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Relatério Descritivo da Patente de Invencéo para "APARELHO
CIRURGICO MOTORIZADO PARA CORTE E GRAMPEAMENTO COM
SISTEMA DE DISPARO QUE PODE SER RETRAIDO MANUALMENTE",
ANTECEDENTES

1. Campo da Invencéao

A presente invencdo refere-se geralmente a instrumentos cirtr-
gicos para corte e fixagao e, mais particularmente, a instrumentos cirlrgicos
motorizados para corte e fixagao.

2. Descricdo da Técnica Relacionada

Os instrumentos cirlirgicos endoscépicos sao frequentemente
preferenciais aos dispositivos para cirurgia aberta tradicionais uma vez que
uma incisao ou incisbes menores associadas as técnicas cirtirgicas endos-
copicas tendem a reduzir o tempo de recuperagédo e complicagdes no pos-
operatérias. Em consequéncia, desenvolvimento significativo tem resultado
em uma gama de instrumentos cirtirgicos endoscépicos que sdo adequados
para colocagao precisa de um manipulador de extremidade distal em um lo-
cal cirirgico desejado através de uma canula de um trocarte. Estes manipu-
ladores de extremidade distal engatam ao tecido de varias formas para obter
um efeito diagnéstico ou terapéutico (por exemplo, endo-cortador, garra, cor-
tador, grampeadores, aplicadores de presilhas, dispositivo de acesso, dispo-
sitivo de aplicagé@o de farmaco/terapia génica, e dispositive de energia com o
uso de ultrassom, RF, laser, etc.).

Grampeadores cirirgicos conhecidos incluem um manipulader
de extremidade que faz simultaneamente uma incisdo longitudinal no tecido
e aplica linhas de grampos em lados opostos da incisdo. O manipulador de
extremidade inclui par de membros de garra cooperadores que, se o instru-
mento € pretendido para aplicacbes endoscépicas ou laparoscépicas, & ca-
paz de passar através da passagem de uma canuia. Um dos membros de
garra recebe um cariucho de grampos tendo pelo menos duas fileiras de
grampos lateralmente espagadas. O outro membro de garra define uma gar-
ra fixa tendo bolsos formadores de grampos alinhados com as fileiras de

grampos dentro do cartucho. O instrumento inclui uma pluralidade de cunhas
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moveis que, quando acionadas distaimente, passam através das aberturas
no cartucho de grampos e engatam trocartes que suportam os grampos para
realizar o disparo dos grampos em diregéo a garra fixa.

Um exemplo de um grampeador cirGrgico adequado para aplica-
¢bes endoscopicas € descrito na Patente U.S. n°® 5.465.895, cuja descricao
aqui incorporada por referéncia em sua totalidade, que apresenta um endo-
cortador com agdes de fechamento e disparo distintas. Um clinico usando
este dispositivo & capaz de fechar os membros de garra sobre o tecido para
posicionar o tecido antes do disparo dos grampos. Uma vez que o clinico
tiver determinado que os membros de garra estdo prendendo o tecido apro-
priadamente, ele pode entdo disparar o grampeador cirlirgico com um Gnico
tempo de disparo ou com varios tempos de disparo, dependendo do disposi-
tivo. Disparar o grampeador cirlrgico causa seccionamento e grampeamento
do tecido. O seccionamento e grampeamento simultdneos evitam complica-
¢bes gue podem surgir durante a realizacéo dessas agbes sequencialmente
com diferentes instrumentos cirlirgicos que apenas seccionam ou grampei-
am, respectivamente, o tecido.

SUMARIO

Em um aspecto geral, varias modalidades da presente invencéao
podem incluir um instrumento cirtrgico motorizado para corte e fixagéo que
possui um eixo de acionamente, um motor engatavel seletivamente ao eixo
de acionamento, e um mecanismo de retorno manual configurado para retra-
ir o eixo de acionamento e soltar de modo funcional o metor do eixo de acio-
namento. Em pelo menos uma modalidade, um cirurgido, ou outro operador
do instrumento cirdrgico, pode utilizar o mecanismo de retorno manual para
retrair o eixo de acionamento apoés ele ter sido avangado, especialmente
quando o motor, ou uma fonte de alimentag&o que supre o motor, tiver fa-
lhado ou for incapaz de fornecer forga suficiente para retrair o eixo de acio-
namento, Em varias modalidades, a operagdo do mecanismo de retorno ma-
nual pode desconectar de modo funcional o motor do eixo de acionamento
através de disposicdes mecanicas, elétricas, eletrénicas, e/ou eletromecani-

cas, por exemplo.
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Em pelo menos uma modalidade, o instrumento pode incluir um
manipulador de extremidade que compreende um elemento de corte mével
para cortar um objeto pesicionado ne manipulador de extremidade, sendo
que o eixo de acionamento pode ser acoplado de modo funcional ao elemen-
to de corte e pode ser movimentado entre uma posicéo proximal e uma posi-
¢ao distal. Em pelo menos uma tal modalidade, o eixo de acionamento pode
incluir uma pluralidade de primeiros dentes de acionamento e uma pluralida-
de de segundos dentes de acionamento, em que o instrumento pode incluir
ainda uma engrenagem de pinhdo engatavel seletivamente com a pluralida-
de de primeiros dentes de acionamento, um motor configurado para girar a
engrenagem de pinhdo, e um gatilho de disparo configurado de modo que a
ativagao do gatilho de disparo acione o motor.

Em pelo menos uma modalidade, o instrumento pode ainda in-
cluir um pivé, uma alavanca que pode girar em torno do pivé em uma primei-
ra diregao e uma segunda diregdo, um came, em gue a alavanca é configu-
rada para movimentar o came entre uma primeira posicdo e uma segunda
posigdo, e uma mola de pinhdo configurada para inclinar a engrenagem de
pinh&o em engate funcional com o eixo de acionamento quando o came esta
na sua primeira posi¢ao. Em varias modalidades, o came pode ser configu-
rado para engatar a engrenagem de pinhdo quando o came & movimentado
da sua primeira posigdo para sua segunda posicdo e movimentar a engre-
nagem de pinh&o para longe do eixo de acionamento de modo que a engre-
nagem de pinhdo seja desengatada de modo funcional da pluralidade de
primeiros dentes de acionamento.

Em pelo menos uma modalidade, o instrumento pode ainda in-
cluir uma garra instalada de modo giratério na alavanca e uma mola da garra
engatada de modo funcional & garra, em que a mola da garra pode ser con-
figurada para movimentar a garra entre uma posigéo desengatada na qual a
garra esta desengatada funcionalmente da pluralidade de segundos dentes
de acionamento e uma posigao engatada na qual a garra esta engatada de
modo funcional a pluralidade de segundos dentes de acionamento. Em va-

rias modalidades, a mola da garra pode movimentar a garra entre suas posi-
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¢oes desengatada e engatada quando o came é movimentado da sua pri-
meira posigéo para sua segunda posicdo. Uma vez que a garra esta na sua
posicdo engatada, ela pode ser configurada para movimentar o eixo de acio-
namento da sua posigdo distal em diregéo a sua posicdo proximal quando a
alavanca é girada na primeira diregdo. A garra pode também ser configurada
para deslizar sobre a pluralidade de segundos dentes quando a alavanca é
girada na segunda direcéo.

Este sumario se destina a descrever resumidamente determina-
das modalidades do presente pedido. Deve-se compreender que o presente
pedido ndo se limita as modalidades apresentadas neste sumario, e se des-
tina a abranger modificagbes que estao incluidas no seu espirito & escopo,
como definido pelas reivindicagbes. Deve ser compreendido ainda que este
sumario nao deve ser lido ou interpretado de forma que limite o escopo das
reivindicagoes.

