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Urządzenie manipulacyjne aparatu elektrochirurgicznego

Dziedzina techniki. Przedmiotem wynalazku jest
urządzenie manipulacyjne aparatu elektrochirur¬
gicznego, mające zastosowanie do sterowania pracą
aparatu przy przeprowadzaniu zabiegów chirur¬
gicznych.

Stan techniki. Znane z opisu patentowego Stan.
Zjedn. Am. 4123673 urządzenie manipulacyjne, w
postaci Uchwytu do elektrod czynnych, jest wypo¬
sażone w dwa przyciski, które są połączone z ukła¬
dem sterowania aparatu elektrochirurgicznego za
pomocą przewodu dwużyłowego z ekranem, a po¬
nadto do prowadzenia prądu zabiegowego w.cz.
wykorzystywany jest jeszcze jeden przewód ekra¬
nowany. W sumie do sterowania dwoma rodzajami
pracy aparatu, tj. cięciem i koagulacją, wykorzy¬
stuje się pięciobiegunowe połączenie urządzenia
manipulacyjnego z aparatem.

W innym urządzeniu manipulacyjnym aparatu
-elektrochirurgicznego znanym z opisu patentowego
Stan. Zjedn. Am. 4071028, w uchwycie do elektrod
czynnych występuje tylko jeden przycisk, przy
czym przycisk ten połączony jest dwoma przewo¬
dami z układem sterowania w postaci szeregowe¬
go połączenia transoptora i źródła prądu stałego,
a do prowadzenia prądu zabiegowego wielkiej czę¬
stotliwości wykorzystany jest trzeci przewód. Wsku¬
tek takiego rozwiązania sterowanie dwoma rodza¬
jami pracy aparatu, tj. cięciem i koagulacją, wy¬
maga dwóch osobnych urządzeń manipulacyjnych,
każdego tylko z jednym przyciskiem i połączonego

z aparatem aż trzema przewodami. Znane urządze¬
nia manipulacyjne aparatów elektrocłiirurgicznych
wymagają co najmniej trzybiegunowego połączenia
z aparatem, co powoduje konieczność stosowania

5 co najmniej trójżyłowego, specjalnego przewodu
odpornego na sterylizację oraz odpowiedniego wty¬
ku i gniazda. Mała elastyczność przewodu trzyżyło-
wego i większe obciążenie ręki chirurga pogarszają
warunki w jakich jest przeprowadzany zabieg.

10 Istota wynalazku. Celem wynalazku jest uprosz¬
czenie urządzenia manipulacyjnego aparatu elek¬
trochirurgicznego, polegające na zmniejszeniu ilości
żył w przewodzie łączącym urządzenie z apartem
do dwóch, przy zachowaniu możliwości sterowania

15 dwoma rodzajami pracy aparatu jednym urządze¬
niem manipulacyjnym w postaci uchwytu do
elektrod czynnych wyposażonego w dwa przyciski,
bądź w postaci wyłącznika nożnego z dwoma przy¬
ciskami.

26 Cel wynalazku został osiągnięty przez zastosowa¬
nie w urządzeniu manipulacyjnym wyposażonym
w dwa przyciski co najmniej jednego elementu
prostowniczego włączonego w szereg z jednym
z przycisków, w przypadku ich równoległego^ połą-

25 czenia <ze sobą i połączeniu tych przycisków prze¬
wodem dwużyłowym z układem sterowania apara¬
tu stanowiącym szeregowe połączenie źródła prądu
przemiennego oraz zespołu przekaźników w postaci
równoległego połączenia dwóch przekaźników,

30 z których co najmniej jeden reaguje na jeden tyl-
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ko kierunek prądu, zgodny z kierunkiem przewo¬
dzenia zastosowanego elementu prostowniczego.
W przypadku szeregowego połączenia przycisków
urządzenia manipulacyjnego cel wynalazku został
osiągnięty przez włączenie równolegle do każdego
przycisku po jednym elemencie prostowniczym,
każdy o przeciwnym kierunku przewodzenia i za¬
stosowanie w zespole przekaźników dwóch równo¬
legle ze sobą połączonych przekaźników, korzystnie
transoptorów, reagujących każdy na przeciwny kie¬
runek prądu. W przypadku stosowania urządzenia
manipulacyjnego jako uchwytu do elektrod z dwo¬
ma przyciskami między każdą z żył przewodu,
a układ sterujący aparatu włączony jest filtr dol-
noprzepustowy, a jedna z żył przewodu jest wyko¬
rzystana do prowadzenia prądu zabiegowego.

