tal com uma bigorna 24, os quais sdo mantidos em um espaca-
mento que assegura o grampeamento e rompimento eficaz do tecido preso
no efetor de extremidade 12. O manipulo 6 inclui um manipulo de pistola 26
para o qual um gatilho de fechamento 18 é pivotadamente puxado pelo clini-
co para fazer com que a bigorna 24 seja presa ou feche em diregéo ao canal
de grampo 22 do efetor de extremidade 12 para prender, assim, o tecido po-
sicionado entre a bigorna 24 e o canal 22. O gatilho de ignicdo 20 & mais

afastado do centro do gatilho de fechamento 18. Uma vez que o gatilho de
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fechamento 18 esta travado na posicao de fechamento, conforme descrito
adicionalmente abaixo, o gatilho de ignicdo 20 pode girar levemente em di-
recao o manipulo de pistola 26 de modo que possa ser alcangado pelo ope-
rador com o uso de uma mao. Entao, o operador pode puxar pivotadamente
o gatilho de ignigao 20 em direcao ao manipulo de pistola 26 para fazer com
que o tecido preso seja grampeado e rompido no efetor de extremidade 12.
Em outras modalidades, poderiam ser usados diferentes tipos de membros
de fixacdo além da bigorna 24, tais como, por exemplo, um mordente opos-
to, etc.

Deve-se observar que os termos "proximal" e "distal", sdo usa-
dos na presente invencdo com referéncia a um clinico que segura o manipu-
lo 6 de um instrumento 10. Deste modo, o efetor de extremidade 12 & distal
em relacdo o manipulo 6 mais proximal. Deve-se observar, ainda, que por
uma questao de conveniéncia e clareza, os termos espaciais, tais como "ver-
tical" e "horizontal", sdo usados na presente invengdo em relagdo aos dese-
nhos. Contudo, os instrumentos cirlrgicos sdo usados em muitas orienta-
¢coes e posicdes, e estes termos nao se destinam a serem limitadores e ab-
solutos.

O gatilho de fechamento 18 pode ser acionado primeiro. Uma
vez que o clinico esteja satisfeito com o posicionamento do efetor de extre-
midade 12, o clinico pode puxar de volta o gatilho de fechamento 18 para
sua posigado travada, completamente fechada, préxima ao manipulo de pisto-
la 26. O gatilho de ignigdo 20 pode, entdo, ser acionado. O gatilho de igni¢ao
20 retorna para a posigédo aberta (mostrada nas Figuras 1 e 2) quando o cli-
nico remove a pressdo, conforme descrito abaixo, com mais detalhes. Um
botao de liberagdo sobre o manipulo 6, quando pressionado, pode liberar o
gatilho de fechamento 18 travado. O botéo de liberagéo pode ser implantado
de diversas formas, tais como, por exemplo, o botéo de liberagao 30 mostra-
do nas Figuras 42 a 43, botao deslizante de liberagéo 160 mostrado na Figu-
ra 14 e/ou o botdo 172 mostrado na Figura 16.

As Figuras 3 a 6 mostram as modalidades de um eixo 8 e um

efetor de extremidade 12 acionado de modo giratério, de acordo com diver-
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sas modalidades. A Figura 3 € uma vista explodida do efetor de extremidade
12, de acordo com diversas modalidades. Conforme mostrado na modalida-
de ilustrada, o efetor de extremidade 12 pode incluir, em adi¢do ao canal 22
e bigorna 24 mencionados anteriormente, um instrumento de corte 32, um
corrediga 33, um cartucho de grampo 34 que é assentado de maneira remo-
vivel no canal 22, e um eixo de rosca helicoidal 36. O instrumento de corte
32 pode ser, por exemplo, uma faca. A bigorna 24 pode ser pivotadamente
aberta e fechada em pinos de pivd 25 conectados a extremidade proxima do
canal 22. A bigorna 24 pode incluir também uma aba 27 em sua extremidade
proxima que é inserida em um componente do sistema de fechamento me-
canico (descrito adicionalmente abaixo) para abrir e fechar a bigorna 24.
Quando o gatilho de fechamento 18 € acionado, isto &, retraido por um usua-
rio do instrumento 10, a bigorna 24 pode revolver em torno dos pinos de pivd
25 na posi¢ao fechada ou presa. Se a fixagdo do efetor de extremidade 12
for satisfatoria, o operador pode acionar o gatilho de igni¢éao 20, o qual, con-
forme explicado em maiores detalhes abaixo, faz com que a faca 32 e a cor-
redica 33 se desloquem longitudinalmente ao longo do canal 22, cortando,
assim, o tecido preso dentro do efetor de extremidade 12. O movimento da
corredica 33 ao longo do canal 22 faz com que os grampos (nao-mostrados)
do cartucho de grampo 34 sejam conduzidos através do tecido rompido e
contra a bigorna 24 fechada, a qual vira os grampos para fixar o tecido rom-
pido. Em diversas modalidades, a corredi¢ca 33 pode ser um componente
integral do cartucho 34. A patente dos Estados Unidos N° 6.978.921, intitu-
lada "SURGICAL STAPLING INSTRUMENT INCORPORATING AN E-BEAM
FIRING MECHANISM" por Shelton, IV et al., a qual esta aqui incorporada a
titulo de referéncia, em sua totalidade, fornece mais detalhes sobre tais ins-
trumentos de fixagédo e corte de dois cursos. A corrediga 33 pode ser parte
do cartucho 34, de modo que quando a faca 32 retrai, ap6s a operagéao de
corte, a corrediga 33 nao retrai.

Deve-se observar que embora as modalidades do instrumento
10 descritas no presente documento empregam um efetor de extremidade
12 que grampeia o tecido rompido, em outras modalidades, podem ser usa-
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das técnicas diferentes para fixacao ou vedagao do tecido rompido. Por e-
xemplo, podem ser usados também os efetores de extremidade que usa a-
desivos ou energia de RF para fixar o tecido rompido. A patente N° US
5.709.680, intitulada "ELECTROSURGICAL HEMOSTATIC DEVICE" por
Yates et al., e a patente N° US 5.688.270, intitulada "ELECTROSURGICAL
HEMOSTATIC DEVICE WITH RECESSED AND/OR OFFSET ELECTRO-
DES" por Yates et al., as quais estdao aqui incorporadas a titulo de referén-
cia, sem suas totalidades, apresentam um instrumento de corte endoscépico
que utiliza energia de RF para vedar o tecido rompido. O pedido de patente
de n? de série US11/267.811, por Jerome R. Morgan, et al., e o pedido de
patente de n? de série US11/267.383, por Frederick E. Shelton, IV, et. al, as
quais estao aqui incorporadas a titulo de referéncia, sem suas totalidades,
apresentam instrumentos de corte que utilizam adesivos para fixar o tecido
rompido. Consequentemente, embora a descricdo no presente documento
se refira as operagdes de corte/grampeamento e similares abaixo, deve-se
compreender que isto € uma modalidade exemplificadora e n&o significa que
seja limitadora. Outras técnicas de fixagao de tecido podem ser usadas tam-
bém.

As Figuras 4 e 5 sao vistas explodidas e a Figura 6 € uma vista
lateral do efetor de extremidade 12 e eixo 8, de acordo com diversas modali-
dades. Conforme mostrado na modalidade ilustrada, o eixo 8 pode incluir um
tubo de fechamento préximo 40 e um tubo de fechamento distal 42 pivota-
damente ligados por uma conexao de pivo 44. O tubo de fechamento distal
42 inclui uma abertura 45 na qual a aba 27 sobre a bigorna 24 é inserida a
fim de abrir e fechar a bigorna 24, conforme descrito adicionalmente abaixo.
Um tubo de apoio préximo 46 pode ser disposto dentro dos tubos de fecha-
mento 40, 42. Um eixo principal de acionamento rotacional (ou préximo) po-
de ser disposto dentro do tubo de apoio préximo 46 e se comunica com um
eixo de acionamento secundario (ou distal) 50 através de uma montagem de
engrenagem cénica 52. O eixo de acionamento secundario 50 & conectado a
uma engrenagem de acionamento 54 que engata uma engrenagem de acio-
namento proxima 56 do eixo de rosca helicoidal 36. A engrenagem conica



10

15

20

25

30

13

vertical 52b pode ser situado ou articulado em uma abertura 57 na extremi-
dade distal do tubo de apoio préoximo 46. Um tubo de apoio distal 58 pode
ser usado para encerrar o eixo de acionamento secundario 50 e a engrena-
gem de acionamentos 54, 56. Coletivamente, o eixo de acionamento princi-
pal 48, o eixo de acionamento secundario 50 e a montagem de articulagao
(por exemplo, a montagem de engrenagem cdnica 52a a c) s&o as vezes
mencionados, na presente invengao, como a "montagem do eixo de aciona-
mento principal”.

Um mancal 38, posicionado em uma extremidade distal do canal
de grampo 22, recebe a rosca de acionamento helicoidal 36, permitindo que
a rosca de acionamento helicoidal 36 gire livremente em relacdo ao canal
22. O eixo de rosca helicoidal 36 pode ter uma interface com uma abertura
rosqueada (ndo-mostrada) da faca 32, de modo que a rotagéo do eixo 36
faca com que a faca 32 se transfira distal ou proximamente (dependendo da
direcao da rotagcado) através do canal de grampo 22. Consequentemente,
quando a atuagéo do gatilho de ignigao 20 faz com que o eixo de aciona-
mento principal 48 gire (conforme explicado em mais detalhes abaixo), a
montagem de engrenagem cénica 52a a ¢ faz com que o eixo de aciona-
mento secundario 50 gire, o que, por sua vez, devido ao engate das engre-
nagens de acionamento 54, 56, faz com que o eixo de rosca helicoidal 36
gira, fazendo com que o membro de acionamento de faca 32 se desloque
longitudinalmente ao longo do canal 22 para cortar qualquer tecido preso
dentro do efetor de extremidade 12. A corrediga 33 pode ser feito de, por
exemplo, plastico, e pode ter uma superficie distal inclinada. A medida que a
corredica 33 atravessa o canal 22, a superficie para frente inclinada pode
empurrar ou acionar os grampos no cartucho de grampo através do tecido
preso e contra a bigorna 24. A bigorna 24 vira os grampos, grampeando,
assim, o tecido rompido. Quando a faca 32 é retraida, a faca 32 e a corredi-
ca 33 podem ficar desengatados, deixando, assim, a corredica 33 na extre-
midade distal do canal 22.

Conforme descrito abaixo, devido a falta de retroalimentagéo do

usudrio para a operagdo de grampeamento/corte, ha entre os médicos uma
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falta geral de aceitagdo de endocortadores acionados por motor, onde a ope-
ragao de grampeamento/corte € acionada mediante a simples presséo de
um botdo. Em contrapartida, as modalidades da presente invengéo fornecem
um endocortador acionado por motor com retroalimentagédo do usuario do
posicionamento, for¢ga e/ou posigédo do instrumento de corte 32 no efetor de
extremidade 12.

As Figuras 7 a 10 ilustram uma modalidade exemplificadora de
um endocortador acionado por motor e, em particular, 0 manipulo do mes-
mo, que fornece a retroalimentacdo do usuario em relagéo ao posicionamen-
to e forga de carga do instrumento de corte 32 no efetor de extremidade 12.
Adicionalmente, a modalidade pode usar a energia fornecida pelo usuario na
retracdo do gatilho de ignicao 20 para prover de energia o dispositivo (um
modo chamado de "auxilio de energia"). A modalidade pode ser usada com
as modalidades do eixo 8 e efetor de extremidade 12 acionados de modo
giratério, descritas acima. Conforme mostrado na modalidade ilustrada, o
manipulo 6 inclui pecas laterais inferiores externas 59, 60 e pecas laterais
superiores externas 61, 62 que se ajustam em conjunto para formar, em ge-
ral, o exterior do manipulo 6. Uma bateria 64, tal como uma bateria de ion
litio, pode ser fornecida na parte do manipulo de pistola 26 do manipulo 6. A
bateria 64 prové de energia um motor elétrico 65 disposto em uma parte su-
perior da parte do manipulo de pistola 26 do manipulo 6. De acordo com di-
versas modalidades, o motor 65 pode ser um motor de acionamento com
escova DC que tem uma rotagdo maxima de, aproximadamente, 25.000
RPM. Outros tipos adequados de motores elétricos podem ser usados tam-
bém. O motor 65 pode acionar uma montagem de engrenagem cdnica de
90° 66 que compreende uma primeira engrenagem conica 68 e uma segun-
da engrenagem cénica 70. A montagem de engrenagem conica 66 pode a-
cionar uma montagem de engrenagem planetaria 72. A montagem de en-
grenagem planetaria 72 pode incluir uma engrenagem de pinhdo 74 conec-
tada a um eixo de acionamento 76. A engrenagem de pinhdo 74 pode acio-
nar uma engrenagem de anel 78 correspondente que aciona um tambor da

engrenagem helicoidal 80 através de um eixo de acionamento 82. Um anel
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84 pode ser rosqueado sobre o tambor de engrenagem helicoidal 80. Deste
modo, quando o motor 65 gira, faz com que o anel 84 se desloque ao longo
do tambor de engrenagem helicoidal 80 por meio da engrenagem de anel
78, montagem de engrenagem planetaria 72 e montagem de engrenagem
cOnica 66 interpostas.

O manipulo 6 pode incluir também um sensor de motor em fun-
cionamento 110 (vide Figura 10), em comunicagdo com o gatilho de ignicao
20, para detectar quando o gatilho de igni¢cdao 20 foi puxado (ou "fechado")
em direcao a parte do manipulo de pistola 26 do manipulo 6 pelo operador,
para ativar assim, a operagao de grampeamento/corte pelo efetor de extre-
midade 12. O sensor 110 pode ser um sensor proporcional, tal como, por
exemplo, um resistor variavel ou reostato. Quando o gatilho de ignigéo 20 &
puxado, o sensor 110 detecta 0 movimento e envia um sinal elétrico indicati-
vo da voltagem (ou energia) a ser suprida ao motor 65. Quando o sensor
110 & um resistor variavel, ou similar, a rotagao do motor 65 pode ser geral-
mente proporcional a quantidade de movimento do gatilho de ignigao 20. Isto
é, se o operador somente puxa ou fecha o gatilho de ignicao 20 um pouco, a
rotagcdo do motor 65 é relativamente baixa. Quando o gatilho de ignicao 20 &
completamente puxado (ou na posigdo completamente fechada), a rotagao
do motor 65 esta no maximo. Em outras palavras, quanto mais firme o usua-
rio puxar o gatilho de ignicao 20, mais voltagem é aplicada ao motor 65, o-
casionando maiores taxas de rotagao.

O manipulo 6 pode incluir uma pega de manipulo média 104 ad-
jacente a parte superior do gatilho de ignigdo 20. O manipulo 6 pode com-
preender também uma mola de inclinagdo 112 conectada entre os postos
sobre a pega de manipulo média 104 e o gatilho de ignigdo 20. A mola de
inclinagao 112 pode inclinar o gatilho de ignigdo 20 para sua posi¢cao com-
pletamente aberta. Desta forma, quando o operador libera o gatilho de igni-
¢ao 20, a mola de inclinagdo 112 ird puxar o gatilho de ignicdo 20 para a sua
posigdao completamente aberta, removendo, assim, a atuagao do sensor 110,
e parando através isso a rotagdo do motor 65. Além disso, em virtude da

mola de inclinagdo 112, qualquer momento em que o usuario fecha o gatilho
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de ignicao 20, o usuario ird experimentar resisténcia a operagéao de fecha-
mento, fornecendo, assim, o usuario com retroalimentagdo como para a
quantidade de rotagdo exercida pelo motor 65. Ainda, o operador poderia
parar a retracao do gatilho de ignicdao 20 para remover, assim, a for¢a a par-
tir do sensor 100 e, com isso, parar o motor 65. Como tal, o usuario pode
parar o posicionamento do efetor de extremidade 12, fornecendo, assim,
uma medida de controle da operacao de fixagao/corte para o operador.