BREVE DESCRICAQO DAS FIGURAS
Varias modalidades da presente invencéo sdo descritas aqui a

titulo de exemplo em conjunto com as seguintes figuras, sendo que

as figuras 1 e 2 séo vistas em perspectiva de um instrumento ci-
rargico de corte e fixacéo;

as figuras 3 a 5 séo vistas explodidas de um manipulador de ex-
tremidade e um eixo do instrumento da figura 1;

a figura 6 & uma vista lateral do manipulador de extremidade de
acordo com a figura 3;

a figura 7 é uma vista explodida do cabo do instrumento da figu-
rat;

as figuras 8 e 9 sdo vistas em perspectiva parcial do cabo da fi-
gura 7;

a figura 10 € uma vista [ateral do cabo da figura 7;

a figura 11 é um diagrama esquematico de um circuito usado no
instrumento de acordo com varias modalidades;

As figuras 12 a 13 sao vistas laterais do cabo de acordo com ou-

tras modalidades;
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as figuras 14 a 22 ilustram diferentes mecanismos para fechar o
gatilho de fechamento de acordo com vérias modalidades:

as figuras 23A a B mostram uma junta universal ("junta em u")
gue pode ser empregada no ponto de articulagao do instrumento;

as figuras 24A a B mostram um cabo de torgao que pode ser
empregado no ponto de articulagdo do instrumento;

as figuras 25 a 31 ilustram um instrumento cirlirgico de corte e
fixagéo energizado de acordo com varias modalidades;

as figuras 32 a 36 ilustram um instrumento cinirgico de corte e
fixacao energizado de acordo com outras modalidades;

as figuras 37 a 40 ilustram um instrumento cirtirgice de corte e
fixacdo com retfroinformagao tatil de acordo com varias modalidades;

as figuras 41 e 42 ilustram um sensor proporcional que pode ser
usado de acordo com vérias modalidades;

a figura 43 & uma vista em perspectiva de um eixo de aciona-
mento & um mecanismo de retorno manual de um instrumento cirtirgico de
corte e fixagdo de acordo com vdrias modalidades da presente invengao;

a figura 44 é uma vista explodida do eixo de acionamento e do
mecanismo de retorno manual do instrumento cirlrgico de corte e fixagéo da
figura 43;

a figura 45 é outra vista em perspectiva do eixo de acionamento
e do mecanismo de retorno manual da figura 43;

a figura 46 € uma vista em elevagdo do eixo de acionamento e
do mecanismo de retorno manual da figura 43;

a figura 47 é uma vista em recorte parcial do mecanismo de re-
torno manual da figura 43 e um motor elétrico engatado de modo funcional
ao eixo de acionamento;

a figura 48 é outra vista em recorte parcial do mecanismo de re-
torno manual da figura 43 ilustrando uma alavanca, um came em uma pri-
meira posi¢ao, e uma garra instalada de modo pivotante na alavanca, onde a
garra esta sendo mantida em uma posigédo desengatada;

a figura 49 & outra vista em recorte parcial do mecanismo de re-



10

15

20

25

30

6/64

torno manual da figura 43 ilustrando o alavanca girada em uma primeira di-
recao, 0 came guase em uma segunda posicdo, e a garra na iminéncia de
ser movida para uma posigéo engatada com o eixo de acionamento par uma
mola da garra;

a figura 50 é outra vista em recorte parcial do mecanismo de re-
torno manual da figura 43 ilustrando a alavanca girada em uma segunda di-
regdo que € oposta a primeira diregdo, o came ainda na sua segunda posi-
¢ao, e a garra sendo deslizada ao longo de uma piuralidade de dentes no
eixo de acionamento;

a figura 51 & outra vista em recorte parcial do mecanismo de re-
torno manual da figura 43 ilustrando a alavanca girada novamente na primei-
ra diregédo, o came ainda na sua segunda posicdo, e a garra sendo usada
para retrair o eixo de acionamento;

a figura 52 € uma vista explodida de um manipulador de extre-
midade de acordo com uma modalidade da presente invengéo, o manipula-
dor de extremidade incluindo uma barra em faca configurada para ser aco-
plada de modo funcional ao eixo de acionamento da figura 43;

a figura 53 & uma vista em recorte do manipulador de extremi-
dade da figura 52;

a figura 54 & um diagrama de um eixo de acionamento e de um
mecanismo de retorno manual de um instrumento cirtirgico de corte e fixa-
¢ao de acordo com modalidades alternativas da presente invencao ilustran-
do um motor elétrico engatado de modo funcional ac eixo de acionamento;

a figura 55 & outro diagrama do instrumento cirirgico da figura
54 ilustrando o mecanismo de retorno manual engatado de modo funcional
ao eixo de acionamento e o motor elétrico desengatado funcionalmente do
eixo de acionamento;

a figura 56 € um diagrama de um eixo de acionamento giratério
e de um mecanismo de retorno manual de um instrumento cirdrgico de corte
e fixagdo de acordo com varias medalidades da presente invengao, o dia-
grama ilustrando uma engrenagem de pinh&o operacionalmente engatada &

caixa de engrenagem e um motor através de uma engrenagem propulsora;
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a figura 57 é um diagrama do mecanismo de retorno manual da
figura 56 jlustrando uma forquilha desengatada da engrenagem de pinhao de
modo a permitir que a mola da engrenagem de pinhao incline a engrenagem
de pinhdo em engate com uma alavanca do mecanismo de retorno manual
e, além disso, incline a engrenagem de pinh&o fora de engate com a engre-
nagem propulsora, o diagrama ilustrando com mais detalhes a alavanca em
uma posicéo inicial;

a figura 58 & um diagrama do mecanismo de retorno manual da
figura 56 ilustrando a alavanca sendo movida progressivamente de volta pa-
ra sua posicao inicial e a engrenagem de pinh&a parcialmente engatada com
a engrenagem propulsora;

a figura 59 € uma vista da extremidade da forquilha e da engre-
nagem de pinhao da figura 57,

a figura 60 € um diagrama esquematico de um circuito que inclui
uma chave configurada para ser acionada pela alavanca do mecanismo de
retragdo manual da figura 56, em que o acionamento da chave desengata
funcionalmente o motor;

a figura 61 € uma vista em perspectiva de um eixo de aciona-
mento e um mecanismo de retorno manual de um instrumento cirdirgico de
corte e fixagao de acordo com varias modalidades da presente invencao, o
diagrama ilustrando uma engrenagem de pinh&o apoiada de modo giratério
por um brago oscilante em que a engrenagem de pinhao é engatada funcio-
nalmente ao motor e ao eixo de acionamento;

a figura 62 € uma vista em recorte parcial do mecanismo de re-
torno manual da figura 61;

a figura 63 é uma vista em recorte parcial do mecanismo de re-
torno manual da figura 61 ilustrando uma alavanca girada em uma primeira
dire¢ao de modo a desengatar a alavanca do brago oscilante e permitir que
uma mola incline a engrenagem de pinh&o e o brago oscilante para longe do
eixo de acionamento;

a figura 64 & uma vista superior do eixo de acionamento e do

mecanismo de retorno manual da figura 61 ilustrando a engrenagem de pi-
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nhé&o engatada ao eixo de acionamento e ao motor;

a figura 65 & uma vista superior do eixo de acionamento e do
mecanismo de retorno manual da figura 61 ilustrando a engrenagem de pi-
nhéo desengatada do eixo de acionamento e do motor;

a figura 66 é uma vista em recorte parcial do eixo de acionamen-
to e do mecanismo de retorne manual da figura 61 ilustrando a engrenagem
de pinhao engatada ao eixo de acionamento e ao motor; e

a figura 67 &€ uma vista em recorte parcial do eixo de acionamen-
to e do mecanismo de retorno manual da figura 61 ilustrando a engrenagem
de pinhao desengatada do eixo de acionamento e do motor.

Os caracteres de referéncia correspondentes indicam as partes
correspondentes através das varias vistas. As exemplificagbes aqui descritas
ilustram modalidades preferenciais da invengdo, em uma forma, e tais e-
xemplificagdes néo devem ser consideradas como limitadoras do escopo da
invencéo de qualquer maneira.

DESCRICAO DETALHADA
Modalidades preferenciais do aparelho de grampeamento cirlir-

gico endoscdpico atualmente apresentado serdo agora descritas em deta-
lhes com relagdo aos desenhos, nos quais numerais de referéncia seme-
Ihantes designam elementos idénticos ou correspondentes em cada uma
das diversas vistas. Aqueles versados na técnica entenderéo que os disposi-
tivos e os métodos especificamente aqui descritos e ilustrados nos desenhos
em anexo sdo modalidades exemplares nao limitadoras, e que o escopo das

varias modalidades da presente invencdo é definido somente pelas reivindi-

cagbes, Os aspectos ilustrados ou descritos em conex@o com uma modali-

dade exemplificadora podem ser combinados com os aspectos de outras
modalidades. Essas modificagées e variagdes se destinam a estar incluidas
no escopo da presente invengao.

