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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft einen chir-
urgischen Handgriff fir ein chirurgisches Instrument,
insbesondere ein endoskopisches Instrument oder
ein Rohrschaftinstrument, welcher Handgriff mindes-
tens ein erstes, in einer Arbeitsstellung schwenkbar
gelagertes Griffteil umfasst, wobei das mindestens
eine Griffteil wellenfrei, ohne zusatzliche Lagerwelle
direkt am Handgriff gelagert ist.

[0002] Ferner betrifft die vorliegende Erfindung ein
chirurgisches Instrument mit einem Handgriff, wel-
cher mindestens ein erstes, in einer Arbeitsstellung
schwenkbar gelagertes Giriffteil umfasst, wobei das
mindestens eine Griffteil wellenfrei, ohne zusatzliche
Lagerwelle direkt am Handgriff gelagert ist.

[0003] Griffteile der eingangs beschriebenen Art
dienen insbesondere zur Handhabung chirurgischer
Instrumente oder bilden einen Teil derselben. Vor-
zugsweise wird Uber das mindestens eine erste
schwenkbar gelagerte Griffteil von einer Bedienper-
son eine Kraft eingeleitet, um beispielsweise ein an
einem distalen Ende des chirurgischen Instruments,
mit welchem der chirurgische Handgriff verbunden ist
oder welches ihn umfasst, beweglich gelagertes
Werkzeugelement zu bewegen. Beispielsweise kann
ein solches Instrument in Form einer Schere, einer
Fasszange oder dergleichen ausgebildet sein. Bei
Handgriffen bekannter chirurgischer Instrumente ist
das mindestens eine schwenkbar am Handgriff gela-
gerte Giriffteil unter Zuhilfenahme von Befestigungse-
lementen, beispielsweise Schrauben oder Stiften,
gehalten. Bekannte Handgriffe sind daher konstruktiv
aufwandig, was sich zum einen in einer aufwandigen
Montage und zum anderen in entsprechenden Her-
stellungskosten aulert.

[0004] Aus der WO 95/09566 A1 ist ein gelenkloses
Werkzeug flr die Chirurgie bekannt. In der AT 33192
E ist ein Befestigungswerkzeug fiir Ohrplomben fiir
Tiere beschrieben. Ein chirurgisches Instrument mit
einem mittels eines Lagerbolzens an einem Handgriff
verschwenkbar gelagerten Griffteil ist aus der DE 103
28 515 A1 bekannt. Des Weiteren offenbart die DE 24
28 319 A1 eine Gallensteinextraktionsvorrichtung.

[0005] Es ist daher Aufgabe der vorliegenden Erfin-
dung, einen chirurgischen Handgriff fiir ein chirurgi-
sches Instrument sowie ein chirurgisches Instrument
der eingangs beschriebenen Art so zu verbessern,
dass sowohl deren Konstruktion als auch deren Her-
stellung vereinfacht werden.

[0006] Diese Aufgabe wird bei einem chirurgischen
Handgriff der eingangs beschriebenen Art erfin-
dungsgemal dadurch gel6st, dass der Handgriff ins-
gesamt zweiteilig ausgebildet ist, dass das mindes-
tens eine erste Griffteil um eine Schwenkachse ver-

schwenkbar gelagert ist, dass die Schwenkachse
durch einen nichtbeweglichen Teil des Handgriffs ver-
[auft und dass der Handgriff und das mindestens eine
erste Giriffteil von einer Montagestellung, in welcher
sie voneinander gelost sind und/oder aul3er Eingriff
stehen, in die Arbeitsstellung bringbar sind durch
eine Relativbewegung des Handgriffs und des min-
destens einen Griffteils.

[0007] Das mindestens eine erste Griffteil wellenfrei
am Handgriff zu lagern hat insbesondere den Vorteil,
dass eine Lagerwelle, die typischerweise durch einen
zusatzlichen Lagerstift gebildet wird, bei einem
Handgriff gemaR der vorliegenden Erfindung nicht er-
forderlich ist. Vielmehr wird bei einem erfindungsge-
mafen chirurgischen Handgriff das mindestens eine
erste Griffteil ohne zusatzliche Lagerwelle direkt am
Handgriff gelagert. Dadurch wird ein Konstruktions-
aufwand verringert und zudem die Montage und da-
mit die Herstellung des Handgriffs vereinfacht. Da-
durch lassen sich insbesondere die Herstellungskos-
ten fUr einen chirurgischen Handgriff verringern. Den
Handgriff insgesamt zweiteilig auszubilden bedeutet
beispielsweise, dass der Handgriff einen feststehen-
den Teil umfassen kann, welcher insbesondere mit
einem Schaft des Instruments verbindbar ist oder
verbunden ist, und das mindestens eine schwenkbar
am Handgriff gelagerte erste Griffteil. Alle anderen
Funktionen kdénnen bei einer bevorzugten Ausfiih-
rungsform der Erfindung in die beiden beschriebenen
Teile integriert sein, beispielsweise kdnnen sie ein-
stickig mit dem Handgriff und dem mindestens einen
ersten Griffteil ausgebildet sein. Grundsétzlich ware
es denkbar, das mindestens eine erste Griffteil ex-
zentrisch relativ. zum Handgriff zu verschwenken.
Vorteilhafterweise ist das mindestens eine erste Griff-
teil um eine Schwenkachse verschwenkbar gelagert.
Dies bedeutet, dass das mindestens eine erste Griff-
teil auf einer Kreisbahn um die Schwenkachse relativ
zum Handgriff bewegt wird. Es ergibt sich so ein be-
sonders einfacher und kompakter Aufbau des Hand-
griffs. Eine Stabilitdt des Handgriffs wird insbesonde-
re dadurch erhdht, dass die Schwenkachse durch ei-
nen nichtbeweglichen Teil des Handgriffs verlauft.
Ferner lasst sich so auch die Zahl der erforderlichen
Teile zum Aufbau des Handgriffs minimieren. Auf
eine Lagerwelle zur schwenkbaren Lagerung des
mindestens einen ersten Griffteils am Handgriff kann
so auf einfache Weise verzichtet werden.

[0008] Vorteilhafterweise umfasst der Handgriff ein
unbeweglich am Handgriff angeordnetes zweites
Griffteil. Eine Bedienperson kann das Instrument so
auf einfache Weise am zweiten Griffteil erfassen und
in einer gewlnschten Stellung halten.

[0009] Um den Aufbau des Handgriffs zu vereinfa-
chen, ist es glnstig, wenn der Handgriff und das
zweite Griffteil einstiickig ausgebildet sind. So Iasst
sich insbesondere die Zahl der fir die Herstellung
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des Handgriffs erforderlichen Bauelemente minimie-
ren.

[0010] Eine weitere Vereinfachung des Aufbaus des
Handgriffs kann insbesondere dadurch erreicht wer-
den, dass das mindestens eine erste Griffteil einsti-
ckig ausgebildet ist.

[0011] Besonders einfach herzustellen ist der chir-
urgische Handgriff, wenn er mindestens teilweise aus
einem Kunststoff hergestellt ist. Vorzugsweise kann
er auch vollstandig aus einem Kunststoff hergestellt
sein.

[0012] Damitinsbesondere eine Ubersetzung von in
das mindestens eine erste Griffteil eingeleiteten Kraf-
ten, beispielsweise auf ein Kraftibertragungsglied
moglich ist, ist es vorteilhaft, wenn die Schwenkach-
se infolge einer Bewegung des mindestens einen
ersten Griffteils am Handgriff wandert. Je nach
Schwenkstellung des mindestens einen ersten Griff-
teils kann so eine Kraftibersetzung individuell ange-
passt werden.

[0013] Gemal einer bevorzugten Ausflihrungsform
der Erfindung kann vorgesehen sein, dass das min-
destens eine erste Griffteil mindestens ein erstes
Fihrungsglied aufweist, dass am Handgriff mindes-
tens ein zum mindestens einen ersten FUhrungsglied
korrespondierendes zweites Flihrungsglied vorgese-
hen ist und dass eine Schwenkbewegung des min-
destens einen ersten Giriffteils durch die in der Ar-
beitsstellung in Eingriff stehenden mindestens einen
ersten und mindestens einen zweiten Flhrungsglie-
der gefiihrt ist. Anstelle von Lagerwellen, wie sie bei
aus dem Stand der Technik bekannten chirurgischen
Handgriffen verwendet werden, um das mindestens
eine erste Giriffteil verschwenkbar am Handgriff zu la-
gern, dienen bei einem erfindungsgemalen chirurgi-
schen Handgriff die mindestens einen ersten und die
mindestens einen zweiten Flhrungsglieder zur Flh-
rung der gewlinschten Schwenkbewegung. Durch
entsprechende Ausgestaltung derselben kann auf
einfache Weise eine Schwenkbewegung definiert
werden, beispielsweise mit feststehender oder, wah-
rend einer Schwenkbewegung des mindestens einen
ersten Griffteils wandernder, Schwenkachse.