A extremidade distal do tambor de engrenagem helicoidal 80
inclui um eixo de acionamento distal 120 que aciona uma engrenagem de
anel 122, a qual corresponde a uma engrenagem de pinhao 124. A engrena-
gem de pinhdo 124 é conectada ao eixo de acionamento principal 48 da
montagem do eixo de acionamento principal. Desta forma, a rotagédo do mo-
tor 65 faz com que a montagem do eixo de acionamento principal gire, o qual
ocasiona a atuagao do efetor de extremidade 12, conforme descrito acima.

O anel 84 rosqueado sobre o tambor de engrenagem helicoidal
80 pode incluir uma coluna 86 que ¢ disposta dentro de uma ranhura 88 de
um brago com ranhura 90. O brago com ranhura 90 tem uma abertura 92 em
sua extremidade oposta 94 que recebe um pino de pivé 96 que & conectado
entre as pecas laterais externas 59, 60 do manipulo. O pino de pivd 96 e
também disposto através de uma abertura 100 no gatilho de ignigdo 20 e
uma abertura 102 na pega de manipulo média 104.

Adicionalmente, o manipulo 6 pode incluir um sensor de moto
reverso 130 (ou sensor de fim de curso) e um sensor de parada de motor
142 (ou inicio de curso). Em diversas modalidades, o sensor de motor rever-
so 130 pode ser um interruptor de limite localizado na extremidade distal do
tambor de engrenagem helicoidal 80, de modo que o anel 84 rosqueado so-
bre o tambor de engrenagem helicoidal 80 entre em contato e desligue o
sensor de motor reverso 130 quando o anel 84 alcanga a extremidade distal
do tambor de engrenagem helicoidal 80. O sensor de motor reverso 130,
quando ativado, envia um sinal ao motor 65 para reverter sua diregao de
rotacéo, retirando, assim, a faca 32 do efetor de extremidade 12 ap6s a ope-

racao de corte.
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O sensor de parada de motor 142 pode ser, por exemplo, um
interruptor de limite fechado normalmente. Em diversas modalidades, pode
estar localizado na extremidade proxima do tambor de engrenagem helicoi-
dal 80, de modo que o anel 84 desligue o interruptor 142 quando o anel 84
alcancga a extremidade proxima do tambor de engrenagem helicoidal 80.

Em operagédo, quando um operador do instrumento 10 puxa para
tras o gatilho de ignigao 20, o sensor 110 detecta o posicionamento do gati-
Iho de igni¢do 20 e envia um sinal para o motor 65 a fim de causar a rotagao
do motor 65 para frente, por exemplo, a uma taxa proporcional & quao firme
o operadbr puxa para tras o gatilho de ignicao 20. Por sua vez, a rotagao
para frente do motor 65 faz com que a engrenagem de anel 78 na extremi-
dade distal da montagem de engrenagem planetaria 72 gire, fazendo com
que o tambor de engrenagem helicoidal 80 gire e ocasionando, assim, o des-
locamento de modo distal do anel 84, rosqueado sobre o tambor de engre-
nagem helicoidal 80, ao longo do tambor de engrenagem helicoidal 80. A
rotacdo do tambor de engrenagem helicoidal 80 aciona também a montagem
do eixo de acionamento principal, conforme descrito acima, a qual, por sua
vez, causa o posicionamento da faca 32 no efetor de extremidade 12. Isto €,
a faca 32 e a corredica 33 sao induzidos a atravessar o canal 22 longitudi-
nalmente, cortando, assim, o tecido preso no efetor de extremidade 12. Além
disso, a operacgdo de grampeamento do efetor de extremidade 12 € induzida
a acontecer nas modalidades onde é usado um efetor de extremidade 12 do
tipo grampeamento.

Ao completar o curso da operagdo de grampeamento/corte do
efetor de extremidade 12, o anel 84 sobre o tambor de engrenagem helicoi-
dal 80 tera alcangado a extremidade distal do tambor de engrenagem heli-
coidal 80, fazendo, assim, com que o sensor de motor reverso 130 seja des-
ligado, o qual envia um sinal ao motor 65, para que o motor 65 reverta sua
rotacdo. Por sua vez, isto faz com que a faca 32 retraia e faz também com
que o anel 84 sobre o tambor de engrenagem helicoidal 80 se mova de volta
para a extremidade préxima do tambor de engrenagem helicoidal 80.

A peca de manipulo média 104 inclui um ombro posterior 106



10

15

20

25

30

18

que engata o brago com ranhura 90, conforme mostrado melhor nas Figuras
8 e 9. A pega de manipulo média 104 tem também uma parada de movimen-
to para frente 107 que engata o gatilho de ignicao 20. O movimento do brago
com ranhura 90 é controlado, conforme explicado acima, por meio da rota-
¢ao do motor 65. Quando o brago com ranhura 90 gira no sentido horario, a
medida que o anel 84 se desloca a partir da extremidade préoxima do tambor
de engrenagem helicoidal 80 para a extremidade distal, a pega de manipulo
média 104 ficara livre para girar no sentido horario. Deste modo, a medida
gue o usuario puxa o gatilho de ignicédo 20, o gatilho de igni¢éo 20 ira enga-
tar a parada de movimento para frente 107 da pega de manipulo média 104,
fazendo com que a peg¢a de manipulo média 104 gire no sentido horario. De-
vido ao fato de que o ombro posterior 106 engata o brago com ranhura 90,
contudo, a peca de manipulo média 104 sera somente capaz de girar no
sentido horario tanto quanto o brago com ranhura 90 permita. Desta forma,
se o motor 65 parar a rotagao por alguma razéo, o brago com ranhura 90 ira
parar a rotagéo e, além disso, o usuario ndo sera capaz de retrair o gatilho
de ignicéo 20, devido ao fato de que a pec¢a de manipulo média 104 nao es-
tara livre para girar no sentido horario por causa do brago com ranhura 90.
As Figuras 10A e 10B ilustram dois estados de um sensor varia-
vel que pode ser usado como o sensor de funcionamento de motor 110, de
acordo com as diversas modalidades da presente invengédo. O sensor 110
pode incluir uma parte de face 280, um primeiro eletrodo (A) 282, um segun-
do eletrodo (B) 284 e um material dielétrico compressivel 286 entre os ele-
trodos 282, 284, tal como, por exemplo, um polimero eletroativo (EAP). O
sensor 110 pode ser posicionado de modo que a parte de face 280 entre em
contato com o gatilho de ignigdo 20 quando retraido. Consequentemente,
quando o gatilho de ignicao 20 é retraido, o material dielétrico 286 € com-
primido, conforme mostrado na Figura 10B, de modo que os eletrodos 282,
284 estejam mais proximos em conjunto. Desde que a distancia "b" entre os
eletrodos 282, 284 seja diretamente relacionada a impedancia entre os ele-
trodos 282, 284, quanto maior a distdncia mais impedancia e quanto mais

proxima a distancia menos impedancia. Desta forma, a quantidade em que o
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dielétrico 286 & comprimido, devido a retragdo gatilho de igni¢cdo 20 (deno-
minada como forga "F" na Figura 42), & proporcional a impedancia entre os
eletrodos 282, 284, o que pode ser usado para controlar proporcionalmente
o motor 65.

Os componentes de um sistema de fechamento exemplificador
para o fechamento (ou fixagdo) da bigorna 24 do efetor de extremidade 12,
mediante a retracado do gatilho de fechamento 18, sao também mostrados
nas Figuras 7 a 10. Na modalidade ilustrada, o sistema d fechamento inclui
uma forquilha 250 conectada ao gatilho de fechamento 18 por um pino de
pivd 251 inserido através de aberturas alinhadas tanto no gatilho de fecha-
mento 18 como na forquilha 250. Um pino de pivd 252, sobre o qual o gatilho
de fechamento 18 articula, é inserido através de outra abertura no gatilho de
fechamento 18, a qual é deslocada a partir de onde o pino 251 é inserido
através do gatilho de fechamento 18. Deste modo, a retragéo do gatilho de
fechamento 18 faz com que a parte superior do gatilho de fechamento 18, a
qual a forquilha 250 é fixada através do pino 251, gire no sentido horario. A
extremidade distal da forquilha 250 é conectada, através de um pino 254, a
uma primeira bragadeira de fechamento 256. A primeira bragadeira de fe-
chamento 256 se conecta a uma segunda bragadeira de fechamento 258.
Coletivamente, as bracadeiras de fechamento 256, 258 definem uma abertu-
ra, na qual a extremidade proxima do tubo de fechamento 40 proximo (vide
Figura 4) é encaixada e retida de modo que o movimento longitudinal das
bracadeiras de fechamento 256, 258 cause o movimento longitudinal pelo
tubo de fechamento 40 proximo. O instrumento 10 inclui também uma haste
de fechamento 260 disposta no interior do tubo de fechamento préximo 40. A
haste de fechamento 260 pode incluir uma janela 261 na qual uma coluna
263 sobre uma das pegas externas do manipulo, tal como a pega lateral infe-
rior externa 59 na modalidade ilustrada, é disposta para conectar de maneira
fixa a haste de fechamento 260 ao manipulo 6. Desta forma, o tubo de fe-
chamento proximo 40 é capaz de mover longitudinalmente em relagao a has-
te de fechamento 260. A haste de fechamento 260 pode incluir também um
aro distal 267 que se ajusta em uma cavidade 269 no tubo de apoio proximo
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46 e é retido no mesmo por uma tampa 271 (vide Figura 4).

Em operacgao, quando a forquilha 250 gira devido a retragéo do
gatilho de fechamento 18, as bragadeiras de fechamentos 256, 258 fazem
com que o tubo de fechamento préoximo 40 se mova distalmente (isto €, lon-
ge da extremidade do manipulo do instrumento 10), o que faz com que o
tubo de fechamento distal 42 se mova distalmente, causando a rotagao da
bigorna 24 sobre os pinos de pivd 25 na posi¢éao fechada ou presa. Quando
o gatilho de fechamento 18 é destravado da posigao travada, o tubo de fe-
chamento proximo 40 é induzido a deslizar proximamente, o que faz com
que o tubo de fechamento distal 42 deslize proximamente, o qual, em virtude
da aba 27 que é inserida na janela 45 do tubo de fechamento distal 42, faz
com que a bigorna 24 articule sobre os pinos do pivé 25 na posig¢ao solta ou
aberta. Desta forma, mediante a retragao e travamento do gatilho de fecha-
mento 18, um operador pode prender o tecido entre a bigorna 24 e o canal
22, e pode soltar o tecido ap6s a operagéo de grampeamento/corte mediante
o destravamento do gatilho de fechamento 20 da posigao travada.

A Figura 11 é um diagrama esquematico de um circuito elétrico
do instrumento 10, de acordo com as diversas modalidades da presente in-
vengao. Quando um operador inicialmente puxa o gatilho de ignigao 20 de-
pois de travar o gatilho de fechamento 18, o sensor 110 ¢ ativado, permitin-
do que a corrente flua através do mesmo. Se o interruptor de sensor de mo-
tor reverso aberto normalmente 130 é aberto (significa que o final do curso
do efetor de extremidade nao tenha sido alcangado), a corrente ira fluir para
um relé de acionamento duplo monopolar 132. Desde que o interruptor de
sensor de motor reverso 130 ndo seja fechado, o indutor 134 do relé 132
nao sera energizado, entdo, o relé 132 estard em seu estado néao-
energizado. O circuito inclui também um sensor de bloqueio de cartucho
136. Se o efetor de extremidade 12 inclui um cartucho de grampo 34, o sen-
sor 136 ficara no estado fechado permitindo que a corrente flua. De outra
forma, se o efetor de extremidade 12 nao inclui um cartucho de grampo 34, o
sensor 136 sera aberto, evitando, assim, que a bateria 64 forneca energia ao

motor 65.
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Quando o cartucho de grampo 34 esta presente, o sensor 136 &
fechado, o qual energiza um relé de acionamento unico monopolar 138.
Quando o relé 138 é energizado, a corrente flui através do relé 136, atraves
do sensor de resistor variavel 110, e para o motor 65 através de um relé de
acionamento duplo bipolar 140, fornecendo, assim, energia ao motor 65 e
permitindo-o girar na diregao para frente.

Quando o efetor de extremidade 12 alcanga o final do seu curso,
o sensor de motor reverso 130 sera ativado, fechando, assim, o interruptor
130 e energizando o relé 134. Isto faz com que o relé 134 assuma seu esta-
do energizado (ndo-mostrado na Figura 13), o qual faz com que a corrente
se desvie do sensor de bloqueio de cartucho 136 e resistor variavel 110, e
em vez de fazer com que a corrente flua tanto para o relé de acionamento
duplo bipolar 142 fechado normalmente como de volta para o motor 65, mas
de uma maneira, através do relé 140, que faz com que o motor 65 reverta
sua direcao rotacional.

Devido ao fato de que o interruptor de sensor de motor reverso
142 é fechado normalmente, a corrente ira fluir de volta para o relé 134 para
manté-lo fechado até que o interruptor 142 abra. Quando a faca 32 € com-
pletamente retraida, o interruptor de sensor de motor reverso 142 é ativado,
causando a abertura do interruptor 142, removendo, assim, a energia do mo-
tor 65.

Em outras modalidades, no lugar de um sensor do tipo propor-
cional 110, um sensor do tipo liga-desliga poderia ser usado. Em tais moda-
lidades, a taxa de rotagdo do motor 65 n&o seria proporcional a forca aplica-
da pelo operador. Particularmente, o motor 65 seria geralmente girado em
uma taxa constante. Mas o operador experimentaria, ainda, a retroalimenta-
cao de forga devido ao fato de que o gatilho de ignicao 20 é engrenado no
trem de acionamento de engrenagem.

A Figura 12 é uma vista lateral do manipulo 6 de um endocorta-
dor motorizado com auxilio de energia, de acordo com a outra modalidade. A
modalidade da Figura 12 é similar as das Figuras 7 a 10, exceto pelo fato de
que na modalidade da Figura 12, nao existe braco com ranhura conectado
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ao anel 84 rosqueado sobre o tambor de engrenagem helicoidal 80. Ao con-
trario, na modalidade da Figura 12, o anel 84 inclui uma parte de sensor 114
que se move com o anel 84 a medida que o anel 84 avanga para baixo (e
para tras) sobre o tambor de engrenagem helicoidal 80. A parte de sensor
114 inclui um entalhe 116. O sensor de motor reverso 130 pode estar locali-
zado na extremidade distal do entalhe 116 e o sensor de parada de motor
142 pode estar localizado na extremidade proxima do entalhe 116. A medida
que o anel 84 move para baixo o tambor de engrenagem helicoidal 80 (e
para tras), a parte de sensor 114 se move com o mesmo. Além disso, con-
forme mostrado na Figura 12, a pega média 104 pode ter um brago 118 que
se estende no entalhe 12.

Em operacéo, a medida que um operador do instrumento 10 re-
trai no gatilho de ignigdo 20 em direcdo ao manipulo de pistola 26, o sensor
de funcionamento de motor 110 detecta o movimento e envia um sinal para
fornecer energia ao motor 65, o que faz com que, entre outras coisas, 0
tambor de engrenagem helicoidal 80 gire. A medida que o tambor de engre-
nagem helicoidal 80 gira, o anel 84 rosqueado sobre o tambor de engrena-
gem helicoidal 80 avanga (ou retrai, dependendo da rotagéo). Além disso,
devido ao fato de puxar o gatilho de ignicdo 20, a pega média 104 é induzida
a girar no sentido horario com o gatilho de ignicdo 20 devido a parada de
movimento para frente 107 que engata o gatilho de ignigéo 20. A rotagao no
sentido horario da pegca média 104 faz com que o brago 118 gire no sentido
horario com a parte de sensor 114 do anel 84, de modo que o brago 118
permanega disposto no entalhe 116. Quando o anel 84 alcanca a extremida-
de distal do tambor de engrenagem helicoidal 80, o brago 118 entrara em
contato e com isso desligara o sensor de motor reverso 130. Semelhante-
mente, quando o anel 84 alcanga a extremidade préxima do tambor de en-
grenagem helicoidal 80, o brago entrara em contato e desligara, assim, o
sensor de parada de motor 142. Tais agdes podem reverter e parar o motor
65, respectivamente, conforme descrito acima.