As figuras 1 e 2 representam um instrumento cirirgico de corte e
fixagdo 10. A modalidade ilustrada & um instrumento endoscopico e, em ge-
ral, as modalidades do instrumento 10 aqui descritas s&o instrumentos cirtir-

gicos endoscopicos de corte e fixagao. Deve-se observar, entretanto, que de
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acordo com varias modalidades da presente invengio, o instrumento pode
ser um instrumento cirirgico de corte e fixagao ndo endoscépico, tal como
com instrumento laparoscépico, por exemplo. Vrios instrumentos cirlirgicos
s&@o apresentados no pedido de patente n° de série U.S. 10/674,0286, intitula-
do "SURGICAL STAPLING INSTRUMENT INCORPORATING A MULTIS-
TROKE FIRING POSITION INDICATOR WITH RETRACTION MECHA-
NISM", depositado em 29 de setembro de 2003; pedido de patente n° de
série U.S. 11/343,498, intitulado "MOTOR-DRIVEN SURGICAL CUTTING
AND FASTENING INSTRUMENT WITH USER FEEDBACK SYSTEM", de-
positado em 31 de janeiro de 2006; e pedido de patente n° de série U.S.
11/487,936, intitulado "PNEUMATICALLY POWERED SURGICAL CUTTING
AND FASTENTING INSTRUMENT WITH MANUALLY OPERATED RE-
TRACTION APPARATUS", depositado em 2 de agosto de 2006, cujas des-
crigbes estao aqui incorporadas a titulo de referéncia.

O instrumento cirtirgico 10 representade nas figuras 1 e 2 com-
preende um cabo 6, um eixo 8, e um manipulador de extremidade articulado
12 conectado de forma articulada ao eixo 8 a um pivé de articulagdo 14. Um
controle de articulagcéo 16 pode ser fornecido adjacente ao cabo 6 para reali-
zar a rotagdo do manipulador de extremidade 12 sobre o pivé de articulagio
14. Na modalidade ilusirada, o manipulador de extremidade 12 é configurado
para atuar como um endocortador para fixar, seccionar, e grampear o tecido,
embora, em outras modalidades, diferentes tipos de manipuladores de ex-
tremidade possam ser usados como manipuladores de extremidade para
outros tipos de dispositivos cirtrgicos, como garras, cortadores, grampeado-
res, aplicadores de clipes, dispositivos de acesso, dispositivos de terapia por
farmacos e/ou génica, ultrassom, dispositivos a laser ou RF.

Q cabo 6 do instrumento 10 pode incluir um gatilho de fecha-
mento 18 € um gatilho de disparo 20 para acionar o manipulador de extremi-
dade 12. Sera reconhecido que os instrumentos que tém manipuladores de
extremidade direcionados a diferentes tarefas cirtirgicas podem ter niimeros
ou tipos diferentes de gatilhos ou outros controles adequados para operar o
manipulador de extremidade 12. O manipulador de extremidade 12 é mos-
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trado separadamente do cabo 6 por uma eixo 8, de preferéncia, alongada.
Em uma modalidade, um médico ou operador do instrumento 10 pode articu-
lar o manipulador de extremidade 12 em relagéo a eixo 8 pelo uso do contro-
le de articulag@o 16, conforme descrito em mais detalhes no pedido de pa-
tente pendente n° de série. U.S. 11/329.020, depositado em 10 de janeiro de
20086, intitulado "SURGICAL INSTRUMENT HAVING AN ARTICULATING
END EFFECTOR" por Geoffrey C. Hueil et al., cuja descrigdo completa esta
incorporada na presente invengao, a titulo de referéncia.

O manipulador de extremidade 12 inclui nesse exemplo, entre
outras coisas, uma canaleta de grampos 22 e um membro de fixagdo trans-
ladavel de modo articulado, tal come uma garra 24, que s&o mantidos em
um espacamento que assegura o grampeamento efetivo ou seccionamento
do tecido fixado no manipulador de extremidade 12, O cabo 8 inclui uma pe-
ga de pistola 26 em dire¢ado a qual um gatilho de fechamento 18 & puxado de
forma articulada pelo clinico para levar a fixagao ou fechamento da garra fixa
24 em direcéo a canaleta de grampos 22 do manipulador de extremidade 12
para desse modo fixar o tecido posicionado entre a garra da garra 24 e a
canaleta 22. O gatilho de disparo 20 estd mais afastado do gatilho de fe-
chamento 18. Quando o gatilho de fechamento 18 esta travado na posicao
de fechamento, como descrito em mais detalhes a seguir, o gatilho de dispa-
ro 20 pode girar levemente em direg¢do & pega de pistola 26 de modo que ele

possa ser alcangado pelo operador com o uso de uma mao. Entio o opera-

dor pode puxar o gatilho de disparo 20 de forma articulada em diregédo & pe-

ga de pistola 12 para causar o grampeamento e seccionamento de tecido
fixado no manipulador de extremidade 12. Em outras modalidades, diferen-
tes tipos de membros de fixagéo além da garra 24 podem ser usados, como,
por exemplo, uma garra de oposigéo, etc.

Sera reconhecido que os termos "proximal" e "distal" sdo usados
aqui com referéncia ao ato de apertar o cabo 6 de um instrumento 10 pelo
clinico. Portanto, o manipulador de extremidade 12 é distal em relagéo ao
cabo mais proximal 6. Sera reconhecido adicionalmente que, para conveni-

éncia e clareza, termos espaciais como "vertical" e "horizontal" sdo usados
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na presente invencao com relacdo aos desenhos. Entretanto, instrumentos
cirrgicos podem ser usados em muitas orientagbes e posigdes, e ndo pre-
tende-se que esses termos sejam limitadores e absolutos.

O gatilho de fechamento 18 pode ser acionado primeiro. Quando
satisfeito com o posicionamento do manipulador de extremidade 12, o clinico
pode retrair o gatilho de fechamento 18 para a posigcdo completamente fe-
chada e travada adjacente a pega de pistola 26. O gatilho de disparo 20 po-
de ent&o ser acionado. O gatilho de disparo 20 volta para a posicdo aberta
(mostrado nas figuras 1 e 2) quando o médico remove a pressao, conforme
descrito mais completamente .abai'xo. Um botéo de liberagdo do cabo 8,
quando abaixado pode liberar o gatilho de fechamento 18 travado. O botao
de liberagéo pode ser implementado de varias formas, como, por exemplo,
como um botéo de liberacdo deslizante 160 mostrado na figura 14, efou o
botdo 172 mosirado na figura 16.

A figura 3 € uma vista explodida do manipulador de extremidade
12 de acorde com vérias modalidades. Conforme mostrado na modalidade

ilustrada, o manipulador de extremidade 12 pode incluir, em adicao a canale-

ta 22 e & garra 24 previamente mencionadas, um instrumento de corte 32,

um trilho 33, um cartucho de grampos 34 que & assentado de modo removi-
vel na canaleta 22, e uma haste de parafuso helicoidal 36. O instrumento de
corte 32 pode ser, por exemplo, uma faca. A garra de garra 24 pode ser a-
berta e fechada de modo articulado em um ponto de pivé 25 conectado a
extremidade adjacente da canaleta 22. A garra 24 também pode incluir uma
aba 27 em sua extremidade adjacente que & inserida dentro de um compo-
nente de um sistema de fechamento mecénico (descrito adicionalmente a-
baixo) para abrir e fechar a garra de garra 24. Quando o gatilho de fecha-
mento 18 & acionado, isto &, puxado por um usuario do instrumento 10, a
garra de garra 24 pode girar em torno do: ponto de pivé 25 para a posigdo
fixada ou fechada. Se a fixagcdo do manipulador de extremidade & 12 for sa-
tisfatoria, o operador pode acionar o gatilho de disparo 20 que, como expli-
cado em mais detalhes acima, faz com que a faca 32 e o frilho 33 cofram

longitudinalmente ao longo da canaleta 22, cortando desse modo o tecido
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fixado dentro do manipulador de extremidade 12. O movimento do trilho 33
ao longo da canaleta 22 faz com que os grampos do cartucho de grampos
34 sejam dirigidos para o tecido seccionado e contra a garra de garra 24 fe-
chada, o que faz com que os grampos unam o tecido seccionado. Em varias
modalidades, o trilho 33 pode ser um componente integral do cartucho 34. A
Patente U.S. n® 6.978,921, intitulada "SURGICAL STAPLING INSTRUMENT
INCORPORATING AN E-BEAM FIRING MECHANISM", depositada em 20
de maio 2003, cuja descricdo estd aqui incorporada, a titulo de referéncia,
fornece mais detalhes sobre estes instrumentos de corte e fixagdo de dois
tempos. O trilho 33 pode ser parte do cartucho 34, de modo que quando a
faca 32 retrai apos a operacgéo de corte, o trilho 33 ndo retrai,