[0014] Vorteilhaft ist es, wenn das mindestens eine
erste oder das mindestens eine zweite Flhrungs-
glied in Form eines Flhrungsvorsprungs ausgebildet
ist und wenn das jeweils zugeordnete mindestens
eine zweite oder das mindestens eine erste Fih-
rungsglied in Form einer korrespondierenden Fuh-
rungsausnehmung ausgebildet ist. Insbesondere
kdénnen die Fuhrungsausnehmung und der Fih-
rungsvorsprung derart ausgebildet sein, dass sie
spielfrei oder im Wesentlichen spielfrei eine Relativ-
bewegung des mindestens einen ersten Griffteils und
des Handgriffs fihren.

[0015] Eine Schwenkbewegung des mindestens ei-
nen ersten Griffteils relativ zum Handgriff lasst sich
auf einfache Weise dadurch erreichen, dass das min-
destens eine erste Flhrungsglied und das mindes-
tens eine zweite Flhrungsglied gekrimmt sind.

[0016] Um zusétzlich eine Ubersetzung von auf das
mindestens eine erste Griffteil eingeleiteten Kraften
zu ermoglichen, ist es glnstig, wenn die Krimmung
des mindestens einen ersten Fuhrungsglieds
und/oder des mindestens einen zweiten Fuhrungs-
glieds elliptisch ist. Dadurch kann insbesondere eine
Verschwenkbewegung langs einer elliptischen Bewe-
gungsbahn erreicht werden oder langs einer Bewe-
gungsbahn, bei der die Schwenkachse nicht fest-
steht, sondern langs einer Schwenkachsenbewe-
gungsbahn wandert.

[0017] Besonders einfach wird der Aufbau des chir-
urgischen Handgriffs, wenn die Krimmung des min-
destens einen ersten Fuhrungsglieds und/oder des
mindestens einen zweiten FlUhrungsglieds kreisbo-
genformig ist. So Iasst sich insbesondere auf einfa-
che Weise eine Verschwenkbewegung des mindes-
tens einen ersten Giriffteils relativ zum Handgriff um
eine feststehende Schwenkachse erreichen.

[0018] Besonders kompakt lasst sich der chirurgi-
sche Handgriff aufbauen, wenn ein Winkelbereich,
der von dem mindestens einen ersten oder dem min-
destens einen zweiten Fihrungsglied definiert wird,
einem Schwenkwinkelbereich des mindestens einen
ersten Griffteils entspricht oder im Wesentlichen ent-
spricht. Insbesondere kann so eines der mindestens
zwei Fuhrungsglieder auch einen Anschlag zur Be-
grenzung eines Schwenkwinkelbereichs bilden oder
umfassen.

[0019] Eine Stabilitdt des chirurgischen Handgriffs
lasst sich auf einfache Weise dadurch erhdhen, dass
das mindestens eine erste und das mindestens eine
zweite Flhrungsglied inelastisch ausgebildet sind.
Ferner Iasst sich so eine Flhrung des mindestens ei-
nen ersten Griffteils am Handgriff optimieren und zu-
dem sicherstellen, dass beispielsweise eine
Schwenkachse feststehend oder einer definierten
Bahn folgend definiert wird.

[0020] GemalR einer weiteren bevorzugten Ausfih-
rungsform der Erfindung kann vorgesehen sein, dass
am Handgriff mindestens eine erste Flhrungsflache
ausgebildet ist, an welcher mindestens ein Teil des
mindestens einen ersten Griffteils in der Arbeitsstel-
lung bei einer Schwenkbewegung entlanggleitet.
Selbstverstandlich kbnnen zwei, drei, vier oder mehr
derartiger FUihrungsflachen vorgesehen sein. Je gro-
Rer die Anzahl der Fihrungsflachen, umso stabiler
der Handgriff und umso definierter eine Relativbewe-
gung des mindestens einen ersten Griffteils relativ
zum Handgriff.
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[0021] Vorteilhaft ist es, wenn am mindestens einen
ersten Griffteil mindestens eine zweite Fuhrungsfla-
che ausgebildet ist, welche in der Arbeitsstellung bei
einer Schwenkbewegung an Oberflachenabschnitten
des Handgriffs entlang gleitet. Hier gilt analog dassel-
be, wie fur die mindestens eine erste Fuhrungsflache.
Es kénnen zwei, drei, vier oder mehr zweite Fih-
rungsflachen vorgesehen sein. Je groRer die Anzahl
der zweiten Fihrungsflachen ist, umso stabiler der
Handgriff und umso definierter eine Schwenkbewe-
gung des mindestens einen ersten Griffteils und des
Handgriffs relativ zueinander.

[0022] Glnstig ist es, wenn die mindestens eine
erste Fuhrungsflache und/oder die mindestens eine
zweite Fuhrungsflache einen Teil einer inneren oder
auleren Zylinderoberflache oder Kugeloberflache
bilden. So lasst sich auf einfache Weise eine Ver-
schwenkbewegung des mindestens einen ersten
Griffteils um eine definierte Schwenkachse relativ
zum Handgriff erreichen.

[0023] Der Aufbau des Handgriffs vereinfacht sich
weiter, wenn die mindestens eine erste Fihrungsfla-
che und/oder die mindestens eine zweite Fihrungs-
flache die Schwenkachse definieren. Die Schwenk-
achse wird also nicht, wie bei aus dem Stand der
Technik bekannten Handgriffen, durch eine Lager-
welle definiert, sondern bei dieser bevorzugten Aus-
fuhrungsform der Erfindung durch die mindestens
eine erste und/oder die mindestens eine zweite Fuh-
rungsflache.

[0024] Vorteilhafterweise definieren die mindestens
eine erste Flhrungsflache und/oder die mindestens
eine zweite Flhrungsflache die Schwenkachse. Ab-
hangig von ihrer Form, also insbesondere ihrer Krim-
mung, kénnen die mindestens eine erste Fuhrungs-
flache und/oder die mindestens eine zweite Fih-
rungsflache eine feststehende oder eine wandernde
Schwenkachse definieren.

[0025] Die Stabilitat des chirurgischen Handgriffs
Iasst sich auf einfache Weise dadurch erhéhen, dass
am Handgriff ein Fihrungskorper vorgesehen ist und
dass die mindestens eine Fihrungsflache einen
Oberflachenbereich des Fiihrungskorpers bildet. Ins-
besondere kann der Fihrungskérper derart ausgebil-
det sein, dass er zum einen eine Bewegung des min-
destens einen ersten Giriffteils relativ zum Handgriff
fihrt, zum anderen beispielsweise auch eine Bewe-
gung des mindestens einen ersten Griffteils relativ
zum Handgriff in einer Richtung parallel zur
Schwenkachse minimiert oder ganz verhindert.

[0026] Ferner kann es vorteilhaft sein, wenn der
Handgriff und das mindestens eine erste Griffteil von
der Montagestellung, in welcher sie voneinander ge-
I6st sind und/oder auller Eingriff stehen, in die Ar-
beitsstellung bringbar sind durch eine Relativbewe-

gung des Handgriffs und des mindestens einen ers-
ten Giriffteils parallel zu einer Langsachse des Hand-
griffs. So ist es mdglich, durch eine einfache relative
Translationsbewegung des mindestens einen ersten
Griffteils und des Handgriffs die beiden Teile von der
Montagestellung in die Arbeitsstellung, in welcher sie
relativ zueinander verschwenkbar sind, zu Uberflh-
ren. Insbesondere kann eine Langsachse des Hand-
griffs parallel oder koaxial zu einer Ldngsachse eines
mit dem Handgriff verbindbaren Schafts verlaufen.

[0027] Um zu verhindern, dass sich das mindestens
eine erste Giriffteil nicht unbeabsichtigt vom Handgriff
I6sen kann, ist es vorteilhaft, wenn mindestens ein Si-
cherungsglied vorgesehen ist zum Sichern einer La-
gerung des mindestens einen ersten Griffteils am
Handgriff.