Takim urządzeniem manipulacyjnym połączonym
z aparatem tylko przewodem dwużyłowym, ope¬
rator może swobodnie wybierać dwa rodzaje prą¬
du zabiegowego charakterystyczne dla cięcia i koa¬
gulacji, elastyczny, dwużyłowy przewód mniej ob¬
ciąża rękę operatora, a ponadto dwubiegunowe
gniazda i wtyki są bardziej niezawodne i tańsze
w wytwarzaniu.

Objaśnienie rysunku. Przedmiot wynalazku jest
przedstawiony przykładowo na rysunku, na któ¬
rym fig. 1 przedstawia dwa urządzenia manipula¬
cyjne, jedno w postaci uchwytu do elektrod, dru¬
gie w postaci wyłącznika nożnego z dwoma przy¬
ciskami w wersji z jednym elementem prostowni¬
czym i jednym przekaźnikiem reagującym na jeden
tylko kierunek prądu, fig. 2 przedstawia dwa urzą¬
dzenia manipulacyjne w wersji, każde z dwoma
elementami prostowniczymi i dwoma przekaźnika¬
mi reagującymi, każdy na jeden tylko kierunek
prądu, zaś fig. 3 przedstawia układ połączeń przy¬
cisków w urządzeniu manipulacyjnym w postaci
wyłącznika nożnego.
- Przykład wykonania wynalazku. Urządzenie ma¬
nipulacyjne aparatu elektrochirurgicznego, w po¬
staci uchwytu do elektrod 5, jest wyposażone w
dwa przyciski 1 i 2, połączone ze sobą równolegle
i włączone między żyły 15 i 16,* z których jedna
żyła 16 stanowi część obwodu prądu zabiegowego
wielkiej częstotliwości, zawierającego kolejno po
sobie połączone następujące elementy: elektrodę •
czynną 20, elektroda dyspersyjną 17, przewód 18,
generator prądu wielkiej częstotliwości 19, gniazdo
13 i wtyk 14. Szeregowo z przyciskiem 1 włączona
gest dioda prostownicza 3. Przewód dwużyłowy 15,
\S połączony jest z układem sterowania aparatu za
Rpmocą dwubiegunowego wtyku 14, dwubieguno¬
wego gniazda 13 i dwóch filtrów dolnoprzepusto-
wych 11 i 12, które nie przepuszczają prądu wiel¬
kiej częstotliwości do układu sterowania.

Układ sterowania aparatu składa się ze źródła
prądu przemiennego 8 połączonego w szereg z zes¬
połem przekaźników, stanowiącym dwa przekaźniki
połączone ze sobą równolegle. Jeden z przekaźni¬
ków jest transoptorem 10, przy czym kierunek jego
diody elektroluminescencyjnej jest zgodny z kie¬
runkiem diody prostowniczej 3, zaś drugi przekaź¬
nik 9 jest przekaźnikiem reagującym na prąd prze¬
mienny. Dodatkowo występuje drugie niezależne
urządzenie manipulacyjne w postaci przycisku noż-

802
4

nego 26 o dwóch przyciskach 31 i 32, połączonych
ze sobą równolegle, przy czym w szereg z przy¬
ciskiem 31 włączona jest dioda 34. Przyciski połą¬
czone są przewodem dwużyłowym 6, 7 z układem

5 sterowania aparatu bez pośrednictwa filtrów 11 .
i 12.