A Figura 13 & uma vista lateral do manipulo 6 de um endocorta-

dor motorizado com auxilio de energia, de acordo com outra modalidade. A
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modalidade da Figura 13 é similar a das Figuras 7 a 10, exceto pelo fato de
que na modalidade da Figura 13, na ha ranhura no brago 90. Ao contrario, o
anel 84 rosqueado sobre o tambor de engrenagem helicoidal 80 inclui um
canal vertical 126. Em vez de uma ranhura, o brago 90 inclui uma coluna 128
que é disposta no canal 126. A medida que o tambor de engrenagem heli-
coidal 80 gira, o anel 84 rosqueado sobre o tambor de engrenagem helicoi-
dal 80 avanca (ou retrai, dependendo da rotagdo). O braco 90 gira no senti-
do horario a medida que o anel 84 avanga devido a disposi¢do da coluna
128 no canal 126, conforme mostrado na Figura 13.

Conforme mencionado acima, no uso de um instrumento motori-
zado de dois cursos, o operador primeiro puxa para tras e trava o gatilho de
fechamento 18. As Figuras 14 e 15 mostram uma modalidade de uma forma
de travar o gatilho de fechamento 18 para a parte de manipulo de pistola 26
do manipulo 6. Na modalidade ilustrada, a parte de manipulo de pistola 26
inclui um gancho 150 que é inclinado a girar no sentido horario sobre um
ponto de pivé 151 por uma mola de tor¢cao 152. Além disso, o gatilho de fe-
chamento 18 inclui uma barra de fechamento 154. A medida que o operador
retrai o gatilho de fechamento 18, a barra de fechamento 154 engata a parte
inclinada 156 do gancho 150, girando, assim, o gancho 150 para cima (ou no
sentido horario nas Figuras 14 a 15) até que a barra de fechamento 154
passe completamente a parte inclinada 156, passe em um entalhe rebaixado
158 do gancho 150, o que trava o gatilho de fechamento 18 no lugar. O ope-
rador pode liberar o gatilho de fechamento 18 ao empurrar para baixo o bo-
tdo deslizante de liberagdao 160 sobre o lado oposto e de tras da parte de
manipulo de pistola 26. Ao empurrar para baixo o botao deslizante de libera-
¢ao 160, gira o gancho 150 para a direita de modo que a barra de fechamen-
to 154 seja liberada do entalhe rebaixado 158.

A Figura 16 mostra outro mecanismo de trava de gatilho de fe-
chamento, de acordo com diversas modalidades. Na modalidade da Figura
16, o gatilho de fechamento 18 inclui uma calgo 160 que tem uma parte de
ponta da seta 161. A parte de ponta da seta 161 é inclinada para baixo (ou
no sentido horario) por uma mola de folha 162. A calgo 160 e a mola de folha
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162 podem ser feitas de, por exemplo, plastico moldado. Quando o gatilho
de fechamento 18 é retraido, a parte de ponta da seta 161 € inserida através
de uma abertura 164 na parte de manipulo de pistola 26 do manipulo 6. Uma
superficie chanfrada inferior 166 da parte de ponta da seta 161 engata uma
parede lateral inferior 168 da abertura 164, forcando a parte de ponta da se-
ta 161 a girar no sentido horario. Eventualmente, a superficie chanfrada infe-
rior 166 passa completamente a parede lateral inferior 168, removendo a
forca no sentido horario sobre a parte de ponta da seta 161, fazendo com
que a parede lateral inferior 168 introduza-se em uma posigao travada em
um entalhe 170, atras da parte de ponta da seta 161.

Para destravar o gatilho de fechamento 18, um usuario pressio-
na um botao 172 sobre o lado oposto do gatilho de fechamento 18, fazendo
com que a parte de ponta da seta 161 gire no sentido horario e permitindo
que a parte de ponta da seta 161 deslize fora da abertura 164.

As Figuras 17 a 22 mostram um mecanismo de travamento de
gatilho de fechamento, de acordo com outra modalidade. Conforme mostra-
do nesta modalidade, o gatilho de fechamento 18 inclui um brago longitudinal
flexivel 176 que inclui um pino lateral 178 que se estende do mesmo. O bra-
¢co 176 e o pino 178 podem ser feitos, por exemplo, de plastico moldado. A
parte do manipulo de pistola 26 do manipulo 6 inclui uma abertura 180 com
uma calgo lateralmente estendida 182 disposta na mesma. Quando o gatilho
de fechamento 18 é retraido, o pino 178 engata a calgo 182, e o pino 178 &
forcado para baixo (isto &, o brago 176 é girado no sentido horario) pela su-
perficie inferior 184 do calgo 182, conforme mostrado nas Figuras 17 e 18.
Quando o pino 178 passa completamente a superficie inferior 184, a forca
no sentido horario sobre o brago 176 é removida, e o pino 178 & girado no
sentido horario de modo que o pino 178 repouse em um entalhe 186 atras
da calgo 182, conforme mostrado na Figura 19, travando, assim, o gatilho de
fechamento 18. O pino 178 é, ainda, retido no lugar, na posigéo travada, por
uma parada flexivel 188 que se estende a partir da calgco 184.

Para destravar o gatilho de fechamento 18, o operador pode,

ainda, apertar o gatilho de fechamento 18, fazendo com que o pino 178 en-
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gate uma parede traseira inclinada 190 da abertura 180, forcando o pino 178
para cima além da parada flexivel 188, conforme mostrado nas Figuras 20 e
21. O pino 178 esta, entao, livre para deslocar-se fora de um canal superior
192 na abertura 180, de modo que o gatilho de fechamento 18 nao esteja
mais travado a parte de manipulo de pistola 26, conforme mostrado na Figu-
ra 22.

As Figuras 23A e B mostram uma junta universal ("junta em u")
195. A segunda pega 195-2 da junta em u 195 gira em um plano horizontal
no qual a primeira pega 195-1 se situa. A Figura 23A mostra a junta em u
195 em uma orientacéo linear (180°) e a Figura 23B mostra a junta em u 195
em aproximadamente uma orientagdo de 150°. A junta em u 195 pode ser
usada em vez das engrenagens cOnicas 52a a c (vide Figura 4, por exem-
plo), no ponto de articulagdo 14 da montagem do eixo de acionamento prin-
cipal, para articular o efetor de extremidade 12. As Figuras 24A a B mostram
um cabo de tor¢ao 197 que pode ser usado tanto no lugar das engrenagens
conicas 52a a ¢ como da junta em u 195, para realizar a articulagéo do efetor
de extremidade 12.

As Figuras 25 a 31 ilustram outra modalidade de um instrumento
cirtrgico de fixacéo e corte 10 motorizado de dois cursos com auxilio de e-
nergia, de acordo com outra modalidade da presente invengdo. A modalida-
de das Figuras 25 a 31 & similar as das Figuras 6 a 10, exceto pelo fato de
que em vez do tambor de engrenagem helicoidal 80, a modalidade das Figu-
ras 23 a 28 inclui uma montagem de acionamento de engrenagem alternati-
va. A modalidade das Figuras 25 a 31 inclui uma montagem de caixa de en-
grenagem 200 que inclui uma série de engrenagens disposta em uma arma-
¢ao 201, sendo que as engrenagens séo conectadas entre a engrenagem
planetaria 72 e a engrenagem de pinhdo 124 na extremidade préoxima do
eixo de acionamento 48. Conforme explicado adicionalmente abaixo, a mon-
tagem de caixa de engrenagem 200 fornece retroalimentacao ao usuario
através do gatilho de ignicdo 20 com referéncia a forga de carga e posicio-
namento do efetor de extremidade 12. Além disso, o usuario pode fornecer

energia ao sistema através da montagem da caixa de engrenagem 200 para
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auxiliar o posicionamento do efetor de extremidade 12. Neste contexto, co-
mo as modalidades descritas acima, a modalidade das Figuras 23 a 32 é
outro instrumento motorizado com auxilio de energia 10 que fornece retroa-
limentagdo ao usuario com referéncia a forga de carga a qual o instrumento
foi submetido.

Na modalidade ilustrada, o gatilho de igni¢ao 20 inclui duas pe-
cas: uma parte de corpo principal 202 e uma parte de reforgo 204. A parte de
corpo principal 202 pode ser feita, por exemplo, de plastico e a parte de re-
forco 204 pode ser feita de um material mais rigido, tal como metal. Na mo-
dalidade ilustrada, a parte de refor¢o 204 é adjacente a parte de corpo prin-
cipal 202, mas de acordo com outras modalidades, a parte de reforco 204
poderia ser disposta dentro da parte de corpo principal 202. Um pino de pivd
207 pode ser inserido através das aberturas nas pegas de gatilho de ignicao
202, 204 e pode ser o ponto sobre o qual o gatilho de ignigédo 20 gira. Adi-
cionalmente, uma mola 222 pode inclinar o gatilho de ignigao 20 a girar em
uma direcdo no sentido horario. A mola 222 pode ter uma extremidade distal
conectada a um pino 224 que é conectado as pegas 202, 204 do gatilho de
ignicao 20. A extremidade préoxima da mola 222 pode ser conectada a uma
das pegcas laterais inferiores externas 59, 60 do manipulo.

Na modalidade ilustrada, tanto a parte de corpo principal 202
como a parte de reforgo 204 inclui partes de engrenagem 206, 208 (respecti-
vamente) em suas partes de extremidade superior. As partes de engrena-
gem 206, 208 engatam uma engrenagem na montagem de caixa de engre-
nagem 200, conforme explicado abaixo, para acionar a montagem do eixo
de acionamento principal e para fornecer retroalimentagéo ao usuario com
referéncia ao posicionamento do efetor de extremidade 12.

A montagem de caixa de engrenagem 200 pode incluir seis (6)
engrenagens, conforme mostrado na modalidade ilustrada. Uma primeira
engrenagem 210 da montagem de caixa de engrenagem 200 engata as par-
tes de engrenagem 206, 208 do gatilho de ignigao 20. Além disso, a primeira
engrenagem 210 engata uma segunda engrenagem menor 212, sendo que a

segunda engrenagem menor 212 é coaxial com uma terceira engrenagem
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grande 214. A terceira engrenagem 214 engata uma quarta engrenagem
menor 216, sendo que a quarta engrenagem menor € coaxial com uma quin-
ta engrenagem 218. A quinta engrenagem 218 é uma engrenagem cénica de
90° que engata uma engrenagem cdénica de 90° correspondente 220 (melhor
mostrado na Figura 31) que é conectada a engrenagem de pinhdo 124 que
aciona o eixo de acionamento principal 48.

Em operagido, quando o usuario retrai o gatilho de ignicéo 20,

um sensor de funcionamento de motor (ndo-mostrado) é ativado, o qual po-

de fornecer um sinal ao motor 65 para girar em uma taxa proporcional a ex-
tensao ou forga com a qual o operador esta retraindo o gatilho de ignigcao 20.
Isto faz com que o motor 65 gire a uma velocidade proporcional ao sinal a
partir do sensor. O sensor ndo é mostrado para esta modalidade, mas pode-
ria ser similar ao sensor de funcionamento de motor 110 descrito acima. O
sensor poderia ser localizado no manipulo 6 de modo que seja pressionado
quando o gatilho de ignigcao 20 é retraido. Além disso, em vez de um sensor
do tipo proporcional, pode ser usado um sensor do tipo liga/desliga.

A rotagdo do motor 65 faz com que as engrenagens conicas 68,
70 giram, o qual faz com que a engrenagem planetaria 72 gire, fazendo com
que, através do eixo de acionamento 76, a engrenagem de anel 122 gire. A
engrenagem de anel 122 engrena-se com a engrenagem de pinhdo 124, a
qual esta conectada ao eixo de acionamento principal 48. Deste modo, a
rotagdo da engrenagem de pinhdo 124 aciona o eixo de acionamento princi-
pal 48, o qual ocasiona a atuagdo da operagdo de grampeamento/corte do
efetor de extremidade 12.

A rotacdo para frente da engrenagem de pinhdo 124, por sua
vez, faz com que a engrenagem conica 220 gire, a qual, por meio do resto
das engrenagens da montagem de caixa de engrenagem 200, faz com que a
primeira engrenagem 210 gire. A primeira engrenagem 210 engata as partes
de engrenagem 206, 208 do gatilho de igni¢do 20, fazendo, assim, com que
o gatilho de ignigao 20 gire no sentido horario quando o motor 65 fornece o
acionamento para frente para o efetor de extremidade 12 (e gire no sentido
horario quando o motor 65 gira em reverso para retrair o efetor de extremi-
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dade 12). Desta forma, o usuario experimenta a retroalimentagéo referente
ao posicionamento e forga de carga do efetor de extremidade 12 por aperto
do usuario no gatilho de ignigao 20. Deste modo, quando o usuario retrai o
gatilho de ignig&o 20, o operador ird experimentar um resisténcia relacionada
a forca de carga experimentada pelo efetor de extremidade 12. Semeihan-
temente, quando o operador libera o gatilho de ignigao 20 apds a operagao
de grampeamento/corte, de modo que isto possa retorna-lo para sua posigéo
original, o usuario ira experimentar uma forga de rotagdo no sentido horario a
partir do gatilho de ignigcao 20, que é geralmente proporcional a velocidade
reversa do motor 65.

Deve-se observar que nesta modalidade o usuario pode aplicar
forca (no lugar de ou em adicédo a forga a partir do motor 65) para ativar a
montagem do eixo de acionamento principal (e, por conseguinte, a operagao
de grampeamento/corte do efetor de extremidade 12) através da retragao do
gatilho de ignigao 20. Isto é, a retragéo do gatilho de ignicao 20 faz com que
as partes de engrenagem 206, 208 girem no sentido horario, o qual faz com
que as engrenagens da montagem de caixa de engrenagem 200 girem, cau-
sando, assim, a rotagcdo da engrenagem de pinhdo 124, a qual faz com que
o eixo de acionamento principal 48 gire.

Embora nao-mostrado nas Figuras 25 a 31, o instrumento 10
pode incluir, ainda, sensores de parada de motor e reversao de motor. Con-
forme descrito acima, os sensores de parada de motor e reversao de motor
pode detectar, respectivamente, o fim do curso de corte (posicionamento
completo da faca 32) e o fim da operagéao de retragao (retragdo completa da
faca 32). Um circuito similar ao descrito acima, em conjunto com a Figura 11,
pode ser usado para fornecer energia adequadamente ao motor 65.

As Figuras 32 a 36 ilustram um instrumento cirargico de fixagéo
e corte motorizado de dois cursos 10 com auxilio de energia, de acordo com
outra modalidade. A modalidade das Figuras 32 a 36 é similar & das Figuras
25 a 31, exceto pelo fato de que na modalidade das Figuras 32 a 36, o gati-
lho de ignigdo 20 inclui uma parte inferior 228 e uma parte superior 230. Am-

bas as partes 228, 230 sao conectadas a e articulam sobre o pino 207, que é
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disposto através de cada parte 228, 230. A parte superior 230 inclui uma
parte de engrenagem 232 que engata a primeira engrenagem 210 da mon-
tagem de caixa de engrenagem 200. A mola 222 é conectada a parte supe-
rior 230 de modo que a parte superior seja inclinada a girar na dire¢éo do
sentido horario. A parte superior 230 pode incluir também um brago inferior
234 que entra em contato com uma superficie superior da parte inferior 228
do gatilho de ignigao 20, de modo que quando a parte superior 230 é induzi-
da a girar no sentido horario, a parte inferior 228 também gira no sentido ho-
rario, e quando a parte inferior 228 gira no sentido horario, a parte superior
230 também gira no sentido horario. Semelhantemente, a parte inferior 228
inclui uma parada rotacional 238 que engata um ombro da parte superior
230. Desta forma, quando a parte superior 230 € induzida a girar no sentido
horario, a parte inferior 228 também gira no sentido horario, e quando a par-
te inferior 228 gira no sentido horario, a parte superior 230 também gira no
sentido horario.