[0028] Auf besonders einfache Weise lasst sich
eine Lagerung des mindestens einen ersten Griffteils
am Handgriff dadurch sichern, dass das mindestens
eine erste Giriffteil eine Sicherungsgliedaufnahme
umfasst, in welcher das mindestens eine Sicherungs-
glied in der Arbeitsstellung mindestens teilweise ge-
halten ist. Ein Losen des mindestens einen ersten
Griffteils vom Handgriff ist zum Beispiel dann nur
noch mdglich, wenn das Sicherungsglied und die Si-
cherungsgliedaufnahme, die in der Arbeitsstellung in
Eingriff stehen, auRer Eingriff gebracht werden.

[0029] Um eine Funktionalitdt des chirurgischen
Handgriffs im Vergleich zu aus dem Stand der Tech-
nik bekannten Handgriffen nicht einzuschranken, ist
es gunstig, wenn das mindestens eine Sicherungs-
glied in der Sicherungsgliedaufnahme beweglich ge-
lagert ist. Insbesondere bei chirurgischen Instrumen-
ten, die einen mit dem Handgriff verbindbaren Schaft
aufweisen, lasst sich so eine Verdrehbarkeit des
Handgriffs um eine Langsachse des Schafts auf ein-
fache Weise erreichen.

[0030] Ein besonders einfacher Aufbau des Instru-
ments kann dadurch erreicht werden, dass das Si-
cherungsglied ein verdicktes Ende aufweist und dass
das verdickte Ende in der Sicherungsgliedaufnahme
gelagert ist.

[0031] GemalR einer bevorzugten Ausfiuhrungsform
der Erfindung kann vorgesehen sein, dass das Siche-
rungsglied in der Montagestellung mindestens teil-
weise in die Sicherungsgliedaufnahme einflhrbar ist
und dass das mit dem Sicherungsglied verbundene
mindestens eine erste Giriffteil und der Handgriff von
der Montagestellung in die Bewegungsstellung Uber-
fuhrbar sind. Es werden so keine weiteren Bauele-
mente bendtigt, um das mindestens eine erste Griff-
teil am Handgriff zu lagern beziehungsweise mit die-
sem beweglich zu verbinden. Es muss vielmehr nur
das mindestens eine erste Griffteil mit dem Siche-
rungsglied in Eingriff gebracht werden und danach
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kann der Handgriff von der Montagestellung in die Ar-
beitsstellung Uberfihrt werden durch eine Relativbe-
wegung des mindestens einen ersten Griffteils und
des Handgriffs.

[0032] Vorzugsweise ist mindestens ein Anschlag
vorgesehen zum Begrenzen einer Schwenkbewe-
gung des mindestens einen ersten Griffteils und des
Handgriffs relativ zueinander. Insbesondere kann der
Anschlag auch dazu dienen, dass der Handgriff und
das mindestens eine erste Griffteil nicht unbeabsich-
tigt von der Arbeitsstellung in die Montagestellung
Ubergehen koénnen. Dies verbessert insbesondere
eine sichere Handhabbarkeit eines mit einem erfin-
dungsgemalen Handgriff ausgestatteten Instru-
ments.

[0033] Glnstig ist es, wenn der mindestens eine An-
schlag eine Bewegung des mindestens einen ersten
Griffteils und des mindestens einen zweiten Giriffteils
aufeinander zu und/oder voneinander weg begrenzt.
Dadurch kann beispielsweise auch eine Bewegung
von Werkzeugelementen an einem distalen Ende ei-
nes chirurgischen Instruments direkt oder indirekt be-
grenzt werden, beispielsweise eine Verschwenkweg
von relativ zueinander verschwenkbar gelagerten
Maulteilen.

[0034] Besonders einfach wird der Aufbau des
Handgriffs, wenn der Fiihrungskérper den mindes-
tens einen Anschlag umfasst. Der Fihrungskorper
kann so zum einen zur Fihrung des mindestens ei-
nen ersten oder zweiten Fuhrungsglieds dienen und
zum anderen einen Schwenkweg des mindestens ei-
nen ersten Griffteils relativ zum Handgriff begrenzen.

[0035] Vorteilhaft kann es auch sein, wenn das min-
destens eine erste Flihrungsglied und/oder das min-
destens eine zweite Fuhrungsglied den mindestens
einen Anschlag umfassen. Dadurch lasst sich der
Aufbau des Handgriffs weiter vereinfachen, denn
dem mindestens einen Fihrungsglied und/oder dem
mindestens einen zweiten Fuhrungsglied wird so zu-
satzlich noch eine weitere Funktion zugeordnet.

[0036] Damit eine besonders definierte Schwenkbe-
wegung des mindestens einen ersten Griffteils und
des Handgriffs relativ zueinander auf einfache Weise
erreicht werden kann, ist es glinstig, wenn das min-
destens eine erste Griffteil eine Flhrungskoérperauf-
nahme aufweist und wenn der Fihrungskorper in der
Arbeitsstellung in der Flhrungskorperaufnahme ge-
fuhrt ist.

[0037] Um eine definierte Schwenkbewegung des
mindestens einen ersten Griffteils und des Handgriffs
vorzugsweise in einer Ebene zu erméglichen, ist es
vorteilhaft, wenn die Flihrungskorperaufnahme seitli-
che Fihrungsflachen aufweist, wenn der Fiihrungs-
kérper mindestens abschnittsweise an den Fih-

rungsflachen anliegt und wenn die Fihrungsflachen
senkrecht oder im Wesentlichen senkrecht zur
Schwenkachse verlaufen. Dadurch kann insbeson-
dere verhindert werden, dass das mindestens eine
erste Griffteil parallel zur Schwenkachse bewegt wer-
den kann.

[0038] Gemal einer weiteren bevorzugten Ausfih-
rungsform der Erfindung kann vorgesehen sein, dass
in einer ersten extremen Schwenkstellung der Flh-
rungskorper in die Fihrungskérperaufnahme einfuhr-
bar ist beim Uberfiihren des mindestens einen ersten
Griffteils in die Arbeitsstellung und dass in jeder an-
deren Schwenkstellung der Flhrungskérper in der
Fuhrungskorperaufnahme beweglich gehalten ist.
Diese Ausgestaltung ermdglicht insbesondere eine
einfache Montage des Handgriffs. In der ersten extre-
men Schwenkstellung kann inbesondere auch ein
Zusammenbau des mindestens einen ersten Griff-
teils und des Handgriffs mdglich sein, das heif3t ein
Uberfiihren des Handgriffs von der Montagestellung
in die Arbeitsstellung.

[0039] Die eingangs gestellte Aufgabe wird ferner
bei einem chirurgischen Instrument der eingangs be-
schriebenen Art erfindungsgemal dadurch gelést,
dass der Handgriff insgesamt zweiteilig ausgebildet
ist, dass das mindestens eine erste Griffteil um eine
Schwenkachse verschwenkbar gelagert ist, dass die
Schwenkachse durch einen nichtbeweglichen Teil
des Handgriffs verlauft und dass der Handgriff und
das mindestens eine erste Griffteil von einer Monta-
gestellung, in welcher sie voneinander geldst sind
und/oder auller Eingriff stehen, in die Arbeitsstellung
bringbar sind durch eine Relativbewegung des Hand-
griffs und des mindestens einen Griffteils.

[0040] Ein Instrument mit einem Handgriff, bei dem
das mindestens eine Griffteil wellenfrei am Handgriff
gelagert ist, hat ebenso wie der Handgriff, an wel-
chem mindestens ein Griffteil wellenfrei gelagert ist,
die oben beschriebenen Vorteile. Dies bedeutet ins-
besondere, dass eine komplizierte und aufwandige
Verbindung zwischen dem mindestens einen ersten
Griffteil und dem Handgriff, wie sie bei Instrumenten,
die aus dem Stand der Technik bekannt sind, vorge-
sehen ist, Uberflissig ist. Eine Lagerwelle, um das
mindestens eine erste Giriffteil schwenkbar am Hand-
griff zu lagern, wird nicht bendtigt. Somit ist insge-
samt die Zahl der erforderlichen Bauteile zur Herstel-
lung des Instruments im Vergleich zu herkdmmlichen
chirurgischen Instrumenten kleiner, was zum einen
einen Konstruktionsaufwand verringert und zudem
die Herstellungskosten des Instruments senkt.

[0041] Besonders vorteilhaft ist es, wenn der Hand-
griff des chirurgischen Instruments einer der oben be-
schriebenen Handgriffe ist. In diesem Fall weist der
Handgriff, insbesondere dessen oben beschriebene
bevorzugte Ausfihrungsformen, auch die oben be-
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schriebenen Vorteile auf.