Deve ser observado que embora as modalidades do instrumento
10 aqui descritas empreguem um manipulador de extremidade 12 que gram-
peia o tecido seccionado, em outras modalidades técnicas diferentes para
unir ou selar o tecido seccionado podem ser usadas. Por exemplo, manipu-
ladores de extremidade que usam energia RF ou adesivos para unir o tecido
seccionado também podem ser usados. A patente U.S. n°® 5.709.680 intitula-
da "ELECTROSURGICAL HEMOSTATIC DEVICE" to Yates et al., deposita-

da em 22 de dezembro de 1994; e a patente U.S. n° 5.688.270 intitulada "E-

LECTROSURGICAL HEMOSTATIC DEVICE WITH RECESSED AND/OR
OFFSET ELECTRODES" de Yates et al., depositada em 18 de janeiro de
1995, cujas descricbes completas estao aqui incorporadas a titulo de refe-
réncia, apresentam um instrumento de corte endoscopice que usa energia
de RF para selar o tecido cortado. O pedido de patente n° de série U.S.
11/267.811 intitulado "SURGICAL STAPLING INSTRUMENTS STRUCTU-
RED FOR DELIVERY OF MEDICAL AGENTS" de Jerome R. Morgan, et al.,
depositado em 4 de novembro de 2005; e o pedido de patente n° de série
U.S. 11/267.383 entitled "SURGICAL STAPLING INSTRUMENTS STRUC-
TURED FOR PUMP-ASSISTED DELIVERY OF MEDICAL AGENTS" de
Frederick E. Shelton, IV, et al., depositado em 4 de novembro de 2005, cujas
descrigdes estdo também aqui incorporadas, a titulo de referéncia, apresen-

tam um instrumento de corte endoscépico que usa adesivos para unir o teci-
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do certado. Desse modo, embora a descri¢do da presente invengao refira-se
a operagbes de corte/grampeamento e similares, deve ser reconhecido que
esta € uma modalidade exemplificadora, e néo pretende ser limitadora. Qu-
tras técnicas de unido de tecidos também podem ser usadas.

As figuras 4 e 5 s&o vistas explodidas e a figura 6 & uma vista la-
teral do manipulador de extremidade 12 e da eixo 8 de acordo com varias
modalidades. Conforme mostrado na modalidade ilustrada, a eixo 8 pode
incluir um tubo de fechamento adjacente 40 e um tubo de fechamento distal
42 presos de modo pivotante por ligagbes de pivd 44. O tubo de fechamento
distal 42 inclui um sistema de abertura 45 dentro do qual a aba 27 na garra
24 é inserida de modo a abrir e fechar a garra 24, como descrito adicional-
mente a seguir. Disposto dentro dos tubos de fechamento 40, 42 pode estar
um tubo estruturante adjacente 46. Disposto dentro do tubo estruturante ad-
jacente 46 pode estar um eixo de acionamento rotacional principal (ou adja-
cente) 48 que se comunica com um eixo de acionamento secundario (ou dis-
tal) 50 através de um conjunto de engrenagens chanfradas 52. O eixo de
acionamento secundario 50 esta conectado a uma engrenagem propulsora
54 que engata uma engrenagem propulsora adjacente 56 da haste de para-
fuso helicoidal 36. A engrenagem chanfrada vertical 52b pode assentar e
pivotar em uma abertura 57 na extremidade distal do tubo estruturante adja-
cente 46. Um tubo estruturante distal 58 pode ser usado para fechar o eixo
de acionamento secundario 50 e as engrenagens propulsoras 54, 56. Coleti-
vamente, o eixo de acionamento principal 48, o eixo de acionamento secun-
dario 50, e o conjunfo de articulacéo (por exemplo, o conjunto de engrena-
gens chanfradas 52a-c) sé@o algumas vezes chamados na presente invengao
como o "conjunto do eixo de acionamente principal”.

Um rolamento 38, posicionado em uma extremidade distal da
canaleta de grampos 22, recebe o parafuso helicoidal 36, permitindo que o
parafuso helicoidal 36 gire livremente com relagéo a canaleta 22. A haste de
parafuso helicoidal 36 pode interligar uma abertura rosqueada (ndo mostra-
da) da faca 32 de modo que a rotagdo da haste 36 faz com que a faca 32

gire em posicdo distal ou em dire¢gdo proximal (dependendo da diregao da
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rotagéo) através da canaleta de grampos 22. Consequentemente, quando o
eixo de acionamento principal 48 é feito girar pela atuagéo do gatilho de dis-
paro 20 (conforme explicado em mais detalhes abaixo), o conjunto de en-
grenagens chanfradas 52a-c faz com que o eixo de acionamento secundario
50 girem o que, por sua vez, devido ao engate das engrenagens propulsoras
54, 56, faz com que a haste de parafuso helicoidal 36 gire, 0 que faz com
que o elemento de acionamento da faca 32 corra longitudinalmente ao Jonge
da canaleta 22 para cortar qualquer tecido fixado dentro do manipulador de
extremidade. O trilho 33 pode ser produzido a partir de, por exemplo, plasti-
co, e pode ter uma superficie distal inclinada. Conforme o trilho 33 percorre a
canaleta 22, a superficie inclinada a frente pode impulsionar ou direcionar os
grampos no cartucho de grampos para o tecido cortado e contra a garra de
garra 24. A garra 24 vira os grampos grampeando, assim, o tecido cortado.
Quando a faca 32 & retraida, a faca 32 e o trilho 33 podem ficar desengata-
dos saindo, assim, do trilho 33 na extremidade distal da canaleta 22.

As figuras 7 a 10 ilustram uma modalidade exemplificadora de
um endocortador motorizado, e em particular, do seu cabo, que fornece re-
troinformacéao ao usuario com relacéo a implantagéo e forga de carregamen-
to do instrumento de corte no manipulador de extremidade. Além disso, a
modalidade pode usar energia fornecida pelo usudrio na retracde do gatilho
de disparo 20 para energizar o dispositivo (um modo chamado de "auxiliado
por energia"). Conforme mostrado na modalidade ilustrada, o cabo 6 inclui
pecas laterais inferiores externas 59, 60 e pecgas laterais superiores externas
61, 62 que se encaixam para formar, em geral, o exterior do cabo 6. Uma
bateria 64, como uma bateria & base de ions de Li, pode ser fornecida na
por¢ao da pega de pistola 26 do cabo 6. Em algumas modalidades, a bateria
pode compreender uma bateria de LIMnO2 e/ou NiCd, por exemplo. Em cer-
tas modalidades, a bateria pode ser externa a porgédo de pega de pistola 26
e/ou ao instrumento cirdrgico como um todo, por exemplo. A bateria 64 ali-
menta um motor 65 disposto em uma porgao superior da porg¢do de pega de
pistola 26 do cabo 6. De acordo com varias modali,dades, o motor 65 pode

ser um motor de acionamento escovado de corrente continua com uma rota-
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gao maxima de, aproximadamente, 5000 RPM, por exemplo, Em certas mo-
dalidades, a rotagéo pode ser de aproximadamente 20000 RPM, por exem-
plo, menos que 20000, mais que 20000, e/ou uma velocidade adequada pa-
ra a carga e/ou pardmetros operacionais necessarios. O motor 64 pode dire-
cionar um conjunto de engrenagens chanfradas a 90° 66 gue compreende
uma primeira engrenagem chanfrada 68 e uma segunda engrenagem chan-
frada 70. O conjunto de engrenagens chanfradas 66 pode direcionar um con-
junto de engrenagens planetarias 72. O conjunto de engrenagens planeta-
rias 72 pede incluir uma engrenagem de pinhao 74 coneétada a um eixo de
acionamento 76. A engrenagem de pinhdo 74 pode direcionar uma engrena-
gem de contato 78 que direciona um tambor com engrenagem helicoidal 80
atraveés de um eixo de acionamento 82. Um anel 84 pode ser rosqueado so-
bre o tambor com engrenagem helicoidal 80. Desta forma, quando o motor
65 gira, o anel 84 é forgado a .correr ab longo do tambor com engrenagem
helicoidal 80 através do conjunto de engrenagens chanfradas 66, do conjun-
to de engrenagens planetarias 72 e da engrenagem 78 interpostos.

O cabo 6 pode, também, incluir um sensor de funcionamento do
motor 110 em comunicagao com o gatilho de disparo 20 para detectar quan-
do o gatilho de disparo 20 foi puxado (ou "fechado") contra a porgéo de pega
de pistola 26 do cabo 6 pelo operador para ativar, assim, a operagéo de cor-
te/grampeamento pelo manipulador de extremidade 12. O sensor 110 pode
ser um sensor proporcional como, por exemplo, um reostato, um resistor va-
riavel, e/ou uma chave de limite. Quando o gatilho de disparo 20 é puxado, o
sensor 110 detecta o0 movimento, e envia um sinal elétrico indicativo da ten-
s@o (ou poténcia) a ser suprida ao motor 65. Quando o sensor 110 é um re-
sistor variavel ou similares, a rotagdo do motor 65 pode ser geralmente pro-
porcional & quantidade de movimento do gatilho de disparo 20. Isto &, se o
operador puxar ou fechar o gatilho de disparo 20 apenas um pouco, a rota-
¢ao do motor 65 é relativamente baixa. Quando o gatilho de disparo 20 &
puxado completamente (ou esta na posicao completamente fechada), a ro-
tagdo do motor 65 esta no seu maximo. Em outras palavras, quanto mais

forte o usuario puxa o gatilho de disparo 20, maior é a tensdo aplicada ao
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motor 65, gerando maiores taxas de rotagao.