A modalidade ilustrada inclui também o sensor de funcionamen-
to de motor 110 que comunica um sinal ao motor 65 que, em diversas moda-
lidades, pode fazer com que o motor 65 gire a uma velocidade proporcional
a forca aplicada pelo operador ao retrair o gatilho de ignigdo 20. O sensor
110 pode ser, por exemplo, um reostato ou algum outro sensor de resistén-
cia variavel, conforme explicado no presente documento. Adicionalmente, o
instrumento 10 pode incluir o sensor de motor reverso 130 que é desligado
ou ligado quando entra em contato com uma face frontal 242 da parte supe-
rior 230 do gatilho de ignigao 20. Quando ativado, o sensor de motor reverso
130 envia um sinal ao motor 65 para reverter a dire¢cdo. Além disso, o ins-
trumento 10 pode incluir um sensor de parada de motor 142 que ¢ desligado
ou ativado quando entra em contato com a parte inferior 228 do gatilho de
ignicao 20. Quando ativado, o sensor de parada de motor 142 envia um sinal
para parar a rotagao reversa do motor 65.

Em operacao, quando um operador retrai o gatilho de fechamen-
to 18 na posigdo travada, o gatilho de ignigéo 20 é levemente retraido (atra-

vés de mecanismos conhecidos na técnica, que incluem a patente dos Esta-
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dos Unidos n? 6.978.921, por Frederick Shelton, IV et. al e a patente dos Es-
tados Unidos n2 6.905.057, por Jeffery S. Swayze et. al, as quais estao aqui
incorporadas a titulo de referéncia, em suas totalidades) de modo que o u-
suario possa segurar o gatilho de ignicdo 20 para iniciar a operacao de
grampeamento/corte, conforme mostrado nas Figuras 32 e 33. Neste ponto,
conforme mostrado na Figura 33, a parte de engrenagem 232 da parte supe-
rior 230 do gatilho de ignigao 20 se move no engate com a primeira engre-
nagem 210 da montagem de caixa de engrenagem 200. Quando o operador
retrai o gatilho de ignigcao 20, de acordo com diversas modalidades, o gatilho
de ignicao 20 pode girar uma pequena quantidade, tal como cinco graus,
antes de desligar o sensor de funcionamento de motor 110, conforme mos-
trado na Figura 34. A ativagao do sensor 110 faz com que o motor 65 gire
para frente a uma taxa proporcional a retragéo aplicada pelo operador. A
rotacao para frente do motor 65 faz com que, conforme descrito acima, o
eixo de acionamento principal 48 gire, o qual faz com que a faca 32 no efetor
de extremidade 12 seja posicionada (isto é, comece a atravessar o canal
22). A rotacao da engrenagem de pinhdo 124, a qual é conectada ao eixo de
acionamento principal 48, faz co que as engrenagens 210 a 220, na monta-
gem de caixa de engrenagem 200, girem. Desde que a primeira engrenagem
210 esteja no engate com a parte de engrenagem 232 da parte superior 230
do gatilho de ignigao 20, a parte superior 232 é induzida a girar no sentido
horario, o qual faz com que a parte inferior 228 gire também no sentido hora-
rio.

Quando a faca 32 é completamente posicionada (isto &, no final
do curso de corte), a face frontal 242 da parte superior 230 desliga o sensor
de motor reverso 130, o qual envia um sinal ao motor 65 para reverter a di-
recao rotacional. Isto faz com que a montagem do eixo de acionamento prin-
cipal reverta a diregao rotacional para retrair a faca 32. A rotacdo reversa da
montagem do eixo de acionamento principal também faz com que as engre-
nagens 210 a 220, na montagem de caixa de engrenagem, revertam a dire-
¢ao, o qual faz com que a parte superior 230 do gatilho de ignigao 20 gire no
sentido horario, fazendo com que a parte inferior 228 do gatilho de ignigéo
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20 gire no sentido horario até que a parte inferior 228 desligue ou ative o
sensor de parada de motor 142 quando a faca 32 é completamente retraida,
o qual faz com que o motor 65 pare. Desta forma, o usuario experimenta a
retroalimentagao referente ao posicionamento do efetor de extremidade 12
por meio do ato de pegar do usuario no gatilho de ignigdo 20. Deste modo,
quando o usuario retrai o gatilho de ignigdo 20, o operador ira experimentar
uma resisténcia relacionada ao posicionamento do efetor de extremidade 12
e, em particular, a forca de carga experimentada pela faca 32. Semelhante-
mente, quando o operador libera o gatilho de ignicdo 20 apés a operacéao de
grampeamento/corte, de modo que possa retorna-lo para sua posi¢ao origi-
nal, o usuario ira experimentar uma forca de rotagcdo no sentido horario a
partir do gatilho de ignicao 20, que é geralmente proporcional a velocidade
reversa do motor 65.

Deve-se observar também que nesta modalidade o usuario pode
aplicar forca (no lugar de ou em adigéao a forga a partir do motor 65) para
ativar a montagem do eixo de acionamento principal (e, por conseguinte, a
operagao de grampeamento/corte do efetor de extremidade 12) através da
retracdo do gatilho de ignigao 20. Isto é, a retragdo do gatilho de ignigao 20
faz com que a parte de engrenagem 232 da parte superior 230 gire no senti-
do horario, o qual faz com que as engrenagens da montagem de caixa de
engrenagem 200 girem, fazendo, assim, com que a engrenagem de pinhao
124 gire, o qual ocasiona a rotagdo da montagem do eixo de acionamento
principal.

As modalidades descritas acima empregam sistemas de retroa-
limentagdo ao usuario com auxilio de energia, com ou sem controle adapta-
tivo (por exemplo, com o uso de um sensor 110, 130, e 142 fora do sistema
de ciclo fechado do motor 65, trem de acionamento de engrenagem e efetor
de extremidade 12) para um instrumento cirdrgico de fixagéo e corte motori-
zado de dois cursos. Isto &, a forca aplicada pelo usuario na retragéo do gati-
lho de ignicdo 20 pode ser adicionada a forgca aplicada pelo motor 65 em
virtude do fato de que o gatilho de ignigao 20 é engrenado no (diretamente

ou indiretamente) trem de acionamento de engrenagem entre o motor 65 e o
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eixo de acionamento principal 48. Em outras modalidades da presente in-
vengao, o usuario pode ser fornecido com retroalimentacgéao tatil referente a
posicao da faca 32 no efetor de extremidade, mas sem que o gatilho de igni-
¢ao 20 tenha sido engrenado no trem de acionamento de engrenagem. As
Figuras 37 a 40 ilustram um instrumento ciridrgico de fixagéo e corte motori-
zado com tal sistema de retroalimentagao de posigao tatil.

Na modalidade ilustrada das Figuras 37 a 40, o gatilho de igni-
¢ao 20 pode ter uma parte inferior 228 e uma parte superior 230, similar ao
instrumento 10 mostrado nas Figuras 32 a 36. Ao contrario da modalidade
da Figura 32 a 36, contudo, a parte superior 230 ndo tem uma parte de en-
grenagem que corresponda com a parte do trem de acionamento de engre-
nagem. Ao contrario, o instrumento inclui um segundo motor 265 com uma
haste rosqueada 266 rosqueada no mesmo. A haste rosqueada 266 corres-
ponde longitudinalmente em e fora do motor 265, a medida que o motor 265
gira, dependendo da diregéo de rotagao. O instrumento 10 inclui também um
codificador 268 que é responsivel as rotagdes do eixo de acionamento prin-
cipal 48 para transferir o movimento angular incremental do eixo de aciona-
mento principal 48 (ou outro componente da montagem de acionamento
principal) em uma série de sinais digitais correspondentes, por exemplo. Na
modalidade ilustrada, a engrenagem de pinhdo 124 inclui um eixo de acio-
namento préximo 270 que conecta com o codificador 268.

O instrumento 10 inclui também um circuito de controle (nao-
mostrado), o qual pode ser implantado com o uso de um microcontrolador ou
algum outro tipo de circuito integrado, que receba os sinais digitais a partir
do codificador 268. Com base nos sinais a partir do codificador 268, o circui-
to de controle pode calcular o estagio do posicionamento da faca 32 no efe-
tor de extremidade 12. Isto &, o circuito de controle pode calcular se a faca
32 esta completamente posicionada, completamente retraida ou um estagio
intermitente. Com base no calculo do estagio do posicionamento do efetor
de extremidade 12, o circuito de controle pode enviar um sinal ao segundo
motor 265 para controlar sua rotagdo, para controlar, assim, o movimento

reciprocante da haste rosqueada 266.
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Em operacao, conforme mostrado na Figura 37, quando o gati-
Iho de fechamento 18 nao esta travado na posi¢ao presa, o gatilho de igni-
c¢ao 20 gira para longe da parte manipulo de pistola 26 do manipulo 6, de
modo que a face frontal 242 da parte superior 230 do gatilho de ignicdo 20
nao esteja em contato com a extremidade préxima da haste rosqueada 266.
Quando o operador retrai o gatilho de fechamento 18 e o trava na posicao
presa, o gatilho de ignicao 20 gira levemente em diregdao ao gatilho de fe-
chamento 20, de modo que o operador possa segurar o gatilho de ignicao
20, conforme mostrado na Figura 38. Nesta posicdo, a face frontal 242 da
parte superior 230 entra em contato com a extremidade proxima da haste
rosqueada 266.

A medida que o usuario, entio, retrai o gatilho de ignigao 20,
ap6s uma quantidade rotacional inicial (por exemplo, 5 graus de rotagdo) o
sensor de funcionamento de motor 110 pode ser ativado de modo que, con-
forme explicado acima, o sensor 110 envie um sinal ao motor 65 para fazer
com que 0 mesmo gire a uma velocidade para frente, proporcional a quanti-
dade de forca de retrac@o aplicada pelo operador ao gatilho de igni¢éo 20. A
rotacéo para frente do motor 65 faz com que o eixo de acionamento principal
48 gire através do trem de acionamento de engrenagem, o qual faz com que
a faca 32 e a corredica 33 se desloquem para baixo do canal 22 e rompa o
tecido preso no efetor de extremidade 12. O circuito de controle recebe os
sinais de saida a partir do codificador 268 referentes as rotagbes incremen-
tais da montagem do eixo de acionamento principal e envia um sinal ao se-
gundo motor 265 para fazer com que o segundo motor 265 gire, ocasionan-
do a retragdo da haste rosqueada 266 no motor 265. Isto permite que a parte
superior 230 do gatilho de igni¢cao 20 gire no sentido horario, o qual permite
que a parte inferior 228 do gatilho de ignigao também gire no sentido horario.
Desta forma, devido ao fato de que o movimento reciprocante da haste ros-
queada 266 esta relacionado as rotagées da montagem do eixo de aciona-
mento principal, o operador do instrumento 10, por meio do seu manipulo
sobre o gatilho de igni¢ao 20, experimenta a retroalimentacao tatil como a
posi¢ao do efetor de extremidade 12. A for¢a de retragao aplicada pelo ope-
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rador, contudo, ndo afeta diretamente o acionamento da montagem do eixo
de acionamento principal, devido ao fato de que o gatilho de ignicao 20 nao
é engrenado no trem de acionamento de engrenagem, nesta modalidade.

Em virtude do rastreamento das rotagdes incrementais da mon-
tagem do eixo de acionamento principal através dos sinais de saida a partir
do codificador 268, o circuito de controle pode calcular quando a faca 32 &
completamente posicionada (isto €, completamente estendida). Neste ponto,
o circuito de controle pode enviar um sinal ao motor 65 para reverter a dire-
¢ao para causar a retragao da faca 32. A diregao reversa do motor 65 faz
com que a rotagdo da montagem do eixo de acionamento principal reverta a
diregéo, a qual é também detectada por meio do codificador 268. Com base
na rotacao reversa detectada pelo codificador 268, o circuito de controle en-
via um sinal ao segundo motor 265 para fazer com que o mesmo reverta a
diregao rotacional, de modo que a haste rosqueada 266 comece a se esten-
der longitudinalmente a partir do motor 265. Este movimento for¢ca a parte
superior 230 do gatilho de ignigdo 20 a girar no sentido horario, o qual faz
com que a parte inferior 228 gire no sentido horario. Desta forma, o operador
pode experimentar uma forga no sentido horario a partir do gatilho de ignigao
20, o qual fornece a retroalimentagao ao operador como a posigao de retra-
céo da faca 32 no efetor de extremidade 12. O circuito de controle pode de-
terminar quando a faca 32 esta completamente retraida. Neste ponto, o cir-
cuito de controle pode enviar um sinal ao motor 65 para parar a rotagao.

De acordo com outras modalidades, em vez de ter o circuito de
controle determinando a posicao da faca 32, podem ser usados os sensores
de parada de motor e motor reverso, conforme descrito acima. Adicional-
mente, em vez de usar um sensor proporcional 110 para controlar a rotagao
do motor 65, pode ser usado um sensor ou interruptor liga/desliga. Em tal
modalidade, o operador nao seria capaz de controlar a taxa de rotagao do
motor 65. Particularmente, giraria a uma taxa pré-programada.

As Figuras 41 a 43 ilustram uma modalidade exemplificadora de
um endocortador mecanicamente ativado e, em particular, o manipulo 6, ei-
x0 8 e efetor de extremidade 12 do mesmo. Os detalhes adicionais de um
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endocortador mecanicamente ativado podem ser encontrados no pedido de
patente U.S. n? de série 11/052.632, intitulado, "Surgical Stapling Instrument
Incorporating A Multi-Stroke Firing Mechanism With Automatic End Of Firing
Travel Retraction", o qual esta aqui incorporado a titulo de referéncia, em
sua totalidade. Com referéncia a Figura 41, o efetor de extremidade 12 res-
ponde ao movimento de fechamento do manipulo 6 (n&o descrito na Figura
41), primeiro pela inclusdo de uma face de bigorna 1002 que se conecta a
uma extremidade de bigorna proximal 1004 que inclui pinos de pivd de bi-
gorna lateralmente projetados 25 que s&o préximos a uma aba de bigorna
verticalmente projetada 27. Os pinos de pivd de bigorna 25 se transferem
dentro de aberturas em formato de rim 1006 no canal de grampo 22 para
abrir e fechar a bigorna 24 em relagao ao canal 22. A aba 27 engata uma
aba curvada 1007 que se estende internamente na abertura de aba 45, so-
bre uma extremidade distal 1008 do tubo de fechamento 1005, a ultima que
termina distalmente em uma borda distal 1008 empurra contra a face de bi-
gorna 1002. Deste modo, quando o tubo de fechamento 1005 se move pro-
ximamente a partir de sua posigao aberta, a aba curvada 1007 do tubo de
fechamento 1005 retrai a aba de bigorna 27 proximamente, e os pinos de
pivd de bigorna 25 seguem as aberturas em formato de rim 1006 do canal de
grampo 22, fazendo com que a bigorna 24 se transfira proximamente de
modo simultaneo e gire para cima para a posigédo aberta. Quando o tubo de
fechamento 1005 se move distalmente, a aba curvada 1007 na abertura de
aba 45 se solta da aba de bigorna 27 e a borda distal 1008 empurra sobre a
face de bigorna 1002, fechando a bigorna 24.