[0042] Damit mit dem chirurgischen Instrument mi-
nimalinvasive Eingriffe vorgenommen werden kon-
nen, ist es gunstig, wenn das chirurgische Instrument
ein endoskopisches Instrument ist.

[0043] Um chirurgische Eingriffe auch tief im Innern
eines menschlichen oder tierischen Kérpers vorneh-
men zu kénnen, ist es vorteilhaft, wenn das chirurgi-
sche Instrument einen langgestreckten rohrférmigen
Schaft aufweist. Insbesondere kann der rohrférmige
Schaft auch in diesem gelagerte Teile schiitzen.

[0044] Glnstig ist es, wenn am distalen Ende des
Schafts mindestens ein Werkzeugelement angeord-
net ist. Dies ermdglicht es, einen gewlinschten chir-
urgischen Eingriff mit dem Instrument vorzunehmen.

[0045] Grundsatzlich ware es denkbar, dass das
mindestens eine Werkzeugelement unbeweglich am
Schaft angeordnet ist. Besonders vorteilhaft ist es je-
doch, wenn das mindestens eine Werkzeugelement
beweglich am Schaft gelagert ist und wenn im Schaft
ein Kraftiibertragungsglied beweglich gelagert ist
zum Ubertragen einer Betatigungskraft vom mindes-
tens einen schwenkbar gelagerten ersten Griffteil auf
das mindestens eine Werkzeugelement. Beispiels-
weise kann so mit dem mindestens einen ersten
Griffteil quasi fernbetatigt unter Zuhilfenahme des
Kraftlibertragungsglieds das mindestens eine Werk-
zeugelement am distalen Ende des Schafts bewegt
werden. Werden beispielsweise zwei Werkzeugele-
mente vorgesehen, so lasst sich das Instrument in
Form einer Schere, einer Fasszange oder derglei-
chen mit zwei beweglichen Maulteilen ausbilden.

[0046] Der Aufbau des Instruments wird besonders
einfach, wenn das Kraftlibertragungsglied in Form ei-
ner Schub- und Zugstange ausgebildet ist. Mit einem
solchen Kraftlibertragungsglied lassen sich sowohl
Schub- als auch Zugkrafte vom mindestens einen
ersten Giriffteil auf das mindestens eine Werkzeuge-
lement Ubertragen.

[0047] Damit Handgriffe und Schéafte beliebig mit-
einander kombinierbar sind, ist es vorteilhaft, wenn
der Handgriff und der Schaft miteinander I6sbar ver-
bindbar sind. Ferner kann das chirurgische Instru-
ment auf diese Weise auch besonders einfach gerei-
nigt werden.

[0048] Um den Aufbau des chirurgischen Instru-
ments weiter zu vereinfachen, ist es glinstig, wenn
das Kraftlibertragungsglied das mindestens eine Si-
cherungselement bildet oder umfasst. Das Kraftiiber-
tragungsglied kann somit nicht nur die Funktion Gber-
nehmen, Schub- und/oder Zugkrafte vom mindes-
tens einen ersten Giriffteil auf ein Werkzeugelement
zu Ubertragen, sondern gleichzeitig auch eine be-

wegliche Verbindung des mindestens einen ersten
Griffteils am Handgriff sichern.

[0049] Die nachfolgende Beschreibung einer bevor-
zugten Ausfiihrungsform der Erfindung dient im Zu-
sammenhang mit der Zeichnung der nadheren Erlau-
terung. Es zeigen:

[0050] Fig. 1: eine teilweise geschnittene Seitenan-
sicht eines teilweise zerlegten chirurgischen Instru-
ments;

[0051] Fig. 2: eine vergroRerte Ansicht eines Aus-
schnitts des Bereichs A in Fig. 1;

[0052] Fig. 3: eine seitlich versetzte Schnittansicht
langs Linie 3-3 in Fig. 4 parallel zu einer Langsachse
eines Schafts des Instruments durch einen proxima-
len Teil des Instruments aus Fig. 1 in einer Arbeits-
stellung;

[0053] Fig. 4: eine Schnittansicht langs Linie 4-4 in
Fig. 3;

[0054] Eig. 5: eine Ansicht ahnlich Eig. 2, wobei das
Instrument eine erste Schwenkstellung eines Griff-
teils des Handgriffs in der Arbeitsstellung einnimmt;
und

[0055] Fig. 6: eine Ansicht ahnlich Fig. 5, bei der
das Griffteil jedoch eine in Eig.3 dargestellte
Schwenkstellung einnimmt.

[0056] In Eig. 1 ist ein insgesamt mit dem Bezugs-
zeichen 10 versehenes chirurgisches Instrument in
Form einer endoskopischen Fasszange dargestellt.
Es umfasst einen ein proximales Ende des Instru-
ments 10 bildenden Handgriff 12 und einen mit die-
sem verbindbaren und relativ zu diesem verdrehbar
angeordneten Schaft 14, an dessen distalem Ende
zwei relativ zueinander bewegliche Maulteile 16 um
eine quer zur Langsachse 18 des Schafts 14 verlau-
fende Schwenkachse schwenkbar gelagert sind. Im
Schaft 14 ist ein Kraftlibertragungsglied 20 in Form
einer Schub- und Zugstange parallel zur Langsachse
18 des Schafts 14 verschiebbar gelagert und distal-
seitig mit den Maulteilen 16 beweglich gekoppelt.

[0057] Der Handgriff 12 umfasst ein erstes Griffteil
22, welches um eine quer zur Langsachse 18 verlau-
fende Schwenkachse 24 verschwenkbar gelagert ist.
Ferner ist ein zweites Griffteil 26 am Handgriff 12 in
etwa quer zur Langsachse 18 abstehend angeord-
net. Ein proximales Ende 28 des Kraftlibertragungs-
glieds 20 ist am ersten Griffteil 22 in der Nahe der
Schwenkachse 24 beweglich gelagert, so dass infol-
ge einer Verschwenkbewegung des ersten Griffteils
22 relativ zum zweiten Griffteil 26 das Kraftlibertra-
gungsglied 20 im Schaft 14 in distaler beziehungs-
weise proximaler Richtung bewegt werden kann, wo-
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durch die Maulteile 16 aufeinander zu beziehungs-
weise voneinander weg bewegt werden.

[0058] Freie Enden der Griffteile 22 und 26 sind mit
Ringen 30 beziehungsweise 32 zum Einfihren von
Fingern einer Bedienperson versehen. Vom Ring 32
des Giriffteils 26 steht zudem, in etwa in Verlangerung
eines ersten Griffabschnitts 34, ein Fingeranschlag
36 in Form eines langlichen Vorsprungs ab, der ein
freies Ende des Giriffteils 26 bildet.

[0059] Der erste Griffabschnitt 34 erstreckt sich von
einem Verbindungsabschnitt 38 des Handgriffs 12,
der mit dem Schaft 14 verbindbar ist, im Wesentli-
chen quer zur Langsachse 18 vom Kraftlibertra-
gungsglied 20 weg. Die Giriffteile 22 und 26 und ins-
besondere die an diesen angeordneten Ringe 30 und
32 sind derart angeordnet, das die Griffteile 22 und
26 im Wesentlichen eine die Langsachse 18 enthal-
tende, senkrecht zur Schwenkachse 24 verlaufende
Bewegungsebene 40 definieren.

[0060] Distalseitig ist am Verbindungsabschnitt 38
des Handgriffs 12 ein im Wesentlichen zylindrisches
Kupplungselement 42 angeordnet, welches koaxial
zur Langsachse 18 mit einer Bohrung 44 versehen
ist, die sich durch den Verbindungsabschnitt 38 voll-
standig hindurch erstreckt. Ein Innendurchmesser
der Bohrung 44 ist an einen AuRendurchmesser des
Schafts 14 angepasst, wodurch dieser spielfrei paral-
lel zur Langsachse 18 in die Bohrung 44 eingescho-
ben werden kann. Proximalseitig ist das Kupplungse-
lement 42 auRen mit einer sich in Umfangsrichtung
erstreckenden Verzahnung 46 versehen, die proxi-
malseitig von einem Ringflansch 48 begrenzt wird,
welcher einen maximalen Aufiendurchmesser des
Kupplungselements 42 definiert. Proximalseitig
trennt den Ringflansch 48 und den Verbindungsab-
schnitt 38 eine Ringnut 50.