Działanie urządzenia manipulacyjnego według
wynalazku polega na tym, że zamknięcie przy¬
cisku 1 lub 31 powoduje przepływ prądu pulsują-

10 cego, wyprostowanego jednopołówkowo przez dio¬
dę 3 lub 34 i diodę transoptora 10 wprowadzając
go w stan aktywny, przy czym drugi przekaźnik
pozostaje w stanie nieaktywnym. Zamknięcie przy¬
cisku 2 lub 32 powoduje przepływ prądu przemien-

15 nego i zadziałanie drugiego przekaźnika 9 reagu¬
jącego tylko na prąd przemienny. Każdy z <prze-

* kaźników wyzwala inny rodzaj prądu zabiegowe¬
go z generatora 19.

W innej wersji wykonania w manipulatorze apa-
20 ratu elektrochirurgicznego w postaci uchwytu do

elektrod 5 z dwoma przyciskami 21 i 22 występuje
szeregowe połączenie przycisków, a równolegle do
każdego z nich włączone są diody prostownicze 23
i 24 o przeciwnych kierunkach przewodzenia, a ja-

25 ko zespół przekaźników występują dwa transopto-
ry 10 i 25 połączone ze sobą odwrotnie równolegle.
W tym wypadku w urządzeniu manipulacyjnym,
stanowiącym wyłącznik nożny 26 z dwoma przy¬
ciskami 35 i 36, zastosowane jest również szere-

30 gowe połączenie przycisków, przy czym równolegle
do każdego z nich włączone są diody prostownicze
37 i 38 o przeciwnych kierunkach przewodzenia.
W razie zastosowania urządzenia manipulacyjnego
w postaci uchwytu do elektrod 5 z dwoma przy-

35 ciskami 21 i 22 połączonymi ze sobą szeregowo,
możliwe jest również przyłączenie do układu ste¬
rowania aparatu wyłącznika nożnego 26 z dwoma
przyciskami 31 i 32, które połączone są ze sobą
równolegle, przy czym w szereg z każdym z nich

40 włączona jest dioda prostownicza 33 i 34 (fig. 3).
Działanie urządzeń manipulacyjnych według tych

wersji polega na tym, że zamknięcie przycisku 22,
w urządzeniu manipulacyjnym stanowiącym uchwyt
elektrod 5, lub przycisku 35, ewentualnie przycisku

45 31, w urządzeniu manipulacyjnym stanowiącym wy¬
łącznik nożny 26, powoduje wprowadzenie w stan
aktywny transoptora 25 i wyzwolenie prądu zabie¬
gowego wielkiej częstotliwości, stosowanego np. do
koagulacji, zaś zamknięcie przycisku 21 lub 36,

50 ewentualnie przycisku 32, wprowadza w stan
aktywny drugi transoptor 10 i powoduje wyzwole¬
nie prądu zabiegowego wielkiej częstotliwości, sto¬
sowanego np. do cięcia. Jednoczesne wciśnięcie obu
przycisków 21 i 22 lub 35 i. 36, ewentualnie 31 i 32

55 spowoduje stan aktywny obu transoptorów 10 i 25
stwarzając możliwość włączenia trzeciego rodzaju
pracy aparatu elektrochirurgicznego, wykorzystu¬
jąc do jego uruchomienia iloczyn logiczny sygna¬
łów pojawiający się na wyjściu transoptorów

60 10 i 25.

Zastrzeżenia patentowe

1. Urządzenie manipulacyjne aparatu elektrochi¬
rurgicznego w postaci uchwytu do elektrod, połą-

65 czone poprzez zespół filtrów z układem sterowania
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aparatu elektrochirurgicznego, stanowiącym szere¬
gowe połączenie źródła prądu i zespołu przekaźni¬
ków, za pomocą przewodu wielożyłowego, zawie¬
rające dwa przyciski włączone między jedną z żył
a żyły pozostałe, znamienne tym, że przewód wielo¬
żyłowy jest przewodem o dwóch żyłach (15, 16),
między którymi włączone są dwa przyciski (1, 2)
połączone ze sobą równolegle, a w" szereg z co naj¬
mniej jednym z nich włączony jest element pro¬
stowniczy (3), przy czym źródłem prądu jest źród¬
ło prądu przemiennego (8), a zespół przekaźników
stanowi równoległe połączenie dwóch przekaźni¬
ków (9, 10), z których co najmniej jeden (10) rea¬
guje na jeden tylko kierunek prądu.