O cabo 6 pode incluir uma peca intermediaria do cabo 104 adja-
cente a porgéo superior do gatilho de disparo 20. O cabo 6 pode compreen-
der também uma mola de polarizagao 112 conectada entre colunas na peca
intermediaria do cabo 104 e no gatilho de disparo 20. A mola de polarizagao
112 pode colocar o gatilho de disparo 20 na sua posigao completamente a-
berta. Desta forma, quando o operador libera o gatilho de disparo 20, a mola
de polarizagédo 112 puxara o gatilho de disparo 20 até sua posicdc aberta,
removendo, assim, a atuagéo do sensor 110, e parando a rotagdo do motor
65. Além disso, por causa da mola de polarizagao 112, a qualquer momento
que um usuario fechar o gatilho de disparo 20, ele sentira resisténcia & ope-
racdo de fechamento fornecendo, assim, ao usudrio retroinformagao relacio-
nada a quantidade de rotacao exercida pelo motor 65. Adicionalmente, o o-
perador pode para a retragdo do gatilho de disparo 20 para remover, assim,
a forga do sensor 100, para parar o motor 65. Assim, o usuério pede parar a
implantacdo do manipulador de exiremidade 12, fornecendo, assim, uma
medida de controle da operagdo corte/fixagado ao operador.

A extremidade distal do tambor com engrenagem helicoidal 80
inclui um eixo de acionamento distal 120 que direciona uma engrenagem
122, pareada a uma engrenagem de pinhdo 124. A engrenagem de pinh&o
124 esta conectada ao eixo de acionamento principal 48 do conjunto do eixo
de acionamento principal. Desta forma, a rotagdo do motor 65 faz com que o
conjunto do eixo de acionamento principal gire, o que causa a atuagéo do
manipulador de extremidade 12, conforme descrito acima.

O anel 84 rosqueado ao tambor com engrenagem helicoidal 80
pode incluir uma coluna 86 que esta disposta no interior de uma fenda 88 de
um brago dotado de fendas 90. O braco dotado de fendas 90 possui uma
abertura 92 na sua extremidade oposta 94 que recebe um pino pivé 96 que
esta conectado entre as pegas laterais externas do cabo 59, 80. O pino pivo
96 também esta disposto através de uma abertura 100 no gatilho de disparo
20 e uma abertura 102 na pe¢a intermedidria do cabo 104.

Além disso, o cabo 6 pode incluir um sensor de reversdo do mo-



10

15

20

25

30

17/64

tor (ou de fim de curso) 130 e um sensor de parada do motor (ou de inicio de
curso) 142. Em varias modalidades, o sensor de reversdo do motor 130 pe-
de ser uma chave de limite localizada na extremidade distal do tambor com
engrenagem helicoidal 80 de modo que o anel 84 rosqueado no tambor com
engrenagem helicoidal 80 contacte e ative o sensor de reversdo do motor
130 quando o anel 84 alcancar a extremidade distal do tambor com engre-
nagem helicoidal 80. O sensor de reversdo do motor 130, quando ativado,
envia um sinal para o motor 85 reverter sua direcio de rotagé@o, removendo,
assim, a faca 32 do manipulador de extremidade 12 apés a operagédo de cor-
te.

O sensor de parada do motor 142 pode ser, por exemplo, uma
chave de limite normalmente fechada. Em varias modalidades, ele pode es-
tar localizado na extremidade adjacente do tambor com engrenagem helicoi-
dal 80 de modo que o anel 84 ative a chave 142 quando o anel 84 atingir a
exitremidade adjacente do tambor com engrenagem helicoidal 80,

Em funcionamento, quando um operador do instrumento 10 pu-
xa o gatilho de disparo para tras 20, o sensor 110 detecta o posicionamento
do gatilho de disparo 20 e envia um sinal para o mofor 65 gerar rotagao do
motor 65 para frente, por exemplo, a uma taxa proporcional a forgca que o
operador puxou o gatilho de disparo 20 para tras. A rotagédo do motor 85 pa-
ra frente, por sua vez, faz com que a engrenagem 78 na extremidade distal
do conjunto de engrenagens planetarias 72 gire fazendo, assim, com que o
tambor com engrenagem helicoidal 80 gire, o que faz com que o anel 84
rosqueado no tambor com engrenagem helicoidal 80 corra em posigédo distal
ao longo do tambor com engrenagem helicoidal 80. A rotagdo do tambor
com engrenagem helicoidal 80 também direciona o conjunto do eixo de a-
cionamento principal conforme descrito acima que, por sua vez, leva ao po-
sicionamento da faca 32 no manipulador de extremidade 12. Isto &, a faca 32
e o frilho 33 sdo levados a cruzar a canaleta 22 longitudinalmente, cortando,
assim, o tecido fixade no manipulador de extremidade 12. Além disso, a ope-
racdo de grampeamento do manipulador de extremidade 12 & ocasionada

em modalidades nas quais um manipulador de extremidade do tipo grampe-
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ador é usado.

Quando a operagdo de corte/grampeamento do manipulador de
extremnidade 12 estiver terminada, o anel 84 no tambor com engrenagem
helicoidal 80 tera atingido a extremidade distal do tamber com engrenagem
helicoidal 80 fazendo, assim, com que o sensor de reversdo do motor 130
seja ativado, o que envia um sinal para o motor 65 para fazer com que o mo-
tor 65 reverta sua rotagéo. Por sua vez, isto faz com que a faca 32 retraia e
também faz com que o anel 84 no tambor com engrenagem helicoidal 80 se
movimentara para tras até a extremidade adjacente do tambor com engre-
nagem helicoidal 80.

A peca intermediaria do cabo 104 inclui um ressalto na parte
posterior 106 que se acopla ao braco fendido 90, conforme é melhor mostra-
do nas figuras 8 e 9. A peca intermediaria do cabo 104 tem, também, um
blogueio de movimento para frente 107 que se acopla ao gatilho de disparo
20. O movimento do brago fendido 90 é controlado, como explicado acima,
pela rotagdo do motor 65. Quando o brago fendido 90 gira em sentido anti-
horario (CCW) enquanto o ane! 84 vai da extremidade adjacente do tambor
com engrenagem helicoidal 80 para a extremidade distal, a pega intermedia-
ria do cabo 104 estara livre para girar no sentindo anti-horario. Desta forma,
enquanto o usuario puxa o gatilhe de disparo 20, o gatilho de disparo 20 ira
se acoplar ao bloqueio de movimento para frente 107 da peca intermediaria
do cabo 104, fazendo com que a pega intermediaria do cabo 104 gire em
sentido anti-horario. Devido ao acoplamento do ressalto na parte posterior
106 ao brago fendido 90, entretanto, a peca intermediaria do cabo 104 sera
capaz de girar apenas em sentindo anti-horario até o ponto permitide pelo
brago fendido 90. Desta forma, se o motor 65 parar de girar por algum moti-
vo, o brago fendido 80 iré parar de girar e o usuario nao serd mais capaz de
puxar o gatilho de disparo 20 porque a peca intermediaria do cabo 104 nao
estara livre para girar em sentindo anti-horario por causa do brago fendido
90.

As figuras 41 e 42 ilustram dois estados de um sensor variavel

que pode ser usado como o sensor de funcionamento do motor 110, O sen-
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sor 110 pode incluir uma porgao de face 280, um primeiro eletrodo (A) 282,
um segundo eletrodo (B) 284, e um material dielétrico compressivel 286 (por
exemplo, EAP) entre os eletrodos 282, 284. O sensor 110 pode ser posicio-
nado de modo que a porgao de face 280 entre em contato com o gatilho de
disparo 20 quando retraida. Consequentemente, quando o gatilho de disparo
20 ¢ retraido, o material dielétrico 286 é comprimido, conforme mostrado na
figura 42, para que os eletrodes 282, 284 fiquem préximos. Uma vez que a
distancia "b" entre os eletrodos 282, 284 esta diretamente relacionada com a
impedancia entre os eletrodos 282, 284, quanto maior a distancia, maior & a
impedancia, e quanto menor a distancia, menor é a impedancia. Desta for-
ma, a quantidade de compressdo do material dielétrico 286 causada pela
retragao do gatilho de disparo 20 (denotada como forga "F" na figura 42) é
proporcional & impedéancia entre os eletrodos 282, 284, que pode ser usada
para controlar proporcionalmente o motor 65.