Ainda com referéncia a Figura 41, o eixo 8 e o efetor de extremi-
dade 12 incluem também componentes que respondem a um movimento de
ignicdo de uma haste de ignigao 1010. Em particular, a haste de ignicao
1010 engata de modo giratério um membro de conduto de ignicao 1012 que
tem um recesso longitudinal 1014. O membro de conduto de ignigao 1012 se
move longitudinalmente dentro da armagéo 1016 em resposta direta ao mo-
vimento longitudinal da haste de ignigao 1010. Uma ranhura longitudinal
1018 no tubo de fechamento 1005 acopla de maneira funcional com as pe-
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cas de manipulo externas esquerda e direita 61, 62 do manipulo 6 (nao-
mostrada na Figura 41). O comprimento da ranhura longitudinal 1018 no tu-
bo de fechamento 1005 é suficientemente longo para permitir o movimento
longitudinal relativo com as peg¢as de manipulo 61, 62, para completar os
movimentos de fechamento e ignigdo respectivamente com o acoplamento
das pecas de manipulo 61, 62 que passam através de uma ranhura longitu-
dinal 1020, na armacao 1016, para engatar levemente o recesso longitudinal
1014 no membro de conduto de armagao 1012.

A extremidade distal do membro de conduto de armacéo 1012 é
fixada a uma extremidade proximal de uma barra de ignigcdo 1022 que se
move dentro da armacgao 1016, especificamente, dentro de uma guia 1024
no mesmo, para projetar distalmente a faca 32 no efetor de extremidade 12.
O efetor de extremidade 12 inclui um cartucho de grampo 34 que a ativado
pela faca 32. O cartucho de grampo 34 tem uma bandeja 1028 que retém
um corpo de cartucho de grampo 1030, um acionador de corrediga de calco
33, acionador de grampo 1034 e grampos 1036. Deve-se observar que o
acionador de corredica de calgo 33 se move longitudinalmente dentro de um
recesso de ignicdo (ndo-mostrado) localizado entre a bandeja do cartucho
1028 e o corpo do cartucho 1030. O acionador de corredica de calgo 33 a-
presenta superficie que atuam como came, entram em contato e levantam
os acionadores de grampo 1034 para cima, acionando os grampos 1036. O
corpo de cartucho de grampo 1030 inclui, ainda, uma ranhura vertical proxi-
mamente aberta 1031 para a passagem da faca 32. Especificamente, uma
superficie de corte 1027 é fornecida ao longo de uma extremidade distal da
faca 32 para cortar o tecido depois que o mesmo é grampeado

Deve-se observar que o eixo 8 € mostrado na Figura 4 como um
eixo nao articulado. No entanto, as aplicagées da presente invengéo podem
incluir os instrumentos capazes de articulagao, por exemplo, como os tais
mostrados acima. Com referéncia as Figuras 1 a 4 e descritos nos seguintes
pedidos de patente e patentes dos Estados Unidos, sendo que a descrigcao
de cada um esta aqui incorporada a titulo de referéncia, em sua totalidade:
(1) "SURGICAL INSTRUMENT INCORPORATING AN ARTICULATION



10

15

20

25

30

37

MECHANISM HAVING ROTATION ABOUT THE LONGITUDINAL AXIS",
publicacdo de pedido de patente U.S. N° 2005/0006434, por Frederick E.
Shelton IV, Brian J. Hemmelgarn, Jeffrey S. Swayze, Kenneth S. Wales, de-
positada em 9 julho de 2003; (2) "SURGICAL STAPLING INSTRUMENT IN-
CORPORATING AN ARTICULATION JOINT FOR A FIRING BAR TRACK",
patente N° US 6.786.382, por Brian J. Hemmelgarn; (3) "A SURGICAL INS-
TRUMENT WITH A LATERAL-MOVING ARTICULATION CONTROL", pa-
tente N° US 6.981.628, por Jeffrey S. Swayze; (4) "SURGICAL STAPLING
INSTRUMENT INCORPORATING A TAPERED FIRING BAR FOR INCRE-
ASED FLEXIBILITY AROUND THE ARTICULATION JOINT", patente N° US
6.964.363, por Frederick E. Shelton IV, Michael Setser, Bruce Weisenburgh
Il; e (5) "SURGICAL STAPLING INSTRUMENT HAVING ARTICULATION
JOINT SUPPORT PLATES FOR SUPPORTING A FIRING BAR", publicagéo
de pedido de patente U.S. N° 2005/0006431, por Jeffrey S. Swayze, Joseph
Charles Hueil, depositado em 9 de julho de 2003.

As Figuras 42 a 43 mostram uma modalidade do manipulo 6 que
é configurada para o uso em um endocortador mecanicamente ativado junto
com a modalidade do eixo 8 e efetor de extremidade 12, conforme mostrado
acima na Figura 41. Deve-se observar que qualquer projeto de manipulo
adequado pode ser usado para disparar e fechar mecanicamente o efetor de
extremidade 12. Nas Figuras 42 a 43, o manipulo 6 do instrumento cirargico
de rompimento e grampeamento 10 inclui um mecanismo de ignicao de
transmissao vinculada 1060 que fornece caracteristicas, tais como resistén-
cia aumentada, tamanho de manipulo reduzido, aglutinagdo minimizada, etc.

O fechamento do efetor de extremidade 12 (ndo-mostrado nas
Figuras 42 a 43) é causado por meio do pressionamento do gatilho de fe-
chamento 18 em diregdo ao manipulo de pistola 26 do manipulo 6. O gatilho
de fechamento 18 articula-se sobre um pino de pivd de fechamento 252 que
é acoplado as pegas laterais inferiores externas esquerda e direita 59, 60 do
manipulo 6, fazendo com que uma parte superior 1094 do gatilho de fecha-
mento 18 se mova para frente. O tubo de fechamento 1005 recebe este mo-

vimento de fechamento através da forquilha de fechamento 250 que & presa
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com pinos a um enlace de fechamento 1042 e a parte superior 1094 do gati-
lho de fechamento 18, respectivamente, por um pino de forquilha de fecha-
mento 1044 e um pino de enlace de fechamento 1046.

Na posicao completamente aberta da Figura 42, a parte superior
1094 do gatilho de fechamento 18 entra em contato e retém um braco de
travamento 1048 do botdo de liberagao de fechamento articulado 30 na po-
sicdo mostrada. Quando o gatilho de fechamento 18 alcanca a sua posi¢ao
completamente pressionada, o gatilho de fechamento 18 libera o brago de
travamento 1048 e uma superficie contigua 1050 gira no engate com um
entalhe distal para direita 1052 do brago de travamento articulado 1048, re-
tendo o gatilho de fechamento 18 nesta posicao fechada ou presa. Uma ex-
tremidade proximal do brago de travamento 1048 articula-se sobre uma co-
nexdo articulada lateral 1054 com as pecgas 59, 60 para expor o botdo de
liberagao de fechamento 30. Um lado distal intermediario 1056 do botéo de
liberagdao de fechamento 30 é impelido proximamente por meio de uma mola
de compresséo 1058, a qual € comprimida entre uma estrutura de alojamen-
to 1040 e o botao de liberagdo de fechamento 30. O resultado consiste no
fato de que o botao de liberagcdo de fechamento 30 impele o brago de trava-
mento 1048 no sentido horario (quando visto da esquerda) em um contato
de travamento com a superficie contigua 1050 do gatilho de fechamento 18,
a qual evita que o gatilho de fechamento 18 nao se prenda quando o sistema
de ignigao de transmissao vinculada 1040 estd em uma condigéo nao retrai-
da.

Com o gatilho de fechamento 18 retraido e completamente pres-
sionado, o gatilho de ignicdo 20 é destravado e pode ser pressionado em
diregdao ao manipulo de pistola 26, multiplas vezes nesta modalidade, para
efetuar a ignicdo do efetor de extremidade 12. Conforme descrito, o meca-
nismo de ignicado de transmiss&o vinculada 1060 & inicialmente retraido, im-
pelido a permanecer nesta posicdo por uma combinagéo da mola de com-
pressaoftensdao 1062 que é constrita dentro do manipulo de pistola 26 do
manipulo 6, com sua extremidade imoével 1063 conectada as pecas 59, 60 e
uma extremidade moével 1064, conectada a uma extremidade retraida 1067
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proximal e flexionada para baixo de uma banda de ago 1066.

" Uma extremidade distalmente disposta 1068 da banda de ago
1066 é fixada a um acoplamento de enlace 1070 para a carga estrutural, a
qual, por sua vez, é fixada a um enlace frontal 1072a de uma pluralidade de
enlaces 1072a a 1072d que formam um suporte vinculado 1074. O suporte
vinculado 1074 é flexivel e tem, ainda, enlaces distais que formam uma mon-
tagem de suporte rigida reta que pode transferir uma forga de ignigéao signifi-
cante através da haste de ignicao 1010 no eixo 6, e ainda retraem pronta-
mente no manipulo de pistola 26 para minimizar o comprimento longitudinal
do manipulo 6. Deve-se observar que a combinagdo da mola de compres-
sdoftensdo 1062 aumenta a quantidade de deslocamento de ignigéo dispo-
nivel enquanto que reduz essencialmente o comprimento minimo considera-
velmente sobre uma unica mola.

O gatilho de ignigcao 20 articula-se sobre um pino de gatilho de
ignicdo 96 que é conectado as pecgas de manipulo 59, 60. Uma parte superi-
or 228 do gatilho de ignigao 20 se move distalmente sobre o pino de gatilho
de ignicdo 96, a medida que o gatilho de ignigéo 20 é pressionado em dire-
cdo ao manipulo de pistola 26, estirando uma mola de tensdo de gatilho de
ignicdo 222 colocada proximamente, conectada entre a parte superior 228
do gatilho de ignigao 20 e as pegas 59, 60. A parte superior 228 do gatilho
de ignicao 20 engata a suporte vinculado 1074 durante cada pressionamento
do gatilho de ignigdo por um mecanismo de polarizagao de tracdo 1078 que
também desengata quando o gatilho de ignigdo 20 é liberado. A mola de
tensao de gatilho de ignigao 222 impele o gatilho de ignigéo 20 distalmente
quando liberado e desengata o mecanismo de polarizagéo de tensao 1078.

A medida que o mecanismo de ignigdo de transmisséo vinculado
1040 ativa-se, uma engrenagem intermediaria 1080 é girada no sentido ho-
rario (conforme visto do lado esquerdo) por meio do engate com uma super-
ficie superior dentada 1082 do suporte vinculado 1074. Esta rotagéo € aco-
plada a uma engrenagem indicadora 1084, a qual, deste modo, gira no sen-
tido horario em resposta a engrenagem intermediaria 1080. Tanto a engre-

nagem intermediaria 1080 como a engrenagem indicadora 1084 sao conec-
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tadas de modo giratério as pegas 59, 60 do manipulo 6. A relagéo da engre-
nagem entre a suporte vinculado 1074, a engrenagem intermediaria 1080 e
a engrenagem indicadora 1084 pode ser vantajosamente selecionado de
modo que a superficie superior dentada 1082 tenha dimensGes de dentes
que sejam adequadamente fortes e que a engrenagem indicadora 1084 néao
faca mais do que uma revolugdo durante o deslocamento da ignicdo comple-
to do mecanismo de igni¢gdo de transmissao vinculado 1060.

Conforme descrito em maiores detalhes abaixo, a engrenagem
indicadora 1084 executa ao menos quatro fungdes. Primeiramente, quando a
suporte vinculado 1074 é completamente retraida e ambos os gatilhos 18, 20
sao abertos, conforme mostrado na Figura 42, uma abertura 1086 em uma
crista circular 1088 sobre o lado esquerdo da engrenagem indicadora 1084 &
apresentada a uma superficie superior 1090 do brago de travamento 1048.
O braco de travamento 1048 € inclinado na abertura 1086 por meio do con-
tato com o gatilho de fechamento 18, o qual, por sua vez, € impelido para a
posicdo aberta por uma mola de tensao de fechamento 1092. A mola de ten-
sdo de gatilho de fechamento 1092 é proximamente conectada a parte supe-
rior 1094 do gatilho de fechamento 18 e as pegas de manipulo 59, 60, e,
deste modo, tem energia armazenada durante o fechamento do gatilho de
fechamento 18, que impele o gatilho de fechamento 18 distalmente para sua
posicao nao fechada.

Uma segunda fungdo da engrenagem indicadora 1084 consiste
no fato em que é conectada a uma protuberancia de retragao indicativa 1096
disposta externamente sobre o manipulo 6. Deste modo, a engrenagem indi-
cadora 1084 comunica a posi¢do relativa do mecanismo de ignicdo 1060
para a protuberancia indicativa 1096, de modo que o cirurgiao tenha uma
indicagao visual de quantos cursos do gatilho de igni¢éo 20 sao exigidos pa-
ra completar a igni¢ao.

Uma terceira fungao da engrenagem indicadora 1084 consiste
em mover longitudinalmente e de modo angular uma alavanca de liberagao
de antirreserva 1098 de um mecanismo antirreserva (mecanismo de embre-

agem de via unica) 1097, & medida que o instrumento cirirgico de rompi-
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mento e grampeamento 10 é operado. Durantes os cursos de ignigdo, o mo-
vimento proximal da alavanca de liberagcdo antirreserva 1098 por meio da
engrenagem indicadora 1084 ativa o mecanismo antirreserva 1097, que
permite o movimento distal da barra de ignicao 1010 e evita o movimento
proximal da barra de ignigdo 1010. Este movimento também estende o botao
de liberagao de antirreserva 1100 a partir da extremidade proximal das pe-
cas de manipulo 59, 60 para o operador ativar se houver necessidade do
mecanismo de ignicdo de transmissao vinculada 1060 ser retraido durante
os cursos de ignicao. Apds o término dos cursos de ignicao, a engrenagem
indicadora 1084 reverte a diregao de rotagao, a medida que o mecanismo de
ignicao 1060 retrai. A rotacao revertida desativa o mecanismo de antirreser-
va 1097, retrocede o botao de liberagcao de antirreserva 1100 no manipulo 6,
e gira a alavanca de liberagéo de antirreserva 1098 lateraimente para a direi-
ta a fim de permitir a rotagao reversa continua da engrenagem indicadora
1084.

Uma quarta fungéo da engrenagem indicadora 1084 consiste em
receber uma rotacdo manual a partir da protuberancia de retragdo indicativa
1096 (no sentido horario da descricao da Figura 42) para retrair o mecanis-
mo de ignicdo 1060 com o mecanismo de antirreserva 1097 destravado, su-
perando, assim, qualquer aglutinagdo no mecanismo de ignicao 1060 que
nao é prontamente superado pela combinagdo de mola de compres-
sdo/tensdo 1062. Esta assisténcia de retragao manual pode ser empregada
apds uma igni¢ao parcial do mecanismo de ignicao 1060 que seria, de outra
forma, evitado pelo mecanismo de antirreserva 1097 que retrocede o botao
de liberagéo de antirreserva 1100, de modo que o ultimo possa nao mover
lateralmente a alavanca de liberagao de antirreserva 1098.

Ainda com referéncia as Figuras 42 a 43, o mecanismo antirre-
serva 1097 consiste na alavanca de liberagdo de antirreserva 1098, acessi-
vel ao operador, acoplada de modo funcional na extremidade proximal ao
botao de liberagdo de antirreserva 1100 e na extremidade distal a uma for-
quilha de antirreserva 1102. Em particular, uma extremidade distal 1099 da

alavanca de liberagdo de antirreserva 1098 é engatada a forquilha de antir-
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reserva 1102 por meio de um pino de forquilha de antirreserva 1104. A for-
quilha de antirreserva 1102 se move longitudinalmente para partilhar uma
rotacdo a um tubo de ranhura de came de antirreserva 1106 que é longitudi-
nalmente constrito pelas pecas de manipulo 59, 90 e que abrange a haste
de ignicao 1010 distalmente para a conexdo da haste de ignicdo 1010 ao
acoplamento de enlace 1070 do suporte vinculado 1074. A forquilha de antir-
reserva 1102 comunica o movimento longitudinal a partir da alavanca de li-
beragao de antirreserva 1098 através de um pino de tubo de ranhura de ca-
me 1108 para o tubo de ranhura de came de antirreserva 1106. Isto €, mo-
vimento longitudinal do pino do tubo de ranhura de came 1108 em uma ra-
nhura em angulo no tubo de ranhura de came de antirreserva 1106 gira o
tubo de ranhura de came de antirreserva 1106.