[0061] Zwei zueinander korrespondierende, in einer
in Eingriff stehenden Stellung, wie sie in Fig. 3 darge-
stellt ist, und ein zweites Kupplungselement 54 defi-
nierende Klemmkorper 52 weisen eine zentrale, zur
Langsachse 18 koaxial verlaufende zylindrische
Durchbrechung 56 auf, die mit einer strukturierten
und aufgerauhten inneren Oberflache 58 versehen
ist. Ein Innendurchmesser der Durchbrechung 56 ist
etwas kleiner als ein AulRendurchmesser des Schafts
14. Proximalseitig sind die zusammengefiigten
Klemmkdorper 52, also das zweite Kupplungselement
54, mit einer Ausnehmung 60 versehen, welche pro-
ximalseitig durch zwei in Richtung auf die Langsach-
se 18 weisende, an freien Enden von in proximaler
Richtung weisenden, federnd gelagerten Rastarmen
64 angeordnete Rastnasen 62 begrenzt ist. Die Rast-
nasen 62 sind derart ausgebildet und angeordnet,
dass sie in einer in Fig. 3 dargestellten Kupplungs-
stellung in die Ringnut 50 eingreifen kdnnen, so dass
das Kupplungselement 42 praktisch vollstandig in der

Ausnehmung 60 aufgenommen ist, wenn die beiden
Klemmkorper 52 den Schaft 14 umgeben.

[0062] Um das zweiteilige zweite Kupplungsele-
ment 54 in einer das Kupplungselement 42 umge-
benden Stellung, wie es in Fig. 3 dargestellt ist, zu
halten, ist ein Drehstern 66 vorgesehen, welcher ei-
nen Drehknopf bildet. Er ist proximalseitig mit einer
Ausnehmung 68 versehen, die in ihren Konturen im
Wesentlichen an das zweite Kupplungselement 54
angepasst ist und dieses im Wesentlichen vollstandig
in sich aufnehmen kann. Distalseitig ist der Drehstern
66 koaxial zur Langsachse 18 mit einer Bohrung 70
versehen, deren Innendurchmesser dem Aufien-
durchmesser des Schafts 14 entspricht, so dass die-
ser im Wesentlichen spielfrei in die Bohrung 70 ein-
gefuhrt werden kann. Die Bohrung 70 erstreckt sich
bis in die Ausnehmung 68 hinein. Proximalseitig ist
die Ausnehmung 68 durch einen in Richtung auf die
Langsachse 18 hin weisenden kurzen Ringflansch 72
begrenzt. Dieser ist derart positioniert und angeord-
net, dass erin der Kupplungsstellung in auf einer Au-
Renseite der Rastarme 64 von der Langsachse 18
weg weisende Ruckspriinge 74 eintauchen kann und
einen in distaler Richtung wirkenden Anschlag fir
durch die Ruckspringe 74 gebildete, in proximaler
Richtung weisende Anschlagflachen 76 definiert.

[0063] Zur Verbindung des Handgriffs 12 mit dem
Schaft 14 wird zunachst das Kraftlibertragungsglied
20 in einer weiter unten naher beschriebenen Weise
mit dem ersten Griffteil 22 verbunden. Hierzu wird zu-
nachst das Kraftlibertragungsglied 20 zusammen mit
dem Schaft 14 mit ihrem jeweils proximalen Ende von
distal her kommend in die Bohrung 44 eingeschoben,
bis das proximale Ende 28 das Kraftlibertragungs-
glied 20 aus der Bohrung 44 des Verbindungsab-
schnitts 38 proximalseitig vorsteht. Das Kraftlibertra-
gungsglied 20 wird dann mit dem ersten Giriffteil 22
verbunden und in seine endgultig gewinschte Rela-
tivposition zum Verbindungsabschnitt 38 bewegt.
Dann werden die beiden Klemmkorper 52 von beiden
Seiten Uber den Schaft 14 und das Kupplungsele-
ment 42 geschoben, so dass die Rastnasen 62 in die
Ringnut 50 eintauchen. Der Drehstern 66, welcher
vor Einflhren des Schafts 14 in die Bohrung 44 von
proximal her kommend mit seiner Bohrung 70 auf
den Schaft 14 geschoben wurde, wird nun in proxi-
maler Richtung Uber das zweite Kupplungselement
54 geschoben, bis der Ringflansch 72 die Riickspriin-
ge 74 hintergreift und so die Anschlagflache 76 zu-
rickhalt. Durch die entsprechende Dimensionierung
der Ausnehmung 68 werden die beiden Klemmkor-
per 52 in gewlinschter Weise gegen den Schaft 14
gedrlckt und halten diesen klemmend zwischen sich.
Optional kdnnen die beiden Klemmkorper 52 auch
auf den Schaft 14 aufgeklebt werden. Der Drehstern
66 ist durch entsprechende Dimensionierung der
Ausnehmung 68 ebenfalls klemmend auf dem zwei-
ten Kupplungselement 54 gehalten, so dass der

7/18



DE 10 2007 001 752 B4 2008.11.20

Schaft 14 insgesamt drehfest mit dem Drehstern 66
verbunden ist und durch Drehen des Drehsterns 66
um die Langsachse 18 relativ zum Handgriff 12 ver-
dreht werden kann. Da die Maulteile 16 verschwenk-
bar um eine vorzugsweise drehfest am distalen Ende
des Schafts 14 definierte Schwenkachse angeordnet
sind, kdnnen diese somit ebenfalls um die Langsach-
se 18 des Schafts 14 verdreht werden. Eine noch de-
tailliertere Beschreibung der Verbindung zwischen
dem Schaft 14 und dem Handgriff 12 ist in der DE 203
09 776 U1 offenbart.

[0064] Die schwenkbare Lagerung des ersten Griff-
teils 22 am Handgriff 12 beziehungsweise dessen
Verbindungsabschnitt 38 wird nachfolgend naher be-
schrieben.

[0065] Die Bohrung 44 erweitert sich proximalseitig
zu einer Griffteilaufnahme 78, welche oberhalb der
Langsachse 18 eine zylindrische, in Richtung auf die
Langsachse 18 hin weisende Innenflache 80 auf-
weist. Unterhalb der Langsachse 18 wird die Girifftei-
laufnahme 78 zumindest im Bereich der Bewegungs-
ebene 40 durch einen Fihrungskorper 82 begrenzt,
welcher eine in Richtung auf die Langsachse 18 wei-
sende, parallel zu dieser verlaufende Oberseite 84
aufweist. Proximalseitig wird der Flihrungskorper 82
durch eine Seitenflache 86 begrenzt, welche sich im
Wesentlichen unter einem Winkel von 45° bezogen
auf die Langsachse 18 in proximaler Richtung von
der Langsachse 18 weg weisend erstreckt. Distalsei-
tig ist der FUhrungskoérper 52 durch zwei in Richtung
auf die Bewegungsebene 40 hin weisende Fiihrungs-
nuten 88 begrenzt, die in einer Schnittansicht parallel
zur Bewegungsebene 40, jedoch seitlich leicht zu
dieser versetzt zylindrische Nutseitenflachen 90 und
92 aufweisen, wobei die Nutseitenflachen 90 in pro-
ximaler Richtung weisend konkav gekrimmt sind, die
Nutseitenflachen 92 in distaler Richtung weisend
konvex gekrimmt. Die Nutseitenflachen 90 und 92
sind konzentrisch zueinander angeordnet und defi-
nieren die Schwenkachse 24, die quer zur Langsach-
se 18 den Fuhrungskorper 82 unterhalb der Obersei-
te 84 schneidet und somit durch einen feststehenden
Teil des Handgriffs 12 verlauft. Ein Nutboden 94 der
Fihrungsnuten 88 bildet eine Anschlagflache. Des
Weiteren weist der Flhrungskdrper 82 symmetrisch
zur Bewegungsebene 40 und parallel zu dieser zwei
Seitenflachen 96 auf, die die Fliihrungsnuten 88 dis-
talseitig begrenzen.