Os componentes de um sistema de fechamento exemplificador
para fechar (ou fixar) a garra 24 do manipulador de extremidade 12 pela re-
traga@o do gatilho de fechamento 18 também s&o mostrados nas figuras 7 a
10. Na modalidade ilustrada, o sistema de fechamento inclui uma forquilha
250 conectada ao gatilho de fechamento 18 por um pino 251 que é inserido
atraves de aberturas alinhadas no gatilho de fechamento 18 e na forquilha
250. Um pino pivo 252, em torno do qual o gatilho de fechamento 18 pivota,
€ inserido através de outra abertura no gatilho de fechamento 18 que esta
deslocada em relagao a onde o pino 251 é inserido no gatilho de fechamento
18. Desta forma, a retracéo 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 sentindo anti-horario. A extremidade distal da forquilha
250 esta conectada, através de um pino 254, a uma primeira bragadeira de
fechamento 256. A primeiro bragadeira de fechamento 256 se conecta a
uma segunda bragadeira de fechamento 258. Coletivamente, as bragadeira s
de fechamento 256, 258 definem uma abertura na qual a extremidade adja-
cente do tubo de fechamento adjacente 40 (vide figura 4) é assentado e

mantido de modo que o movimento longitudinal das bracadeira s de fecha-
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mento 256, 258 gere movimento longitudinal pelo tubo de fechamento adja-
cente 40. O instrumento 10 inclui, também, uma haste de fechamento 260
disposta dentro do tubo de fechamento adjacente 40. A haste de fechamento
260 pode incluir uma abertura 261 dentro da qual uma coluna 263 em uma
das pegas externas do cabo, tal como a peca lateral inferior externa 59 na
modalidade ilustrada, esta disposta para conectar de modo fixo a haste de
fechamento 260 ao cabo 8. Desta forma, o tubo de fechamento adjacente 40
& capaz de se movimentar longitudinalmente em relagédo a haste de fecha-
mento 260, A haste de fechamento 260 pode, também, incluir um colar distal
287 que se encaixa dentro de uma cavidade 269 no tubo estruturante adja-
cente 46 e & nele mantido por uma tampa 271 (vide figura 4).

Em funcionamento, quando a forquilha 250 gira devido a retra-
¢ao do gatilho de fechamento 18, as bragadeira s de fechamento 256, 258
fazem com que o tubo de fechamento adjacente 40 se mova distalmente (is-
to &, se afaste da extremidade do cabo do instrumento 10), o que faz com
que o tubo de fechamento distal 42 se mova distalmente causando a rotagdo
da garra 24 em torno do ponto pivé 25 na posigao fechada ou presa. Quando
o gatilho de fechamento 18 esta destravado da posigdo travada, o tubo de
fechamento adjacente 40 & forgado a deslizar proximalmente, o que faz com
que o tubo de fechamento distal 42 deslize proximalmente que, em virtude
da aba 27 estar inserida na abertura 45 do tubo de fechamento distal 42, faz
com que a garra 24 gire em forno do ponto pivé 25 para a posigio aberta ou
solta. Desta forma, pela retragdo e travamento do gatilho de fechamento 18,
um operador pode prender o tecido entre a garra 24 e a canaleta 22, e pode
soltar o tecido apos a operacdo de corte/grampeamento por destravar o gafi-
lho de fechamento 20 da posigéo travada.

A figura 11 & um diagrama esquemdético de um circuito elétrico
do instrumento 10. Quando um operador puxa inicialmente o gaftilho de dis-
paro 20 apés o travamento do gatilho de fechamento 18, o sensor 110 é ati-
vado permitindo que corrente flua através dele. Se a chave do sensor de re-
versdo do motor normalmente aberto 130 estiver aberta (o que significa que

a extremidade do curso do manipulador de extremidade néo foi atingida), a
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carrente pode fluir para um relé de polo simples e acionamento duplo 132.
Uma vez que a chave do sensor de reversdo do motor 130 ndo esta fecha-
da, o indutor 134 do relé 132 pode ndo ser energizado e entdo o relé 132
estard no seu estado ndo energizado. Em certas modalidades, a corrente
pode ser revertida através de uma chave, tal como uma chave de polo sim-
ples e acionamento duplo, por exemplo. Em pelo menos uma medalidade, o
motor pode ser revertido sem o uso de um relé. O circuito in¢lui, também, um
sensor de travamento do cartucho 136. Se 0 manipulador de extremidade 12
incluir um cartucho de grampos 34, o sensor 136 estard no estado fechado,
pemitindo o fluxo da corrente. De outro modo, se o manipulador de extremi-
dade 12 nao incluir um cartucho de grampos 34, o sensor 136 estara aberto
impedindo, assim, que a bateria 64 energize o motor 65.

Quando o cartucho de grampos 34 esta presente, o sensor 136
é fechado, o que energiza um relé de polo Unico e acionamento Unico 138.
Quando o relé 138 & energizado, a corrente flui pelo relé 136, através do
sensor de resistor variavel 110, até o motor 65 através de um relé de polo
duplo e acionamento duplo 140 energizando, assim, 0 motor 65 e permitindo
gue ele gire em diregao progressiva.

Quando o manipulador de extremidade 12 atinge a extremidade

do seu curso, o sensor de reversdo do motor 130 sera ativado fechando, as-

sim, a chave 130 e energizando o relé 134. Isto faz com que o relé 134 as-
suma seu estado energizado (ndo mostrado na figura 13) que faz com que a
corrente contorne o sensor de travamento do cartucho 136 e o resistor varia-
vel 110, e em vez disso faz com que a corrente flua para o relé de polo duplo
e acionamento duplo normalmente fechado 142 e de volta para o motor 65,
mas através do relé 140, o que faz com que o motor 65 reverta sua direcéo
rotacional.

Pelo fato da chave do sensor de parada do motor 142 ser nor-
malmente fechada, a corrente ira fluir de volta para o relé 134 para manté-lo
fechado até que a chave 142 abra. Quando a faca 32 é completamente re-
traida, a chave do sensor de parada do motor 142 é ativado, fazendo com

que a chave 142 abra removendo, assim, a energia do motor 65.
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Em outras modalidades, ao invés de um sensor do tipo propor-
cional 110, um sensor do tipo liga-desliga pode ser usado. Em tais modali-
dades, a taxa de rotagdo do motor 65 nd@o seria proporcional & forca aplicada
pelo operador. Em vez disso, 0 motor 65 giraria, geralmente, a uma taxa
constante. Mas o operador ainda sentiria retroinformacéo de forga porque o
gatilho de disparo 20 esta instalado no trem de acionamento da engrena-
gem.

A figura 12 & uma vista lateral do cabo 6 de um endocortador
motorizado energizado de acordo com outra modalidade. A modalidade da
figura 12 & similar a das figuras 7 a 10 com a excegado de que na modalidade
da figura 12, ndo ha um brago fendido conectado ao anel 84 rosqueado no
tambor com engrenagem helicoidal 80. Em vez disso, na modalidade da figu-
ra 12, o anel 84 inclui uma porgdo sensora 114 gue se move com o anel 84
conforme o anel 84 avanga para baixo (e de volta) no tambor com engrena-
gem helicoidal 80. A porgcéo sensora 114 inclui um entalhe 116. O sensor de
revers&o do motor 130 pode estar situado na extremidade distal do entalhe
116 e o sensor de parada do motor 142 pode estar situado na extremidade
adjacente do entalhe 116. Conforme o anel 84 se move para baixo do tam-
bor com engrenagem helicoidal 80 (e de volta), a porgdo sensora 114 se
move com ele. Adicionalmente, conforme mostrado na figura 12, a pega in-
termediaria 104 pode ter um brago 118 que se estende para dentro do enta-
lhe 12,

Em funcionamento, conforme um operador do instrumento 10 re-
trai o gatilho de disparo 20 em direcdo a pega de pistola 26, o sensor de fun-
cionamento do motor 110 detecta o movimento e envia um sinal para energi-
zar o motor 65, o que faz com gue, dentre outras coisas, o tambor com en-
grenagem helicoidal 80 gire. Conforme o tambor com engrenagem helicoidal
80 gira, o anel 84 rosqueado no tambor com engrenagem helicoidal 80 a-
vanca (ou retrai, dependendo da rotacéo). Além disso, devido ao ato de pu-
xar o gatilho de disparo 20, a pec¢a intermediaria 104 gira no sentindo anti-
horario com o gatilho de disparo 20 devido ao bloqueio do movimento para

frente 107 que engata o gatilho de disparo 20. A rotagdo no sentindo anti-
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horario da pega intermedidria 104 faz com que o brago 118 gire no sentindo
anti-horario com a porgao sensora 114 do anel 84 de modo que o brago 118
fique disposto no entalhe 116. Quando o anel 84 alcancga a extremidade dis-
tal do tambor com engrenagem helicoidal 80, o brago 118 ira entrar em con-
tato e, assim, ativar o sensor de reversao do motor 130. De modo similar,
quando o anel 84 atinge a extremidade adjacente do tambor com engrena-
gem helicoidal 80, o brago ird entrar em contato e, assim, acionar o sensor
de parada do motor 142. Estas acbes podem reverter e parar @ motor 65,
respectivamente, conforme descrito acima.