Uma mola de compressao de antirreserva 1110, uma placa de
antirreserva 1112 e um tubo de came de antirreserva 1114 estdo respecti-
vamente capturados entre uma extremidade proximal da armagéo 1016 e o
tubo de ranhura de came de antirreserva 1106. Conforme descrito, 0 movi-
mento proximal da haste de ignicdo 1010 faz com que a placa de antirreser-
va 1112 articule-se no topo para a parte de tras, apresentando um contato
de friccdo aumentado para a haste de ignicdo 1010 que resiste, ainda, ao
movimento proximal da haste de igni¢ao 1010.

Esta placa de antirreserva 1112 articula-se de uma maneira simi-
lar 3 de uma trava de porta de tela que retétm uma porta de tela aberta
quando o tubo de ranhura de came de antirreserva 1106 esta com espaca-
mento proximo ao tubo de came de antirreserva 1114. Especificamente, a
mola de compressao de antirreserva 1110 é capaz de atuar sobre uma su-
perficie de topo da placa 1112 para inclinar a placa de antirreserva 1112 pa-
ra sua posigao travada. A rotagao do tubo de ranhura de came de antirreser-
va 1106 causa um movimento distal de atuagdo como came do tubo de ca-
me de antirreserva 1114, forgcando, assim, o topo da placa de antirreserva
1112 distalmente, superando a forga a partir da mola de compresséo de an-
tirreserva 1110, posicionando, deste modo, a placa de antirreserva 1112 em

uma posicao destravada nao inclinada (perpendicular),que permite a retra-
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¢ao proximal da haste de ignigdo 1010.

Com referéncia particular a Figura 43, o mecanismo de inclina-
cao de tragao 1078 é descrito como sendo composto de uma lingueta 1116
que tem uma ponta estreita distalmente projetada 1118 e um pino lateral pro-
jetado para direita 1120, em sua extremidade proximal, que & inserido de
modo giratério através de um orificio 1076 na parte superior 230 do gatilho
de ignicéo 20. Sobre o lado direito do gatilho de ignicdo 20, o pino lateral
1120 recebe um membro de inclinagao, descrito como roda de inclinagéo
1122. A medida que o gatilho de ignicao 20 se transfere para frente e para
tras, a roda de inclinagéo 1122 atravessa um arco proximo a meia peca direi-
ta 59 do manipulo 6, expandindo em sua parte distal do deslocamento de
uma rampa de inclinagdo 1124 formada integralmente na meia peca direita
59. A roda de inclinagdo 1122 pode ser vantajosamente formada a partir de
um material de friccdo resiliente que induz uma rotagéo no sentido horario
(quando visto da esquerda) no pino lateral 1120 da lingueta 1116, deste mo-
do, a inclinando por tragéo a ponta estreita distalmente projetada 1118 para
baixo em uma trilha central com rampa 1075 do enlace 1072a a d mais pré-
xima para engatar a suporte vinculado 1074.

A medida que o gatilho de ignigao 20 é liberado, a roda de incli-
nacdao 1122, deste modo, inclina com tragdo a lingueta 1116 na diregao o-
posta, elevando a ponta estreita 1118 a partir da trilha central com rampa
1075 da suporte vinculado 1074. Para assegurar o desengate da ponta 1118
sob condicbes de alta carga e no deslocamento distal quase completo da
lingueta 1116, o lado direito da lingueta 1116 sobe sobre uma superficie
chanfrada voltada para cima e proximamente 1126 sobre o lado direito da
forquilha de fechamento 250 para desengatar a ponta estreita 1118 da trilha
central com rampa 1075. Se o gatilho de ignigao 20 for liberado em qualquer
ponto além do deslocamento completo, a roda de inclinagao 1122 é usada
para erguer a ponta estreita 1118 a partir da trilha central com rampa 1075.
Considerando que uma roda de inclinagao 1122 é descrita, deve-se observar
que o formato do membro ou roda de inclinagédo 1122 & ilustrativo e pode ser

variado para acomodar uma variedade de formatos que usam fricgao ou tra-
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¢ao para engatar ou desengatar a igni¢ao do efetor de extremidade 12.

Diversas modalidades do instrumento cirargico 10 tém a capaci-
dade de registrar as condigées do instrumento uma ou mais vezes durante o
uso. A Figura 44 mostra um diagrama em blocos de um sistema 2000 para o
registro das condigdes do instrumento 10. Deve-se observar que o sistema
2000 pode ser implantado nas modalidades do instrumento 10 que tém igni-
¢ao com auxilio de motor ou motorizada, por exemplo, conforme descrito
acima com referéncia as Figuras 1 a 40, assim como as modalidades do ins-
trumento 10 que tém ignicdo mecanicamente ativada, por exemplo, confor-
me descrito acima com referéncia as figuras 41 a 43.

O sistema 2000 pode incluir diversos sensores 2002, 2004,
2006, 2008, 2010, 2012 para captar as condigdes do instrumento. Os senso-
res podem ser posicionado, por exemplo, sobre ou dentro do instrumento 10.
Em diversas modalidades, os sensores podem ser sensores dedicados que
fornegcam somente saida para o sistema 2000, ou podem ser sensores de
uso dual que executa outras fungdes no instrumento 10. Por exemplo, os
sensores 110, 130, 142, descritos acima, podem ser configurados para for-
necerem também a saida para o sistema 2000.

Diretamente ou indiretamente, cada sensor fornece um sinal ao
dispositivo de meméria 2001, o qual registra os sinais, conforme descrito
com mais detalhes abaixo. O dispositivo de meméria 2001 pode ser qualquer
tipo de dispositivo capaz de armazenar ou registrar sinais do sensor. Por
exemplo, o dispositivo de memoéria 2001 pode incluir um microprocessador,
uma memoria somente de leitura programavel eletricamente apagavel (EE-
PROM) ou qualquer outro dispositivo de armazenamento adequado. O dis-
positivo de meméria 2001 pode registrar os sinais fornecidos pelos sensores,
de qualquer maneira adequada. Por exemplo, em uma modalidade, o dispo-
sitivo de memoaria 2001 pode registrar o sinal a partir de um sensor particular
quando este sinal modifica estados. Em outra modalidade, o dispositivo de
memoria 2001 pode registrar um estado do sistema 2000, por exemplo, os
sinais a partir de todos os sensores incluidos no sistema 2000, quando o
sinal a partir de qualquer sensor modifica os estados. Isto pode fornecer um
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flagrante do estado do instrumento 10. Em diversas modalidades, o disposi-
tivo de memoria 2001 e/ou os sensores podem ser implantados para incluir
os produtos de barramento 1-WIRE, disponiveis junto a DALLAS SEMI-
CONDUCTOR, tal como, por exemplo, um 1-WIRE EEPROM.

Em diversas modalidades, o dispositivo de meméria 2001 & ex-
ternamente acessivel, o que permite que dispositivo externo, tal como, um
computador, acesse as condigdes do instrumento registradas pelo dispositi-
vo de memoria 2001. Por exemplo, o dispositivo de meméria 2001 pode in-
cluir uma porta de dados 2020. A porta de dados 2020 pode fornecer as
condigdes do instrumento armazenadas, de acordo com qualquer protocolo
de comunicagdo sem fio ou com fio, por exemplo, no formato paralelo ou
serial. O dispositivo de meméria 2001 pode incluir também um meio removi-
vel 2021 em adigéao a ou no lugar da porta de saida 2020. O meio removivel
2021 pode ser qualquer tipo de dispositivo de armazenamento de dados a-
dequado que possa ser removido do instrumento 10. Por exemplo, o meio
removivel 2021 pode incluir qualquer tipo adequado de memdria rapida, tal
como, um cartdo (PCMCIA) (Personal Computer Memory Card International
Association), um cartao COMPACTFLASH, um cartdo MULTIMEDIA, um
cartdo FLASHMEDIA, etc. O meio removivel 2021 pode incluir também qual-
quer tipo adequado de armazenamento com base em disco, que inclui, por
exemplo, um disco rigido portatil, um disco compacto (CD), um disco de vi-
deo digital (DVD), etc.

O sensor de gatilho de fechamento 2002 capta uma condigéo do
gatilho de fechamento 18. As Figuras 45 e 46 mostram uma modalidade e-
xemplificadora do sensor de gatilho de fechamento 2002. Nas Figuras 45 e
46, o sensor de gatilho de fechamento 2002 é posicionado entre o gatilho de
fechamento 18 e o pino de pivd de fechamento 252. Deve-se observar que
puxando o gatilho de fechamento 18 em diregdo ao manipulo de pistola 26
faz com que o gatilho de fechamento 18 exer¢a uma forga sobre o pino de
pivd de fechamento 252. O sensor 2002 pode ser sensivel a esta forca e
gerar um sinal em resposta ao mesmo, por exemplo, conforme descrito aci-
ma em relagdo ao sensor 110 e as Figuras 10A e 10B. Em diversas modali-
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dades, o sensor de gatilho de fechamento 2002 pode ser um sensor digital
que indica somente se o gatilho de fechamento 18 esta ativado ou néo ati-
vado. Em outras diversas modalidades, o sensor de gatilho de fechamento
2002 pode ser um sensor analégico que indica a forga exercida sobre o gati-
lho de fechamento 18 e/ou a posicdo do gatilho de fechamento 18. Se o
sensor de gatilho de fechamento 2002 for um sensor anal6gico, um conver-
sor analégico para digital pode ser logicamente posicionado entre o sensor
2002 e o dispositivo de memoéria 2001. Além disso, deve-se observar que o
sensor de gatilho de fechamento 2002 pode adquirir qualquer forma ade-
quada e ser colocado em qualquer local adequado que permita captar a
condigao do gatilho de fechamento.

O sensor de fechamento em bigorna 2004 pode captar se a bi-
gorna 24 esta fechada. A Figura 47 mostra um sensor de fechamento em
bigorna 2004 exemplificador. O sensor 2004 é posicionado proximo a ou
dentro das aberturas em formato de rim 1006 do canal de grampo 22, con-
forme mostrado. A medida que a bigorna 24 é fechada, os pinos de pivo da
bigorna 25 deslizam através das aberturas em formato de rim 1006 e no con-
tato com o sensor 2004, fazendo com que o sensor 2004 gere um sinal que
indica que a bigorna 24 esta fechada. O sensor 2004 pode ser qualquer tipo
adequado de sensor digital ou analégico que inclui um sensor de proximida-
de, etc. Deve-se observar que quando o sensor de fechamento em bigorna
2004 é um sensor analégico, um conversor analégico para digital pode ser
logicamente incluido entre o sensor 2004 e o dispositivo de memoria 2001.

O sensor de carga de fechamento em bigorna 2006 € mostrado
colocado sobre uma superficie de fundo interna do canal de grampo 22. Em
uso, o sensor 2006 pode estar em contato com um lado de fundo do cartu-
cho de grampo 34 (ndo-mostrado na Figura 46). A medida que a bigorna 24
é fechada, exerce uma forca sobre o cartucho de grampo 34 que é transferi-
da para o sensor 2006. Em resposta, o sensor 2006 gera um sinal. O sinal
pode ser um sinal analégico proporcional a forca exercida sobre o sensor
2006 pelo cartucho de grampo 34 e devido ao fechamento da bigorna 24.

Com referéncia a Figura 44, o sinal analdgico pode ser fornecido a um con-
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versor analégico para digital 2014, o qual converte o sinal analégico para um
sinal digital antes de fornecé-lo ao dispositivo de memoria 2001. Deve-se
observar que as modalidades onde o sensor 2006 € um sensor binario ou
digital podem néo incluir o conversor analégico para digital 2014.

O sensor de gatilho de ignicdo 110 capta aposicao e/ou estado
do gatilho de ignicdo 20. Nas modalidades do instrumento com auxilio de
motor ou motorizadas, o sensor de gatilho de ignicao pode repetir como o
sensor de funcionamento de motor 110 descrito acima. Adicionalmente, o
sensor de gatilho de ignicao 110 pode adquirir qualquer uma das formas
descritas acima, e pode ser analégico ou digital. As Figuras 45 e 46 mostram
uma modalidade adicional do sensor de gatilho de ignigdo 110. Nas Figuras
45 e 46, o sensor de gatilho de ignigdo € montado entre o gatilho de ignicao
20 e o pino de pivd de gatilho de ignicdo 96. Quando o gatilho de igni¢gao 20
é puxado, ira exercer uma forga sobre o pino de pivd do gatilho de ignicao 96
que é captada pelo sensor 110. Com referéncia a Figura 44, nas modalida-
des onde a saida do sensor de gatilho de ignigao 110 & analdgica, o conver-
sor analégico para digital 2016 € logicamente incluido entre o sensor de gati-
lho de igni¢ao 110 e o dispositivo de memoria 2001.

O sensor de posicao de faca 2008 capta a posigao da faca 32 ou
superficie de corte 1027 dentro do canal de grampo 22. As Figuras 47 e 48
mostram as modalidades de um sensor de posi¢do de faca 2008 que séao
adequadas para o uso com o efetor de extremidade 12 e o eixo 8 mecani-
camente ativados e mostrados na Figura 41. O sensor 2008 inclui um ima
2009 acoplado a barra de ignigao 1022 do instrumento 10. Um enrolamento
2011 é posicionado em torno da barra de igni¢ao 1022 e pode ser instalado,
por exemplo, ao longo do recesso longitudinal 1014 do membro de conduto
da ignicao 1012 (vide Figura 41). A medida que a faca 32 e a superficie de
corte 1027 sao reciprocadas através do canal de grampo 22, a barra de igni-
cao 1022 e o ima 2009 podem se mover para frente e para tras através do
enrolamento 2011. Este movimento em relagdo ao enrolamento induz uma
voltagem no enrolamento proporcional a posi¢céo da haste de ignicdo dentro
do enrolamento e a borda de corte 1027 dentro do canal de grampo 22. Esta
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voltagem pode ser fornecida ao dispositivo de meméria 2001, por exemplo,
através do conversor analégico para digital 2018.

Em diversas modalidades, o sensor de posi¢do de faca 2008
pode em vez de ser implantado como uma série de sensores digitais (nao-
mostrados), colocado em diversas posi¢gdes sobre ou dentro do eixo 8. Os
sensores digitais podem captar uma caracteristica da barra de ignigao 1022,
tal como, por exemplo, o ima 2009, conforme a caracteristica reciproca atra-
vés do eixo 8. A posigcao da barra de ignigdo 1022 dentro do eixo 8, e por
extensdo, a posi¢cao da faca 32 dentro do canal de grampo 22, podem ser
aproximadas a posigao do ultimo sensor digital desligado.

Deve-se observar que a posi¢édo da faca pode ser captada nas
modalidades do instrumento 10 que tém um eixo 8 e efetor de extremidade
12 acionados de modo giratério, por exemplo, conforme descrito acima, com
referéncia as Figuras 3 a 6. Um codificador, tal como o codificador 268, pode
ser configurado para gerar um sinal proporcional a rotagao do eixo de rosca
helicoidal 36, ou qualquer outra engrenagem ou eixo de acionamento. Devi-
do ao fato de que a rotacdo do eixo 36 e outras engrenagens e eixos de a-
cionamento seja proporcional ao movimento da faca 32 através do canal 22,
o sinal gerado pelo codificador 268 é também proporcional ao movimento da
faca 32. Deste modo, a saida do codificador 268 pode ser fornecida ao dis-
positivo de meméria 2001.

O sensor de presenca de cartucho 2010 pode captar a presenca
do cartucho de grampo 34 dentro do canal de grampo 22. Nos instrumentos
com auxilio de motor ou motorizados, o sensor de presenga de cartucho
2010 pode repetir como o sensor de bloqueio de cartucho 136 descrito aci-
ma com referéncia a Figura 11. As Figuras 50 e 51 mostram uma modalida-
de do sensor de presenca de cartucho 2010. Na modalidade mostrada, o
sensor de presenca de cartucho 2010 inclui dois contatos, 2011 e 2013.
Quando nenhum cartucho 34 esta presente, os contatos 2011, 2013 formam
um circuito aberto. Quando um cartucho 34 esta presente, a bandeja do car-
tucho 1028 do cartucho de grampo 34 entra em contato com os contatos

2011, 2013, um circuito fechado é formado. Quando o circuito esta aberto, o
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sensor 2010 pode dar saida a um zero légico. Quando o circuito esta fecha-
do, o sensor 2010 pode dar saida a um légico. A saida do sensor 2010 é
fornecida ao dispositivo de meméria 2001, conforme mostrado na Figura 44.