[0066] Zur verschwenkbaren Lagerung am Hand-
griff 12 weist das erste Griffteil 22 distalseitig ein
Kupplungsende 98 auf. Es umfasst eine Flihrungs-
korperaufnahme 100, die in Form eines in distaler
Richtung geoffneten Schlitzes ausgebildet ist, wobei
ein Abstand aufeinander zu weisender Seitenflachen
102 der Fihrungskérperaufnahme 100 einen Ab-
stand voneinander aufweisen, welcher einer Breite
des Fuhrungskorpers 82 quer zur Bewegungsebene

40 entspricht. Dadurch wird eine Relativbewegung
des ersten Giriffteils 22 und des Verbindungsab-
schnitts 38 parallel zur Schwenkachse 24 verhindert.
Distalseitig verringert sich ein Abstand der Seitenfla-
chen 102 etwas, und zwar durch in Richtung auf die
Bewegungsebene 40 hin weisende und symmetrisch
zu dieser angeordnete Vorspringe 104, die distalsei-
tig jeweils von einer in distaler Richtung weisenden,
konvex gekrimmten zylindrischen Seitenflache 108
und proximalseitig von einer in proximaler Richtung
weisenden konkav gekrimmten Seitenflache 110 be-
grenzt sind. Die Vorspringe 104 und 106 sind derart
ausgebildet, dass sie in die Fihrungsnuten 88 ein-
greifen kdnnen und in diesen geflhrt sind. Die Fih-
rungsnuten 88 bilden erste Flhrungsglieder, die Vor-
springe 104 und 106 zweite Fihrungsglieder, die
korrespondierend zueinander ausgebildet sind und
eine Schwenkbewegung des ersten Griffteils 22 um
die Schwenkachse 24 fihren. Die Position der
Schwenkachse 24 wird definiert durch die Radien der
Nutseitenflachen 90 und 92.

[0067] Eine von der Langsachse 18 weg weisende
Oberseite 112 der FUhrungskdrperaufnahme 100 ist
relativ zur Seitenflache 110 um etwa 90° geneigt und
geht in einen relativ zur Oberseite 112 geneigten Be-
reich 114 tber, der mit der Oberseite 112 einen Win-
kel von etwa 150° einschliel3t. Weiter wird die Fih-
rungskdrperaufnahme begrenzt durch eine Seitenfla-
che 116, wobei der Bereich 114 und die Seitenflache
116 relativ zueinander um etwa 110° geneigt sind.

[0068] Wird das erste Griffteil 22 um die Schwenk-
achse 24 vom zweiten Giriffteil 26 weg verschwenkt,
so tauchen die Vorspriinge 104 und 106 in die Fuh-
rungsnuten 88 ein, bis ein vorderes Ende der Vor-
sprunge 104 und 106 an die Nutb6den 94 anschlagt.
Gleichzeitig liegt in dieser extremen Schwenkstellung
auch die Oberseite 112 an der Oberseite 84 des Fih-
rungskorpers 82 an.

[0069] Das Kupplungsende 98 weist ferner eine im
Wesentlichen entgegengesetzt zu den Vorspriingen
104 und 106 von der Langsachse 18 weg weisende
weitere Nut 120 auf, die distalseitig mit einem Schlitz
versehen ist. Die Seitenflachen 122 und 124 der Nut
120, die in proximale beziehungsweise distale Rich-
tung weisen, sind in etwa kugelférmig gekrimmt, wo-
bei ein Kugelmittelpunkt 126, der durch die Seitenfla-
chen 122 und 124 definiert wird, im Wesentlichen in
Verlangerung der Langsachse 18 proximalseitig der
Griffteilaufnahme 78 angeordnet ist und sich infolge
einer Verschwenkbewegung des ersten Griffteils 22
um die Schwenkachse 24 auf einer Kugelmittelpunkt-
bahn 128 bewegt, und zwar bei einer Verschwenkbe-
wegung des ersten Giriffteils 22 vom zweiten Giriffteil
26 weg etwas Uber die Langsachse 18 und in distaler
Richtung, bei einer Verschwenkbewegung des ersten
Griffteils 22 auf das zweite Griffteil 26 hin in proxima-
ler Richtung und etwas unter die Langsachse 18.
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[0070] Das proximale Ende 28 des Kraftiibertra-
gungsglieds 20 ist in Form eines zylindrischen Kor-
pers verdickt, welcher in distaler Richtung weisend
eine zur Seitenflache 122 kugelférmig gekrimmte
Oberflache 130 aufweist und in jeder Schwenkstel-
lung des ersten Giriffteils 22 relativ zum Verbindungs-
abschnitt 38 flachig an der Seitenflache 122 anliegt.
Ebenso liegt eine proximale Endflache 132 des En-
des 28 bei jeder Schwenkstellung des ersten Giriff-
teils 22 relativ zum Verbindungsabschnitt 38 an der
Seitenflache 124 an. Der in den Figuren nicht darge-
stellte Schlitz der Nut 120 in der Seitenflache 122 ist
schmaler als ein maximaler Durchmesser des Endes
28, so dass dieses in der Nut 120, die eine Siche-
rungsgliedaufnahme bildet, gehalten ist. Das Ende
28 bildet ein Sicherungsglied, um das erste Griffteil
22 am Handgriff 12 zu sichern.

[0071] Freie Enden 134 und 136 von distalseitigen
und proximalseitigen Seitenwanden 138 beziehungs-
weise 140 der Nut 120 sind so geformt, dass sie in je-
der Schwenkstellung an der zylindrischen Innenfla-
che 80 anliegen und diese somit die Nut 120 auf einer
ihrem Nutboden 142 gegeniiberliegenden Seite in je-
der Schwenkstellung des ersten Griffteils 22 relativ
zum Handgriff 12 verschlief3t.

[0072] Zum Verbinden und Sichern des ersten Griff-
teils 22 am Handgriff 12 beziehungsweise dessen
Verbindungsabschnitt 38 wird wie folgt vorgegangen:
Nachdem das Kraftiibertragungsglied 20 mit seinem
Ende 28 durch die Bohrung 44 hindurchgeschoben
wurde und proximalseitig aus der Griffteilaufnahme
78 hervorsteht, wird das vom Handgriff 12 getrennte
erste Griffteil 22 an das Ende 28 herangefiihrt bezie-
hungsweise dieses in die Nut 120 eingefiihrt, so dass
ein sich an das Ende 28 distalseitig anschlieRender,
im Durchmesser verjiingter Abschnitt 144 den Schlitz
in der Seitenwand 138 durchsetzt. Das Ende 28 ist
dann relativ zum ersten Griffteil 22 in der Nut 120 in
Richtung auf den Nutboden 142 bewegbar. Es wird
bis zum Nutboden 142 vorgeschoben, so dass es fla-
chig an diesem anliegt. Das erste Griffteil 22 nimmt
jetzt die Montagestellung ein. Es ist zudem maximal
in Richtung auf das zweite Griffteil 26 hin ver-
schwenkt.

[0073] In einem nachsten Schritt wird das Kupp-
lungsende 98 in die Griffteilaufnahme 78 eingeflhrt.
Dabei gleiten die Enden 118 auf der Oberseite 84,
ebenso der Bereich 114. Das Kupplungsende 98
kann so weit in die Griffteilaufnahme 78 eingescho-
ben werden, bis die freien Enden 134 und 136 an der
Innenflache 80 anliegen und die Seitenflachen 108
und 110 an den Vorspringen 104 und 106. In dieser,
in den Fig. 1 und Fig. 2 dargestellten Stellung wird
nun der Schaft 14 relativ zum Handgriff 12 derart po-
sitioniert, dass die Maulteile 16 ihre SchlieRstellung
einnehmen. Hierzu wird der Schaft 14 parallel zur
Langsachse 18 relativ zum Kraftibertragungsglied

20 in der Bohrung 44 soweit wie erforderlich verscho-
ben. Dann werden die Klemmkorper 52, wie bereits
oben beschrieben, mit dem Drehstern 66 auf dem
Schaft 14 klemmend fixiert. Durch die relative Fixie-
rung des Schafts 14 in axialer Richtung, jedoch nicht
in Umfangsrichtung, wird das erste Giriffteil 22 am
Handgriff 12 gesichert. Der Handgriff 12 ist jedoch re-
lativ zum Schaft, wie oben beschrieben, noch um die
Langsachse 18 verdrehbar.

[0074] Wird das erste Griffteil 22 nun vom zweiten
Griffteil 26 in Richtung auf die Langsachse 18 hin
weg verschwenkt, so bewegen sich auch die beiden
Maulteile 16 voneinander weg in eine Offnungsstel-
lung. Sie sind maximal gedffnet, wenn die Oberseite
112 an der Oberseite 84 anliegt und die Vorspriinge
104 und 106 maximal weit in die Fihrungsnuten 88
eingreifen, wie dies in Fig. 3 und Fig. 6 dargestellt ist.