A figura 13 & uma vista lateral do cabo 6 de um endocortador
motorizado energizado de acorde com outra modalidade. A modalidade da
figura 13 é similar a das figuras 7 a 10 com a exce¢do de que nha modalidade
da Figura 13, ndo héa fenda no brago 90. Em vez disso, o anel 84 rosqueado
no tambor com engrenagem helicoidal 80 inclui um canal vertical 126. Em
vez de uma fenda, o brago 90 inclui uma coluna 128 que é disposta no canal
126. Conforme o tambor com engrenagem helicoidal 80 gira, o anel 84 ros-
queado ne tambor com engrenagem helicoidal 80 avanca (ou retrai, depen-
dendo da rotagéo). O brage 90 gira no sentindo anti-horario 4 medida que o
anel 84 avanga em virtude da coluna 128 estar disposta no canal 1286, con-
forme mostrado na figura 13.

Conforme mencionado acima, ao usar um instrumento motoriza-
do de dois tempos, o operador primeiro puxa de volta e frava o gatilho de
fechamento 18. As figuras 14 e 15 mostram uma modalidade de uma forma
de travar o gatilho de fechamento 18 a porgao de pega de pistola 26 do cabo
6. Na modalidade ilustrada, a porgé@o de pega de pistola 26 inclui um gancho
150 que é fracionado para girar em sentindo anti-horario em redor de um
ponto pivé 151 por uma mola de torgao 152. Além disso, o gatilho de fecha-
mento 18 inclui uma barra de fechamento 154. Na medida em gue o opera-
dor puxa o gatilho de fechamento 18, a barra de fechamento 154 engata
uma porgao inclinada 156 do gancho 150 girando, assim, o gancho 150 para
cima (ou em sentido horario nas figuras 12 a 13) até que a barra de fecha-

mento 154 passe completamente pela porgéo inclinada 156, passe para den-
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tro de um entalhe rebaixado 158 do gancho 150, que trava o gatilho de fe-
chamento 18 no Iﬁgar. O operador pode: liberar o gatilho de fechamento 18
ao pressionar um botao deslizante de liberag&o 160 no lado de tras ou opos-
to da porgao de pega de pistola 26. A pressao do botdo deslizante de libera-
¢do 160 gira o gancho 150 em sentido horario de modo que a barra de fe-
chamento 154 é liberada do entalhe rebaixado 158.

A figura 16 mostra outro mecanismo de travamento do gatilho de
fechamento de acordo com vérias modalidades. Na modalidade da figura 16,
o gatilho de fechamento 18 inclui uma cunha 160 dotada de uma porgdo em
forma de cabega de seta 161. A porgao em forma de cabega de seta 161 é
orientada para baixo (ou em sentido horario) por uma mola de folha 162. A
cunha 160 e a mola de folha 162 podem ser produzidas a partir de, por e-
xemplo, plastico moldado. Quando o gatilho de fechamento 18 & retraido, a
porgao em forma de cabeca de seta 161 & inserida através de uma abertura
164 na porgédo de pega de pistola 26 do cabo 6. Uma superficie chanfrada
inferior 166 da por¢éo em forma de cabeca de seta 161 engata uma parede
lateral inferior 168 da abertura 164, forcando a porgdc em forma de cabeca
de seta 161 a girar em sentindo anti-horario. Eventualmente, a superficie
chanfrada inferior 166 passa completamente pela parede lateral inferior 168,
remover a forga de sentindo anti-horario da porgdo em forma de cabeca de
seta 161, fazendo com que a parede lateral inferior 168 deslize para uma
posi¢édo travada em um entalhe 170 atras da porgdo em forma de cabeca de
seta 161.

Para destravar o gatilho de fechamento 18, um usuario pressio-
na um boté@o 172 no lado oposto do gatilho de fechamento 18, fazendo com
que a porgao em forma de cabega de seta 161 gire em sentindo anti-horario
e permitindo com gue a porgdoc em forma de cabeca de seta 161 deslize pa-
ra fora da abertura 164,

As figuras 17 a 22 mostram um mecanismo de travamento do
gatilho de fechamento de acordo com outra modalidade. Conforme mostrado
nesta modalidade, o gatilho de fechamento 18 inclui um brago longitudinal

flexivel 176 que inclui um pino lateral 178 que se estende a partir do mes-
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mos. O brago 176 e o pino 178 podem ser produzidos a partir de plastico
moldado, por exemplo. A porgéo de pega de pistola 26 do cabo 6 inclui uma
abertura 180 com uma cunha estendendo-se lateralmente 182 disposta na
mesma. Quando o gatilho de fechamento 18 é retraido, o pino 178 engata a
cunha 182, e o pino 178 & forgado para baixo (isto €, o brago 176 é girado
em sentido horario) pela superf'icie_inferior 184 da cunha 182, conforme mos-
trado nas figuras 17 e 18. Quando o pino 178 passa completamente pela
superficie inferior 184, a forga em sentido horario sobre o brago 176 é remo-
vida, e o pino 178 & girado em sentindo anti-horario de modo que o pino 178
fique disposto em um entalhe 186 atrds da cunha 182, conforme mostrado
na figura 19 travando, assim, o gatilho de fechamento 18. O pino 178 é adi-
cionalmente mantido no lugar na posig¢éo travada por um batente flexivel 188
que se estende a partir da cunha 184,

Para destravar o gatilho de fechamento 18, o operador pode, a-
inda, apertar o gatilho de fechamento 18, fazendo com que o pino 178 enga-
te em uma parede traseira inclinada 190 da abertura 180, forgando o pino
178 para cima ap6s o batente flexivel 188, conforme mostrado nas figuras
20 e 21. O pino 178 esta entdo livre para ir para fora de um canal superior
192 na abertura 180 de modo que o gatilho de fechamento 18 nao estad mais
preso a porgéo de pega de pistola 26, conforme mostrado na figura 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 repousa. 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 uma orientacdo de aproximadamente 150°. A junta em u 195 pode ser
usada em vez das engrenagens chanfradas 52a-c (vide figura 4, por exem-
plo) no ponfo de articulagao 14 do conjunto do eixo de acionamento principal
para articular o manipulador de extremidade 12. As figuras 24A-B mostram
um cabo de torgdo 197 que pode ser usado em vez das engrenagens chan-
fradas 52a-c e da junta em u 185 para efetuar a articulagao do manipulador
de extremidade 12.

As figuras 25 a 31 ilustram outra modalidade de um instrumento
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cirdrgico de corte e fixagdo motorizado de dois tempos 10 energizado. A
modalidade das figuras 25 a 31 & similar a das figuras 6 a 10 com a excegéo
de que ao invés do tambor com engrenagem helicoidal 80, a modalidade das
figuras 23 a 28 inclui um conjunto de acionador de engrenagem alternativo.
A modalidade das figuras 25 a 31 inclui um conjunto de caixa de engrena-
gem 200 incluindo varias engrenagens dispostas em uma estrutura 201, em
que as engrenagens sao conectadas entre a engrenagem planetaria 72 e a
engrenagem de pinh&o 124 na extremidade adjacente do eixo de aciona-
mento 48. Conforme explicado adicionalmente abaixo, o conjunto de caixa
de engrenagem 200 proporciona retroinformagdo ao usuério através do gati-
lho de disparo 20 com relagao ao posicionamento e forga de carregamento
do manipulador de exiremidade 12. Além disso, o usuério pode proporcionar
poténcia ao sistema através do conjunto de caixa de engrenagem 200 para
ajudar no posicionamento do manipulador de extremidade 12. Neste sentido,
assim como as modalidades descritas acima, a modalidade das figuras 23 a
32 & outro instrumento motorizado energizado 10 que fornece retroinforma-
¢ao ao usuario com relacdo a forga de carregamento experimentada pelo
insfrumento de corte.