O sensor de condigao de cartucho 2012 pode indicar se um car-
tucho 34 instalado dentro do canal de grampo 22 tenha sido disparado ou
gasto. A medida que a faca 32 é transferida através do efetor de extremida-
de 12, puxa-se a corrediga 33, o qual dispara o cartucho de grampo. Entéo,
a faca 32 é transferida de volta para sua posicao original, deixando a corre-
dica 33 na extremidade distal do cartucho. Sem a corredi¢a 33 para guia-la,
a faca 32 pode cair no depdsito de bloqueio 2022. O sensor 2012 pode cap-
tar se a faca 32 esta presente no depdsito de bloqueio 2022, o qual indica
indiretamente se o cartucho 34 tem sido gasto. Deve-se observar que em
diversas modalidades, o sensor 2012 pode captar diretamente a presenca
da corredica na extremidade préxima do cartucho 34, eliminando, assim, a
necessidade da faca 32 cair no depésito de bloqueio 2022.

As Figuras 52A e 52B descrevem um fluxo de processo 2200
para as modalidades de operagao do instrumento cirtrgico 10 configurado
como um endocortador e que tem a capacidade de registrar as condigdes do
instrumento, de acordo com diversas modalidades. Na caixa 2202, a bigorna
24 do instrumento 10 pode ser fechada. Isto faz com que o sensor de gatilho
de fechamento 2002 e/ou o sensor de fechamento em bigorna 2006 modifi-
que o estado. Em reposta, o dispositivo de meméria 2001 pode registrar o
estado de todos os sensores no sistema 2000 na caixa 2203. Na caixa 2204,
o instrumento 10 pode ser inserido em um paciente. Quando o instrumento é
inserido, a bigorna 24 pode ser aberta e fechada na caixa 2206, por exem-
plo, para manipular o tecido no local cirurgico. Cada abertura e fechamento
da bigorna 24 faz com que o sensor de gatilho de fechamento 2002 e/ou o
sensor de fechamento em bigorna 2004 modifique o estado. Em resposta, o
dispositivo de meméria 2001 registra o estado do sistema 2000 na caixa
2205.

Na caixa 2208, o tecido é preso para o corte e grampeamento.

Se a bigorna 24 nao estiver fechada no bloco de decisao 2210, a fixagao
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continua é exigida. Se a bigorna 24 estiver fechada, entédo, os sensores
2002, 2004 e/ou 2006 podem modificar o estado, estimulando o dispositivo
de memoria 2001 a registrar o estado do sistema na caixa 2213. Este regis-
tro pode incluir uma pressdao de fechamento recebida a partir do sensor
2006. Na caixa 2212, o corte e o grampeamento podem ocorrer. O sensor de
gatilho de ignicao 110 pode modificar o estado a medida que o gatilho de
ignicdo 20 é puxado em diregao ao manipulo de pistola 26. Além disso, a
medida que a faca 32 se move através do canal de grampo 22, o sensor de
posicéo de faca 2008 ira modificar o estado. Em resposta, o dispositivo de
memoria 2001 pode registrar o estado do sistema 2000 na caixa 2013.

Quando as operagdes de grampeamento e corte sdo completas,
a faca 32 pode retornar para uma posi¢éo de pré-ignigcéo. Devido ao fato de
que o cartucho 34 tenha sido agora disparado, a faca 32 pode cair no dep6-
sito de bloqueio 2022, modificando o estado do sensor de condigéo de car-
tucho 2012 e disparando o dispositivo de meméria 2001 para registrar o es-
tado do sistema 2000 na caixa 2015. A bigorna 24 pode, entao, ser aberta
para limpar o tecido. Isto pode fazer com que um ou mais dos sensores de
gatilho de fechamento 2002, sensor de fechamento em bigorna 2004 e sen-
sor de carga de fechamento em bigorna 2006 modifiquem o estado, o que
resulta em um registro do estado do sistema 2000 na caixa 2017. Depois
que o tecido é limpo, a bigorna 24 pode ser novamente fechada na caixa
2220. Isto ocasiona outra modificagao de estado para pelo menos os senso-
res 2002 e 2004, o qual, por sua vez, faz com que o dispositivo de meméria
2001 registre o estado do sistema na caixa 2019. Ent&o, o instrumento 10
pode ser removido do paciente na caixa 2222.

Se o instrumento 10 deve ser usado novamente durante o mes-
mo procedimento, a bigorna pode ser aberta na caixa 2224, iniciando outro
registro do estado do sistema na caixa 2223. O cartucho 34 gasto pode ser
removido do efetor de extremidade 12 na caixa 2226. Isto faz com que o
sensor de presenca de cartucho 2010 modifique o estado e causa um regis-
tro do estado do sistema na caixa 2225. Outro cartucho 34 pode ser inserido

na caixa 2228. Isto ocasiona uma modificagcdo de estado no sensor de pre-
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senca de cartucho 2010 e um registro do estado do sistema na caixa 2227.
Se o outro cartucho 34 for um cartucho novo, indicado no bloco de decisao
2230, sua insergdo pode causar também uma modificacao de estado para o
sensor de condigdo de cartucho 2012. Neste caso, o estado do sistema pode
ser registrado na caixa 2231.

A Figura 53 mostra um mapa de memoéria exemplificador 2300 a
partir do dispositivo de meméria 2001, de acordo com diversas modalidades.
O mapa de memobéria 2300 inclui uma série de colunas 2302, 2304, 2306,
2308, 2310, 2312, 2314, 2316 e filas (nao classificadas). A coluna 2302 mos-
tra um numero de evento para cada uma das filas. As outras colunas repre-
sentam a saida de um sensor do sistema 2000. Todas as leituras do sensor
registradas em um determinado periodo podem ser registradas na mesma
fila sob o mesmo numero de evento. Por conseguinte, cada fila representa
uma ocorréncia onde um ou mais dos sinais a partir dos sensores do siste-
ma 2000 s&o registrados. |

A coluna 2304 relaciona a carga de fechamento registrada em
cada evento. Isto pode refletir a saida do sensor de carga de fechamento em
bigorna 2006. A coluna 2306 relaciona a posi¢ado de curso de ignigao. Isto
pode ser derivado a partir do sensor de posicédo de faca 2008. Por exemplo,
o deslocamento total da faca 32 pode ser dividido em particées. O numero
relacionado na coluna 2306 pode representar a particdo onde a faca 32 esta
atualmente presente. A carga de ignicao é relacionada na coluna 2308. Isto
pode ser derivado a partir do sensor de gatilho de ignigdo 110. A posigao da
faca é relacionada na coluna 2310. A posicao da faca pode ser derivada a
partir do sensor de posigdo de faca 2008 similar ao curso de ignicao. Se a
bigorna 24 estiver aberta ou fechada pode ser relacionada na coluna 2312.
Este valor pode ser derivado a partir da saida do sensor de fechamento em
bigorna 2004 e/ou do sensor de carga de fechamento em bigorna 2006. Se a
corredica 33 estiver presente, ou se o cartucho 34 estiver gasto, pode ser
indicado na coluna 2314. Este valor pode ser derivado a partir do sensor de
condicdo de cartucho 2012. Finalmente, se o cartucho 34 estiver presente
pode ser indicado na coluna 2316. Este valor pode ser derivado a partir do
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sensor de presencga de cartucho 2010. Deve-se observar que diversos outros
valores podem ser armazenados no dispositivo de meméria 2001, que inclu-
em, por exemplo, o final e inicio dos cursos de ignigcao, por exemplo, con-
forme medido pelos sensores 130, 142.

As Figuras 54 e 55 mostram outra modalidade do sistema 2000.
A modalidade ilustrada da Figura 54 é similar a da Figura 44, exceto pelo
fato de que na Figura 54 os sensores 2002 a 2010 estdo em comunicagao
com uma unidade de controle 2400, de preferéncia, localizada no manipulo 6
do instrumento, e com mais preferéncia, na parte do manipulo de pistola 26
do manipulo 6. A unidade de controle 2400 pode compreender um proces-
sador 2402 e o dispositivo de memoria 2001. O dispositivo de meméria 2001
pode compreender uma unidade de meméria somente de leitura 2404 e uma
unidade de memoria somente de escrita 2406. A unidade de controle 2400
pode compreender também conversores analégico para digital (ADC) e con-
versores digital para analégico (DAC) (ndao-mostrado) para a comunicagao
com os sensores 2002 a 2010. A unidade de meméria somente de leitura
2404 pode compreender unidades de meméria EPROM e/ou EEPROM flash.
A unidade de meméria somente de escrita 2406 pode compreender uma u-
nidade de meméria volatil, tal como uma unidade de memdéria de acesso a-
leatério (RAM). Os diversos componentes da unidade de controle 2400 po-
dem ser distintos ou podem ser integrados em um ou alguns componentes.
Por exemplo, em uma modalidade, o processador 2402, ROM 2404, RAM
2406, DACs e ADCs podem ser parte de um microcontrolador ou computa-
dor em um circuito integrado.

A unidade de controle 2400 pode ser fornecida de energia por
uma fonte de energia 2408, tal como uma bateria. Para os instrumentos 10
que tém um motor DC para fornecer energia ao efetor de extremidade, a fon-
te de energia 2408 que fornece energia a unidade de controle 2400 pode ser
a mesma fonte de energia que fornece energia ao motor, ou diferentes fon-
tes de energia podem ser usados para a unidade de controle 2400 e o motor

65.
A saida a partir de diversos sensores pode ser armazenada na
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forma digital um uma ou ambas unidades de meméria 2404, 2406. A publi-
cacao pedido de patente U.S. N° 2007/0175964 A1, o qual esta aqui incorpo-
rado a titulo de referéncia, em sua totalidade, descreve um endocortador que
tem um dispositivo de meméria para armazenar e registrar os dados do sen-
sor. A saida a partir de algum dos sensores mencionados acima pode ser na
forma analégica. Para tais tipos de sensores, os ADCs podem ser usados
para converter os sinais analégicos do sensor para forma digital para o ar-
mazenamento nas unidades de memoria 2404, 2406. Além disso, os senso-
res podem ser acoplados a unidade de controle 2400 através de enlaces de
comunicag¢io sem e/ou com fio. Por exemplo, os sensores e a unidade de
controle 2400 podem se comunicar através de um barramento 1-WIRE ou
I°C. Para as modalidades onde os sensores se comunicam com a unidade
de controle 2400 no modo sem fio, os sensores podem compreender trans-
ponderes que comunicam com um transceptor (ndo-mostrado) da unidade
de controle 2400.

Embora n&o-mostrado na Figura 44, o instrumento 10 pode
compreender também um ou mais sensores de articulagdo que capta o es-
tado da articulacéo do efetor de extremidade. Por exemplo, os sensores de
articulacdo podem estar localizados em ou préximo ao pivé de articulagao e
captar a articulagao relativa entre o efetor de extremidade 12 e o eixo 8. Os
sensores de articulagdo podem estar também em comunicagédo com a uni-
dade de controle 2400 e os dados a partir dos sensores de articulagéo po-
dem ser armazenados no dispositivo de meméria 2001 da unidade de con-
trole 2400. publicagdo do pedido de patente U.S. n° de série 12/124.655,
intitulado "Surgical Instrument With Automatically Reconfigurable Articulating
End Effector”", depositado em 21 de maio de 2008, o qual esta aqui incorpo-
rado a titulo de referéncia, em sua totalidade, fornece mais detalhes em re-
lagdo a tais sensores de articulagdo. Adicionalmente, os sensores podem
incluir diversos sensores relacionados ao motor que detectam as condigées
do motor 65, tais como RPM, etc.

De acordo com diversas modalidades, os dados armazenados

no dispositivo de meméria 2001 podem ser criptografado. Por exemplo, uma
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das unidades de memoria 2404, 2406, tal como a ROM 2404, pode armaze-
nar o software ou codigo de criptografia que quando executado pelo proces-
sador 2402 faz com que o processador 2402 criptografe os dados do sensor
recebido a partir dos sensores e armazenados no dispositivo de memoria
2001.

A unidade de controle 2400 pode ter também uma porta de sai-
da 2020 que é externamente acessivel por um dispositivo de computador
remoto 2420 através de um enlace de comunicagao 2422 conectado a porta
de saida 2020. O enlace de comunicagao 2422 pode ser um enlace de co-
municag¢do sem ou com fio. Por exemplo, a porta de saida 2020 pode com-
preender uma porta de dados serial, tal como uma porta USB (que inclui as
portas USB Mini-B, Mini-A, Tipo B ou Tipo A), uma porta de interface |EEE
1394 (que inclui IEEE 1394a, 1394b ou 1394c), uma porta RS-232, uma por-
ta RS-423, uma porta RS-485, uma porta optica, tal como porta SDH ou
SONET, ou qualquer outra porta de dados serial para um enlace de comuni-
cacéo de dados serial com fio 2422. Além disso, o enlace de comunicagéo
2422 pode ser um enlace de comunicagado de dados paralelo, tal como ISA,
ATA, SCSI ou PCI. A porta de saida 2020 pode ser uma porta de saida de
dados paralelos correspondente, em tais circunstancias. Adicionalmente, o
enlace de comunicacio 2422 pode ser um enlace de dados sem fio, tal co-
mo um enlace que utiliza um dos padrées IEEE 802.11.

O dispositivo de computador remoto 2420 pode ser qualquer
dispositivo com um processador e uma memoria, € capaz de se comunicar
com a unidade de controle 2400 e transferir por download os dados do sen-
sor armazenados no dispositivo de meméria 2001. Por exemplo, o dispositi-
vo de computador remoto 2420 pode ser um computador de mesa, um com-
putador portatil do tipo laptop, um servidor, uma estagdo de trabalho, um
computador de bolso do tipo palmtop, um minicomputador, um computador
para vestir, etc. Este dispositivo de computador remoto 2420 pode ser exter-
no ao instrumento 10 (isto &, ndo ser parte do instrumento 10) e pode estar
localizado relativamente proximo ao instrumento 10 quando os dados sao

transferidos por download para o dispositivo de computador 2420, ou o dis-



10

15

20

25

30

55

positivo de computador 2420 pode estar mais afastado do instrumento 10, tal
como um ambiente adjacente ou até mais afastado.

A Figura 56 é um fluxograma que ilustra um processo, de acordo
com as diversas modalidades da presente invengdo. O processo inicia na
etapa 2500, onde o clinico executa um procedimento cirurgico com o uso do
instrumento 10. Na etapa 2502, os diversos sensores no instrumento captu-
ram os dados e os transmitem para a unidade de controle 2400. Na etapa
2504, os dados pode ser criptografados pela unidade de controle 2400 e, na
etapa 2506, os dados criptografados sao armazenados na unidade de me-
moria 2001. Em outras modalidades, os dados nao precisam ser criptografa-
dos ou somente uma parte dos dados captados € criptografada. Entao, na
etapa 2508, um enlace de dados é estabelecido entre o dispositivo de com-
putador remoto 2420 e a unidade de controle 2400, tal como através da por-
ta de saida 2020. Entao, na etapa 2510, alguns ou todos os dados armaze-
nados na unidade de memoéria 2001, a partir dos sensores, séo transferidos
por download para o dispositivo de computador remoto 2420. Para as moda-
lidades onde os dados armazenados sdo criptografados, o dispositivo de
computador remoto 2420 pode descriptografar os dados antes ou depois
deles serem carregados a um dispositivo de meméria no dispositivo de com-
putador remoto 2420. Na etapa 2512, os dados, agora armazenados no dis-
positivo de computador remoto 2420, podem ser manipulados. Por exemplo,
calculos ou analises podem ser realizadas sobre os dados, ou poderiam ser
transferidos por download ou transferidos a outro meio de armazenamento.