2. Urządzenie manipulacyjne według zastrz. 1,
znamienne tym, że dodatkowo do układu sterowa¬
nia aparatu elektrochirurgicznego włączony jest za
pomocą przewodu dwużyłowego (6, 7) wyłącznik
nożny (26) zawierający dwa przyciski (31, 32) po¬
łączone do siebie równolegle i włączone między
dwie żyły (6, 7), przy czym w szereg z co najmniej
jednym przyciskiem włączony jest element pro^
stowniczy (34).

3. Urządzenie manipulacyjne według zastrz. 1
albo 2, znamienne tym, że elementem prostowni¬
czym jest dioda.

4. Urządzenie manipulacyjne według zastrz. 1
albo 2, znamienne tym, że przekaźnikiem reagują¬
cym na jeden tylko kierunek prądu jest transop-
tor (10).

5. Urządzenie manipulacyjne aparatu elektrochi¬
rurgicznego w postaci uchwytu do elektrod, połą¬
czone poprzez zespół filtrów z układem sterowania
aparatu, stanowiącym szeregowe połączenie źródła
prądu i zespołu przekaźników, za pomocą przewo¬
du wielożyłowego, zawierające dwa przyciski włą¬
czone między jedną z żył, a żyły pozostałe, zna¬
mienne tym, że przewód wielożyłowy jest przewo-

10

15

20

35

dem o dwóch żyłach (15, 16), między którymi w*4-
czone są dwa przyciski (21, 22) połączone ze sobą
szeregowo, a równolegle do każdego z nich włączo-
ny jest element prostowniczy (23, Ź4) tak, że kie¬
runek przewodzenia jednego elementu prostowni¬
czego jest przeciwny do kierunku przewodzenia
drugiego, zaś źródłem prądu jest źródło prądu
przemiennego (8), przy czym zespół przekaźników
stanowi równoległe połączenie dwóch przekaźników
(10, 25), z których każdy reaguje na inny kierunek
prądu.

6. Urządzenie manipulacyjne według zastrz. 5,
znamienne tym, że dodatkowo do układu sterowa¬
nia aparatu elektrochirurgicznego dołączony jest,
za pomocą przewodu dwużyłowego (6, 7) wyłącz¬
nik nożny (26) zawierający dwa przyciski (35, 36)
połączone ze sobą szeregowo i włączone między
żyły (6, 7) przewodu, przy czxm równolegle do każ¬
dego z przycisków włączony jest element prostow¬
niczy (37, 38) tak, że kierunek przewodzenia jed¬
nego z elementów prostowniczych jest przeciwny
do kierunku przewodzenia drugiego.

7. Urządzenie manipulacyjne według zastrz. 5,
znamienne tym, że do układu sterowania dołączony
jest dodatkowo za pomocą przewodu dwużyłowego
(6, 7) wyłącznik nożny (26) zawierający dwa przy¬
ciski (31, 32) połączone do siebie równolegle i włą¬
czone między żyły (6, 7), przy czym w szereg
z każdym przyciskiem włączony jest element pro¬
stowniczy (33, 34) tak, że kierunek przewodzenia
jednego elementu prostowniczego jest przeciwny
do kierunku przewodzenia drugiego.

8. Urządzenie manipulacyjne według zastrz. 5.
znamienne tym, że przekaźnikiem reagującym na
jeden kierunek prądu jest transoptor.

9. Urządzenie manipulacyjne według zastrz. 5
albo 6, albo 7, albo 8, znamienne tym, że elemen¬
tem prostowniczym jest dioda.
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