[0075] Die Montagestellung des Instruments 10, in
welcher das erste Griffteil 22 bereits am Verbin-
dungsabschnitt 38 gelagert ist, ist in den Fig. 1 und
Fig. 2 dargestellt.

[0076] Nach endglltiger Montage des Instruments
10 tauchen auch in einer maximal auf das zweite
Griffteil 26 hin verschwenkten Stellung des ersten
Griffteils 22 die Vorspriinge 104 und 106 zumindest
etwas in die Fuhrungsnuten 88 ein, so dass eine Ver-
schwenkbewegung des ersten Giriffteils 22 relativ
zum Handgriff 12 jederzeit sicher gefihrt wird.

[0077] Der Handgriff 12 ist bei dem in den Figuren
dargestellten Ausflihrungsbeispiel insgesamt zwei-
teilig ausgebildet, er umfasst einen ersten Teil, wel-
cher gebildet wird durch den Verbindungsabschnitt
38 und das einstlickig mit diesem ausgebildete zwei-
te Griffteil 26 sowie einen zweiten Teil, namlich das
erste Griffteil 22. Zur verschwenkbaren Lagerung des
ersten Giriffteils 22 am Verbindungsabschnitt 38 des
Handgriffs 12 ist keine Lagerwelle erforderlich. Das
erste Giriffteil 22 ist, wie oben beschrieben, somit wel-
lenfrei am Handgriff 12 gelagert. Zur Befestigung und
Sicherung des ersten Giriffteils 22 am Handgriff 12
sind keine zusatzlichen Bauelemente erforderlich,
die nicht ohnehin fiir das in den Figuren dargestellte
Instrument 10 erforderlich waren. Das Kraftibertra-
gungsglied 20 besitzt zudem zumindest eine Doppel-
funktion, denn es dient einerseits zur Ubertragung
von Schub- und Zugkraften vom ersten Griffteil 22 auf
die Maulteile 16 und zum anderen als Trager des
durch das Ende 28 gebildeten Sicherungsglieds, mit
dem verhindert wird, dass sich das erste Giriffteil 22
vom Handgriff 12 16sen kann.

[0078] Der Handgriff 12 kann vollstandig aus einem
sterilisierbaren Kunststoff hergestellt sein, beispiels-
weise Polyetheretherketon (PEEK). Auch im Ubrigen
kann das Instrument vollstdndig aus Kunststoff her-
gestellt sein. Es eignet sich damit hervorragend als
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Einwegprodukt.

[0079] Optional kann das Instrument 10 auch derart
modifiziert werden, dass der Schaft 14 zu Reini-
gungszwecken wieder vom Handgriff 12 |6sbar ist.

[0080] Des Weiteren kénnen die Fuhrungsglieder
bildenden Fihrungsnuten 88 und Vorspriinge 104
beziehungsweise 106 auch nur einseitig vorgesehen
sein, das heil’t nicht symmetrisch zur Bewegungse-
bene 40.

Patentanspriiche

1. Chirurgischer Handgriff (12) fir ein chirurgi-
sches Instrument (10), insbesondere ein endoskopi-
sches Instrument (10) oder ein Rohrschaftinstrument
(10), welcher Handgriff (12) mindestens ein erstes, in
einer Arbeitsstellung schwenkbar gelagertes Giriffteil
(22) umfasst, wobei das mindestens eine Griffteil (22)
wellenfrei, ohne zusatzliche Lagerwelle direkt am
Handgriff (12) gelagert ist, dadurch gekennzeich-
net, dass der Handgriff (12) insgesamt zweiteilig aus-
gebildet ist, dass das mindestens eine erste Giriffteil
(22) um eine Schwenkachse (24) verschwenkbar ge-
lagert ist, dass die Schwenkachse (24) durch einen
nichtbeweglichen Teil (82) des Handgriffs (12) ver-
lauft und dass der Handgriff (12) und das mindestens
eine erste Giriffteil (22) von einer Montagestellung, in
welcher sie voneinander geldst sind und/oder aulser
Eingriff stehen, in die Arbeitsstellung bringbar sind
durch eine Relativbewegung des Handgriffs (12) und
des mindestens einen Giriffteils (22).

2. Chirurgischer Handgriff nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass der Handgriff (12) ein
unbeweglich am Handgriff (12) angeordnetes zweites
Griffteil (26) umfasst.

3. Chirurgischer Handgriff nach Anspruch 2, da-
durch gekennzeichnet, dass der Handgriff (12) und
das zweite Griffteil (26) einstlickig ausgebildet sind.

4. Chirurgischer Handgriff nach einem der voran-
stehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass das mindestens eine erste Griffteil (22) einstul-
ckig ausgebildet ist.

5. Chirurgischer Handgriff nach einem der voran-
stehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass der Handgriff (12) mindestens teilweise aus ei-
nem Kunststoff hergestellt ist.

6. Chirurgischer Handgriff nach einem der voran-
stehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Schwenkachse (24) infolge einer Bewegung
des mindestens einen ersten Griffteils (22) am Hand-
griff (12) wandert.

7. Chirurgischer Handgriff nach einem der voran-

stehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass das mindestens eine erste Griffteil (22) mindes-
tens ein erstes Fihrungsglied (104, 106) aufweist,
dass am Handgriff (12) mindestens ein zum mindes-
tens einen ersten Fihrungsglied (104, 106) korres-
pondierendes zweites Fiihrungsglied (88) vorgese-
hen ist und dass eine Schwenkbewegung des min-
destens einen ersten Griffteils (22) durch die in der
Arbeitsstellung in Eingriff stehenden mindestens ei-
nen ersten und mindestens einen zweiten Flhrungs-
glieder (104, 106; 88) gefuhrt ist.

8. Chirurgischer Handgriff nach Anspruch 7, da-
durch gekennzeichnet, dass das mindestens eine
erste oder das mindestens eine zweite Fihrungs-
glied (104, 106; 88) in Form eines Fuhrungsvor-
sprungs (104, 106) ausgebildet ist und dass das je-
weils zugeordnete mindestens eine zweite oder das
mindestens eine erste Fuhrungsglied (104, 106; 88)
in Form einer korrespondierenden Fuhrungsausneh-
mung (88) ausgebildet ist.

9. Chirurgischer Handgriff nach Anspruch 8, da-
durch gekennzeichnet, dass das mindestens eine
erste FUhrungsglied (104, 106) und das mindestens
eine zweite FUhrungsglied (88) gekrimmt sind.

10. Chirurgischer Handgriff nach Anspruch 9, da-
durch gekennzeichnet, dass die Krimmung des min-
destens einen ersten Fihrungsglieds (104, 106)
und/oder des mindestens einen zweiten FUhrungs-
glieds (88) elliptisch ist.

11. Chirurgischer Handgriff nach Anspruch 9, da-
durch gekennzeichnet, dass die Krimmung des min-
destens einen ersten Fihrungsglieds (104, 106)
und/oder des mindestens einen zweiten Fihrungs-
glieds (88) kreisbogenférmig ist.

12. Chirurgischer Handgriff nach einem der An-
spriche 7 bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass ein
Winkelbereich, der von dem mindestens einen ersten
oder dem mindestens einen zweiten Fihrungsglied
(104, 106; 88) definiert wird, einem Schwenkwinkel-
bereich des mindestens einen ersten Griffteils (22)
entspricht oder im Wesentlichen entspricht.

13. Chirurgischer Handgriff nach einem der An-
spriche 7 bis 12, dadurch gekennzeichnet, dass das
mindestens eine erste und das mindestens eine
zweite Fuhrungsglied (104, 106; 88) inelastisch aus-
gebildet sind.

14. Chirurgischer Handgriff nach einem der vor-
anstehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass am Handgriff (12) mindestens eine erste Fih-
rungsflache (80, 90, 92) ausgebildet ist, an welcher
mindestens ein Teil (104, 106, 134, 136) des mindes-
tens einen ersten Griffteils (22) in der Arbeitsstellung
bei einer Schwenkbewegung entlang gleitet.
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15. Chirurgischer Handgriff nach einem der vor-
anstehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass am mindestens einen ersten Giriffteil (22) min-
destens eine zweite Fuhrungsflache (108, 110, 134,
136) ausgebildet ist, welche in der Arbeitsstellung bei
einer Schwenkbewegung an Oberflachenabschnitten
(80, 90, 92) des Handgriffs (12) entlang gleitet.

16. Chirurgischer Handgriff nach Anspruch 14
oder 15, dadurch gekennzeichnet, dass die mindes-
tens eine erste Fuhrungsflache (80, 90, 92) und/oder
die mindestens eine zweite Flhrungsflache (108,
110, 134, 136) einen Teil einer inneren oder dulleren
Zylinderoberflache oder Kugeloberflache bilden.