Pode-se determinar que os dispositivos apresentados no presen-
te documento sejam descartados apés um Unico procedimento (o qual pode
compreender multiplas ignigdes) ou pode ser determinado que sejam usados
em multiplos procedimentos. Em ambos os casos, contudo, o dispositivo po-
de ser recondicionado para a reutilizagao apds pelo menos um procedimen-
to. O recondicionamento pode incluir qualquer combinacédo das etapas de
desmontagem do dispositivo, seguida pela limpeza ou substituicao de pegas
particulares e remontagem subsequente. Em particular, o dispositivo pode

ser desmontado e qualquer nimero de partes ou pegas particulares do dis-
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positivo pode ser seletivamente substituida ou removida em qualquer combi-
nacao. Na limpeza e/ou substituicdo de partes particulares, o dispositivo po-
de ser remontado para o uso subsequente em uma instalacao de recondi-
cionamento ou por uma equipe cirlirgica imediatamente antes de um proce-
dimento cirtirgico. Os versados na técnica irdo compreender que o recondi-
cionamento de um dispositivo pode utilizar uma variedade de técnicas para a
desmontagem, limpeza/substituicao e remontagem. O uso de tais técnicas, e
o dispositivo recondicionado resultante, esta dentro do escopo do presente
pedido.

Prefere-se que as diversas modalidades da invengao, descritas
no presente documento, sejam processadas antes da cirurgia. Primeiro, um
instrumento usado ou novo é obtido e limpo se necessario. O instrumento
pode, entdo, ser esterilizado. Em uma técnica de esterilizagéo, o instrumento
é colocado em um recipiente vedado e fechado, tal como um invélucro plas-
tico termoformado coberto com uma folha de TYVEK. O recipiente e o ins-
trumento sdo, entao, colocados em um campo de radiagao que pode pene-
trar no recipiente, tal como radiagao gama, raios X ou elétrons de alta ener-
gia. A radiacdo mata bactérias sobre o instrumento e no recipiente. O ins-
trumento esterilizado pode, entdo, ser armazenado no recipiente estéril. O
recipiente vedado mantém o instrumento estéril até que seja aberto na insta-
lacao médica.

Prefere-se que o dispositivo seja esterilizado. Isto pode ser feito
de inimeras maneiras conhecidas por aqueles versados na técnica, que in-
cluem radiagdo beta ou gama, 6xido de etileno, vapor e outros métodos.

Ainda que a presente invencgao tenha sido ilustrada mediante a
descricao de diversas modalidades e que as modalidades ilustrativas te-
nham sido descritas em detalhes consideraveis, ndo é a intengéo do reque-
rente restringir ou de qualquer modo limitar o escopo das reivindicagées em
anexo a tais detalhes. As modificagdes e vantagens adicionais podem pron-
tamente surgir para os versados na técnica. As diversas modalidades da
presente invengéo representam numerosos aperfeicoamentos sobre os me-

todos de grampo anteriores que exigem o uso de tamanhos de grampos dife-
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rentes em um unico cartucho, a fim de obter grampos que tenham diferentes
alturas formadas (final).

Consequentemente, a presente invengao tem sido discutida em
termos de aparelhos e procedimentos endoscopicos. Contudo, o uso no pre-
sente documento de termos, tais como "endoscépico”, nao deveria ser cons-
truido para limitar a presente invengdo a um instrumento cirargico de rompi-
mento e grampeamento para o uso somente em conjunto com um tubo en-
doscopico (isto &, canula ou trocar). Ao contrario, acredita-se que a presente
invengdo possa encontrar o uso em qualquer procedimento onde o acesso &
limitado, que inclui, mas nao se limita a, procedimentos laparoscoépicos, as-
sim como procedimentos de abertura. Além disso, os aspectos novos e uni-
cos das diversas modalidades do cartucho de grampo da presente invengao
podem encontrar utilidade quando usados em conjunto com outras formas
de aparelhos de grampeamento, sem que se desvie do espirito e escopo
presente invencgao.

Qualquer patente, publicagdo ou informacgéo, integral ou em par-
te, que seja mencionada como sendo incorporada a titulo de referéncia no
presente documento é incorporada no presente documento somente ate o
ponto que o material incorporado nao entre em conflito com as declaragées,
definigdes existentes ou outro material da descrigdo apresentado neste do-
cumento. Como tal, a descrigao, conforme apresentado explicitamehte no
presente documento, substitui qualquer material conflitante incorporado a

titulo de referéncia na presente invengao.
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REIVINDICAGOES

1. Método que compreende:

dados de armazenamento de pelo menos um sensor de um ins-
trumento cirurgico de fixagao e corte em um dispositivo de meméria de uma
unidade de controle do instrumento cirurgico de fixacdo e corte durante o
procedimento cirargico que envolve o instrumento cirtrgico de fixagao e cor-
te;

estabelecimento, apés o procedimento cirurgico, de um enlace
de dados entre a unidade de controle e um dispositivo de computador remo-
to; e

transferéncia por download de dados da unidade de controle do
instrumento cirurgico de fixagdo e corte para o dispositivo de computador
remoto.

2. Método de acordo com a reivindicagédo 1, em que o enlace de
dados compreende um enlace de dados com fio.

3. Método de acordo com a reivindicagao 1, em que o enlace de
dados compreende um enlace de dados sem fio.

4. Método de acordo com a reivindicagdo 1, compreendendo a-
dicionalmente:

criptografar os dados antes do armazenamento de dados no dis-
positivo de memoéria; e

descriptografar os dados apo6s transferir por download os dados
para o dispositivo de computador remoto.

5. Método de acordo com a reivindicagao 1, em que o instrumen-
to cirargico de fixagao e corte compreende em:

um manipulo;

um eixo conectado ao manipulo; e

um efetor de extremidade conectado ao eixo, em que o efetor de
extremidade compreende primeiro e segundo membros mordentes opostos
pivotadamente conectados.

6. Método de acordo com a reivindicagao 5, em que:

o manipulo compreende um gatilho de ignigéo; e
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o efetor de extremidade compreende um instrumento de corte
que atravessa longitudinalmente o efetor de extremidade quando o gatilho
de ignicao é acionado.

7. Método de acordo com a reivindicagdo 6, em que o manipulo
compreende adicionalmente um gatilho de fechamento, separado do gatilho
de ignicao, para que tecido seja preso pelos primeiro e segundo membros
mordentes entre os primeiro e segundo membros mordentes quando o gati-
Iho de fechamento & acionado.

8. Método de acordo com a reivindicagao 7, em que:

pelo menos um sensor compreende um sensor de fechamento
em bigorna em comunicagdo com a unidade de controle, em que o sensor
de fechamento em bigorna capta o fechamento do segundo membro mor-
dente; e

o dispositivo de memdria da unidade de controle armazena da-
dos do sensor de fechamento em bigorna.

9. Método de acordo com a reivindicagao 7, em que:

pelo menos um sensor compreende um sensor de gatilho de fe-
chamento em comunicagéo com a unidade de controle, em que o sensor de
gatilho de fechamento capta a atuagao do gatilho de fechamento; e

o dispositivo de memoéria da unidade de controle armazena da-
dos do sensor de gatilho de fechamento.

10. Método de acordo com a reivindicagéo 7, em que:

pelo menos um sensor compreende um sensor de carga de fe-
chamento em bigorna localizado no primeiro membro mordente e em comu-
nicagdo com a unidade de controle, em que o sensor de carga de fechamen-
to em bigorna capta uma carga no primeiro membro mordente devido ao fe-
chamento do segundo membro mordente; e

o dispositivo de memoéria da unidade de controle armazena da-
dos do sensor de carga de fechamento em bigorna.

11. Método de acordo com a reivindicagéo 6, em que:

pelo menos um sensor compreende um sensor de gatilho de ig-

nicdo em comunicagdo com a unidade de controle, em que o sensor de gati-
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Iho de ignicao capta a atuacao do gatilho de ignicéao; e

o dispositivo de memoéria da unidade de controle armazena da-
dos do sensor de gatilho de ignigao.

12. Método de acordo com a reivindicagao 6, em que:

pelo menos um sensor compreende um sensor de posicédo do
instrumento de corte no efetor de extremidade e em comunicagédo com a u-
nidade de controle, em que o sensor de posi¢cao do instrumento de corte
capta uma posigao do instrumento de corte no efetor de extremidade; e

o dispositivo de meméria da unidade de controle armazena da-
dos do sensor de posi¢gao do instrumento de corte.

13. Método de acordo com a reivindicagdo 7, em que o primeiro
membro mordente compreende um canal para carregar o cartucho de gram-
po substituivel.

14. Método de acordo com a reivindicagdo 13, em que:

pelo menos um sensor compreende um sensor de presenca de
cartucho no efetor de extremidade e em comunicagdo com a unidade de
controle, em que o sensor de presencga de cartucho capta se o cartucho de
grampo esta presente no efetor de extremidade; e

o dispositivo de meméria da unidade de controle armazena da-
dos do sensor de presenga do cartucho.

15. Método de acordo com a reivindicagao 13, em que:

pelo menos um sensor compreende um sensor de condigao de
cartucho no efetor de extremidade e em comunicacdo com a unidade de
controle, em que o sensor de condigdo de cartucho capta uma condigao do
cartucho de grampo; e

o dispositivo de memoria da unidade de controle armazena da-
dos do sensor de condigéo de cartucho.

16. Método de acordo com a reivindicagéo 6, em que:

pelo menos um sensor compreende um sensor de articulagao
em comunicagdo com a unidade de controle, em que o sensor de articulagao
capta a articulagao do efetor de extremidade; e

o dispositivo de memoria da unidade de controle armazena da- -
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dos do sensor de articulagéo.

17. Sistema que compreende:

um instrumento cirlrgico de fixagao e corte, em que o instrumen-
to cirurgico de fixagao e corte compreende:

uma unidade de controle que compreende um dispositivo de
memobdria; e

pelo menos um sensor em comunicagdo com a unidade de con-
trole, em que o dispositivo de memoéria armazena dados de pelo menos um
sensor; e

um dispositivo de computador externo em comunicagdo com a
unidade de controle do instrumento cirargico de fixagdo e corte atraves de
um enlace de dados, em que o dispositivo de computador externo serve para
transferir dados por download do dispositivo de meméria da unidade de con-
trole do instrumento cirdrgico de fixagao e corte.

18. Sistema de acordo com a reivindicagdo 1, em que o enlace
de dados compreende em um enlace de dados com fio.

19. Sistema de acordo com a reivindicagdo 1, em que o enlace
de dados compreende em um enlace de dados sem fio.

20. Sistema de acordo com a reivindicagdo 1, em que o instru-
mento cirlrgico de fixagao e corte compreende:

um manipulo

um eixo conectado ao manipulo; e

um efetor de extremidade conectada ao eixo, em que o efetor de
extremidade compreende primeiro e segundo membros mordentes opostos
conectadas pivotatadamente.

21. Sistema de acordo com a reivindicagao 20, em que:

o manipulo compreende um gatilho de ignigao; e

um efetor de extremidade compreende um instrumento de corte
que atravessa longitudinalmente o efetor de extremidade quando o gatilho
de ignicao é acionado.

22. Sistema de acordo com a reivindicagdo 21, em que o mani-

pulo compreende adicionalmente um gatilho de fechamento separado do
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gatilho de ignicdo, para que tecido seja preso pelos primeiro e segundo
membros mordentes entre os primeiro e segundo membros mordente quan-
do o gatilho de fechamento é acionado.

23. Sistema de acordo com a reivindicagao 22, em que:

pelo menos um sensor compreende um sensor de fechamento
em bigorna em comunicagdo com a unidade de controle, em que o sensor
de fechamento em bigorna capta o fechamento do segundo membro mor-
dente; e

o dispositivo de meméria da unidade de controle armazena da-
dos do sensor de fechamento em bigorna.

24. Sistema de acordo com a reivindicagao 22, em que:

pelo menos um sensor compreende um sensor de gatilho de fe-
chamento em comunicagao com a unidade de controle, em que o sensor de
gatilho de fechamento capta a atuagéo do gatilho de fechamento; e

o dispositivo de memoéria da unidade de controle armazena da-
dos do sensor de gatilho de fechamento.

25. Sistema de acordo com a reivindicagao 22, em que:

pelo menos um sensor compreende um sensor de carga de fe-
chamento em bigorna localizado no primeiro membro mordente e em comu-
nicagdo com a unidade de controle, em que o sensor de carga de fechamen-
to em bigorna capta uma carga no primeiro membro mordente devido ao fe-
chamento do segundo membro mordente; e

o dispositivo de memoéria da unidade de controle armazena da-
dos do sensor de carga de fechamento em bigorna.

26. Sistema de acordo com a reivindicagéo 21, em que:

pelo menos um sensor compreende um sensor de gatilho de ig-
nicdo em comunicagdo com a unidade de controle, em que o sensor de gati-
Iho de ignicao capta a atuagao do gatilho de ignigao; e

o dispositivo de memoria da unidade de controle armazena da-
dos do sensor de gatilho de ignicao.

27. Sistema de acordo com a reivindicagao 21, em que:

pelo menos um sensor compreende um sensor de posicao do
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instrumento de corte no efetor de extremidade e em comunicagcéo com a u-
nidade de controle, em que o sensor de posi¢dao do instrumento de corte
capta uma posigao do instrumento de corte do efetor de extremidade; e

o dispositivo de memoéria da unidade de controle armazena da-
dos do sensor de posigao do instrumento de corte.

28. Sistema de acordo com a reivindicagao 22, em que o primei-
ro membro mordente compreende em um canal para carregar um cartucho
de grampo substituivel.

29. Sistema de acordo com a reivindicagao 28, em que:

pelo menos um sensor compreende um sensor de presenca do
cartucho no efetor de extremidade e em comunicagdo com a unidade de
controle, em que o sensor de preseng¢a do cartucho capta se o cartucho
principal esta presente no efetor de extremidade; e

o dispositivo de meméria da unidade de controle armazena da-
dos do sensor de presenga do cartucho.

30. Sistema de acordo com a reivindicacao 28, em que:

pelo menos um sensor compreende um sensor de condigéo do
cartucho no efetor de extremidade e em comunicagdo com a unidade de
controle, em que o sensor de condi¢gao do cartucho capta uma condigéo do
cartucho de grampo; e

o dispositivo de memoéria da unidade de controle armazena da-
dos do sensor de condigédo do cartucho.

31. Sistema de acordo com a reivindicagdo 21, em que:

pelo menos um sensor compreende um sensor de articulagao
em comunicag¢do com a unidade de controle, em que o sensor de articulagao
capta a articulagao do efetor de extremidade; e

o dispositivo de memoéria da unidade de controle armazena da-

dos do sensor de articulagéo.
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o co que envolva o: nnstrumento cnrurglco de flxag:éo e ‘corte. A segunr apés o]

) »posatlvo de computador remoto o L ;

RESUMO A

_ 'Patente de Invengéo "ACESSO AOS DADOS ARMAZENADOS EM UMA

MEMORIA DE UM tNSTRUMENTO CIRURGICO" L N .
A presente mvengao refere-se aum processo e um snstema para

Atransfenr por download dados. de sensor, armazenados em um dlsposmvo de
.memoéria de um instrumento cirargico de fi xag:éo e corte para um dlSpOSltIVO |
~.de computador remoto ou externo O processo pode envolver 0 armazena-‘
'mento- de dados de um ou ‘mais sensores de um lnstrumento C|rurg|co dé

: ﬁxag:ao € corte em um’ dlsposmvo de meméria’ de uma umdade de controle- '

do instrumento cnrurglco de fi iXagdo e corte durante um procedlmento c:rurgl-i -

procedlmento cnrurg|co um enlace de dados & estabelecido entre a umdade

, "de controle e, o dlsposmvo de computador remoto Entéo 0os dados do sen-

3

.

sor podem ser transfendos por download da umdade de controle para o dis- :

.
\
»

-9
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