17. Chirurgischer Handgriff nach Anspruch 14 bis
16, dadurch gekennzeichnet, dass die mindestens
eine erste Fhrungsflache (90, 92) und/oder die min-
destens eine zweite Fuhrungsflache (108, 110) die
Schwenkachse (24) definieren.

18. Chirurgischer Handgriff nach einem der An-
spriiche 14 bis 17, dadurch gekennzeichnet, dass am
Handgriff (12) ein Fihrungskorper (82) vorgesehen
ist und dass die mindestens eine Fuhrungsflache (92)
einen Oberflachenbereich des Fihrungskoérpers (82)
bildet.

19. Chirurgischer Handgriff nach einem der vor-
anstehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass der Handgriff (12) und das mindestens eine ers-
te Griffteil (22) von der Montagestellung, in welcher
sie voneinander geldst sind und/oder auRer Eingriff
stehen, in die Arbeitsstellung bringbar sind durch
eine Relativbewegung des Handgriffs (12) und des
mindestens einen Griffteils (22) parallel zu einer
Langsachse (18) des Handgriffs (12).

20. Chirurgischer Handgriff nach einem der vor-
anstehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass mindestens ein Sicherungsglied (28) vorgese-
hen ist zum Sichern einer Lagerung des mindestens
einen ersten Griffteils (22) am Handgriff (12).

21. Chirurgischer Handgriff nach Anspruch 20,
dadurch gekennzeichnet, dass das mindestens eine
erste Griffteil (22) eine Sicherungsgliedaufnahme
(120) umfasst, in welcher das mindestens eine Siche-
rungsglied (28) in der Arbeitsstellung mindestens teil-
weise gehalten ist.

22. Chirurgischer Handgriff nach Anspruch 21,
dadurch gekennzeichnet, dass das mindestens eine
Sicherungsglied (28) in der Sicherungsgliedaufnah-
me (120) beweglich gelagert ist.

23. Chirurgischer Handgriff nach einem der An-
spriche 20 bis 22, dadurch gekennzeichnet, dass
das Sicherungsglied (28) ein verdicktes Ende (28)
aufweist und dass das verdickte Ende (28) in der Si-

cherungsgliedaufnahme (120) gelagert ist.

24. Chirurgischer Handgriff nach einem der An-
spriche 20 bis 23, dadurch gekennzeichnet, dass
das Sicherungsglied (28) in der Montagestellung
mindestens teilweise in die Sicherungsgliedaufnah-
me (120) einflhrbar ist und dass das mit dem Siche-
rungsglied (28) verbundene mindestens eine erste
Griffteil (22) und der Handgriff (12) von der Montage-
stellung in die Arbeitsstellung Uberfuhrbar sind.

25. Chirurgischer Handgriff nach einem der vor-
anstehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass mindestens ein Anschlag (84, 94, 118, 112, 114)
vorgesehen ist zum Begrenzen einer Schwenkbewe-
gung des mindestens einen ersten Giriffteils (22) und
des Handgriffs (12) relativ zueinander.

26. Chirurgischer Handgriff nach Anspruch 25,
dadurch gekennzeichnet, dass der mindestens eine
Anschlag (84, 94, 118, 112, 114) eine Bewegung des
mindestens einen ersten Giriffteils (22) und des min-
destens einen zweiten Giriffteils (26) aufeinander zu
und/oder voneinander weg begrenzt.

27. Chirurgischer Handgriff nach einem der An-
spriche 25 oder 26, dadurch gekennzeichnet, dass
der FUhrungskérper (82) den mindestens einen An-
schlag (84) umfasst.

28. Chirurgischer Handgriff nach einem der An-
spriche 25 bis 27, dadurch gekennzeichnet, dass
das mindestens eine erste Fuhrungsglied (80, 90, 92)
und/oder das mindestens eine zweite Fihrungsglied
(108, 110, 134, 136) den mindestens einen Anschlag
(94, 118) umfassen.

29. Chirurgischer Handgriff nach einem der An-
spriche 18 bis 28, dadurch gekennzeichnet, dass
das mindestens eine erste Giriffteil (22) eine Fuh-
rungskorperaufnahme (100) aufweist und dass der
Fuhrungskorper (82) in der Arbeitsstellung in der
FUhrungskdrperaufnahme (100) gefihrt ist.

30. Chirurgischer Handgriff nach Anspruch 29,
dadurch gekennzeichnet, dass die Fuhrungskoérper-
aufnahme (100) seitliche Fihrungsflachen (102) auf-
weist, dass der Fuhrungskérper (82) mindestens ab-
schnittsweise an den Fuhrungsflachen (102) anliegt
und dass die Fuhrungsflachen (102) senkrecht oder
im Wesentlichen senkrecht zur Schwenkachse (24)
verlaufen.

31. Chirurgischer Handgriff nach einem der An-
spriche 29 oder 30, dadurch gekennzeichnet, dass
in einer ersten extremen Schwenkstellung der Fuh-
rungskorper (82) in die Fuhrungskdrperaufnahme
(100) einfiihrbar ist beim Uberfiinren des mindestens
einen ersten Giriffteils (22) in die Arbeitsstellung und
dass in jeder anderen Schwenkstellung der Fh-
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rungskorper (82) in der Fihrungskérperaufnahme
(100) beweglich gehalten ist.

32. Chirurgisches Instrument (10) mit einem
Handgriff (12), welcher mindestens ein erstes, in ei-
ner Arbeitsstellung schwenkbar gelagertes Griffteil
(22) umfasst, wobei das mindestens eine Giriffteil (22)
wellenfrei, ohne zusatzliche Lagerwelle direkt am
Handgriff (12) gelagert ist, dadurch gekennzeichnet,
dass der Handgriff (12) insgesamt zweiteilig ausge-
bildet ist, dass das mindestens eine erste Griffteil (22)
um eine Schwenkachse (24) verschwenkbar gelagert
ist, dass die Schwenkachse (24) durch einen nichtbe-
weglichen Teil (82) des Handgriffs (12) verlauft und
dass der Handgriff (12) und das mindestens eine ers-
te Griffteil (22) von einer Montagestellung, in welcher
sie voneinander gel6st sind und/oder aulRer Eingriff
stehen, in die Arbeitsstellung bringbar sind durch
eine Relativbewegung des Handgriffs (12) und des
mindestens einen Giriffteils.

33. Chirurgisches Instrument nach Anspruch 32,
dadurch gekennzeichnet, dass der Handgriff (12) ein
Handgriff (12) nach einem der Anspriiche 2 bis 31 ist.

34. Chirurgisches Instrument nach einem der An-
spriiche 32 oder 33, dadurch gekennzeichnet, dass
das chirurgische Instrument (10) ein endoskopisches
Instrument (10) ist.

35. Chirurgisches Instrument nach einem der An-
spriche 32 bis 34, dadurch gekennzeichnet, dass
das chirurgische Instrument (10) einen langgestreck-
ten rohrformigen Schaft (14) aufweist.

36. Chirurgisches Instrument nach Anspruch 35,
dadurch gekennzeichnet, dass am einem distalen
Ende des Schafts (14) mindestens ein Werkzeugele-
ment (16) angeordnet ist.

37. Chirurgisches Instrument nach Anspruch 36,
dadurch gekennzeichnet, dass das mindestens eine
Werkzeugelement (16) beweglich am Schaft (14) ge-
lagert ist und dass im Schaft (14) ein Kraftibertra-
gungsglied (20) beweglich gelagert ist zum Ubertra-
gen einer Betatigungskraft vom mindestens einen
schwenkbar gelagerten ersten Griffteil (22) auf das
mindestens eine Werkzeugelement (16).

38. Chirurgisches Instrument nach Anspruch 37,
dadurch gekennzeichnet, dass das Kraftiibertra-
gungsglied (20) in Form einer Schub- und Zugstange
(20) ausgebildet ist.

39. Chirurgisches Instrument nach einem der An-
spruche 35 bis 37, dadurch gekennzeichnet, dass der
Handgriff (12) und der Schaft (14) miteinander I6sbar
verbindbar sind.

40. Chirurgisches Instrument nach Anspruch 39,

dadurch gekennzeichnet, dass das Kraftlibertra-
gungsglied (20) das mindestens eine Sicherungs-
glied (28) bildet oder umfasst.

Es folgen 6 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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