Na modalidade ilustrada, o gatilhe de disparo 20 inclui duas pe-
¢as: uma porgéo do corpo principal 202 e uma porgdo de endurecimento
204. A porgéo do corpo principal 202 pode ser produzida a partir de plastico,
por exemplo, e a por¢aéo de endurecimento 204 pode ser produzida de um
material mais rigido, como metal. Na modalidade ilustrada, a porgdo de en-
durecimento 204 é adjacente & porcéo do corpo principal 202, mas de acor-
do com outras modalidades, a porgdo de endurecimento 204 pode estar dis-
posta dentro da porgdo do corpo principal 202. Um pino pivd 209 pode ser
inserido através de aberturas nas pegas do gatilho de disparo 202, 204 e
pode ser o ponto em torno do qual o gatilho de dispare 20 gira. Ademais,
uma mola 222 pode orientar o gatilho de disparo 20 a girar em uma direcéo
em sentindo anti-horario. A mela 222 pode ter uma extremidade distal conec-
tada a um pino 224 que é conectado as pecas 202, 204 do gatilho de disparo
20. A extremidade adjacente da mola 222 pode ser conectada a uma das
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pecas laterais inferiores externas do cabo 59, 60.

Na modalidade ilustrada, tanto a porgao do corpo principal 202
quanto a por¢cdo de endurecimento 204 incluem porgdes de engrenagem
2086, 208 (respectivamente) nas suas porgdes de extremidade superior. As
porgbes de engrenagem 206, 208 engatam uma engrenagem no conjunto de
caixa de engrenagem 200, como explicado abaixo, para direcionar o conjun-
to do eixo de acionamento principal e fornecer retroinformagéo ao usuario
com relagéo ao posicionamento do manipulador de extremidade 12,

O conjunto de caixa de engrenagem 200 pode incluir, conforme
mostrado na modalidade ilustrada, seis (6) engrenagens. Uma primeira en-
grenagem 210 do éonjunto de caixa de engrenagem 200 engata as porgoes
de engrenagem 206, 208 do gatilho de disparo 20. Além disso, a primeira
engrenagem 210 engata uma segunda engrenagem menor 212, a segunda
engrenagem menor 212 sendo coaxial com uma terceira engrenagem maior
214. A terceira engrenagem 214 engata uma quarta engrenagem menor 218,
a quarta engrenagem menor sendo coaxial com uma gquinta engrenagem
218. A guinta engrenagem 218 é uma engrenagem chanfrada a 90° que en-
gata uma engrenagem chanfrada 90° correspondente 220 (melhor mostrado
na figura 31) gue & conectada a engrenagem de pinhao 124 que direciona o
eixo de acionamento principal 48.

Em funcionamento, quando o usuério retrai o gatilho de disparo
20, um sensor de funcionamento do motor (ndo mostrado) ¢ ativado, o que
pode proporcionar um sinal para o motor 65 girar a uma taxa proporcional 3
extens&o ou forga com a qual o operador esta retraindo o gatilho de disparo
20. Isto faz com que o motor 65 gire a uma velocidade proporcional ac sinal
do sensor. O sensor ndo & mostrado para esta modalidade, mas ele pode
ser similar ao sensor de funcionamento do motor 110 descrito acima. O sen-
sor pode estar localizado no cabo 6 de modo que ele & pressionado quando
o gatilho de disparo 20 é retraido. Além disso, ao invés de um sensor do tipo
proporcional, um sensor do tipo liga/desliga pode ser usado,

A rotagéo do motor 65 faz com gue as engrenagens chanfradas

66, 70 girem, o que faz com que a engrenagem planetaria 72 gire, fazendo a
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engrenagem 122 girar através do eixo de acionamento 76. A engrenagem
122 se combina com a engrenagem de pinh&o 124, que é conectada ao eixo
de acionamento principal 48. Desta forma, a rotagao da engrenagem de pi-
nhao 124 direciona o eixo de acionamento principal 48, que gera o aciona-
mento da operagéo de corte/grampeamento do manipulador de extremidade
12.

A rotagao para frente da engrenagem de pinhéo 124, por sua
vez, faz com que a engrenagem chanfrada 220 gire, o que faz com que a
primeira engrenagem 210 gire por meio do resto das engrenagens do con-
junto de caixa de engrenagem 200. A primeira engrenagem 210 engata as
porgdes de engrenagem 2086, 208 do gatilho de disparo 20, fazendo, assim,
com que o gatilho de disparo 20 gire em sentindo anti-horario quande o mo-
tor 65 proporciona direcionamento para frente ao manipulador de extremida-
de 12 (e gire em sentindo anti-horario quando o motor 65 gira em sentido
reverso para retrair o manipulador de extremidade 12). Desta forma, o usua-
rio percebe retroinformagéo com relagao a forga de carregamento € ao posi-
cionamento do manipulador de extremidade 12 através da pega do usuario
sobre o gatilho de disparo 20. Desta forma, quando o usudrio retrai o gatilho
de disparo 20, o operador sentira uma resisténcia relacionada com a forca
de carga sentida pelo manipulador de exiremidade 12. De modo similar,
guando o operador libera o gatilho de disparo 20 apés a operagéo de cor-
te/grampeamento para gue ele possa voltar para a sua posigéo original, o
usuario sentirda uma for¢a de rotagdo em sentido horario do gatilho de dispa-
ro 20 que é geralmente proporcional a velocidade reversa do motor 65.

Deve-se observar também que nesta modalidade o usuario pode
aplicar forga (seja em vez ou em adi¢éo a forga do motor 65) para acionar o
conjunto do eixo de acionamento principal (e consequentemente a operacao
de corte/grampeamento do manipulador de extremidade 12) através da re-
tracdo do gatilho de disparo 20. Isto &, a retragdo do gatilhe de disparo 20
faz com que as porcdes de engrenagem 206, 208 girem em sentindo. anti-
horario, o que faz com que as engrenagens do conjunto de caixa de engre-
nagem 200 girem, desta forma fazendo a engrenagem de pinhéo 124 girar, o
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que faz com que o eixo de acionamento principal 48 gire.

Embora ndo seja mostrado nas figuras 25 a 31, o instrumento 10
pode incluir, também, sensares de reversdo do motor e de parada do motor.
Conforme descrito acima, os sensores de reversao do motor e de parada do
motor podem detectar, respectivamente, o final do curso de corfe (posicio-
namento completo do elemento de direcionamento da faca/trilhe 32) e o final
da operacao de retragao (refracdo completa do elemento de direcionamento
da faca/trilho 32). Um circuito similar ao descrito acima com relagéo a figura
11 pode ser usado para energizar apropriadamente o motor 65.

As figuras 32 a 36 ilustram um instrumento cirlirgico motorizado
para corte e fixagcdo de dois tempos 10 energizado de acordo com outra mo-
dalidade. A modalidade das figuras 32 a 36 € similar a das figuras 25 a 31
com a excegao de que na modalidade das figuras 32 a 36, o gatilho de dis-
paro 20 inclui uma porgéo inferior 228 e uma porgao superior 230. Ambas as
porgoes 228, 230 sdo conectadas a e giram em torno de um pino pivé 207
que esta disposto em cada porgao 228, 230. A porgao superior 230 inclui
uma porgée de engrenagem 232 que engata a primeira engrenagem 210 do
conjunto de caixa de engrenagem 200. A mola 222 esta conectada & porgao
superior 230 de modo que a porgao superior € orientada para girar em senti-
do horario. A porcéo superior 230 pode, também, incluir um brago inferior
234 que entra em contato com uma superficie superior da porgéo inferior
228 do gatilho de disparo 20 de modo gue quando a porg¢do superior 230
gira em sentido horario, a porgéo inferior 228 também gira em sentido hora-
rie, e quando a porcéo inferior 228 gira em sentindo anti-horéric a porgdo
superior 230 também gira em sentindo anti-horério. De modo similar, a por-

¢ao inferior 228 inclui uma parada rotacional 238 que se encaixa a um res-

salto inferior da porcéo superior 230. Desta forma, quando a porgdo superior

230 gira em sentindo anti-horéario a porgao inferior 228 também gira em sen-
tindo anti-horério, e quando a porgéo inferior 228 gira em senfido hordrio, a
porgdo superior 230 também gira em sentido horério.

A modalidade jlustrada inclui, também, o sensor de funciona-

mento do motor 110 que comunica um sinal ao motor 65 que, em varias mo-
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dalidades, pode fazer com que o motor 65 gire em uma velocidade propor-
cional & forca aplicada pelo operador ao retrair o gatilho de disparo 20. O
sensor 110 pode ser, por exemplo, um reostato ou algum outro sensor de
resisténcia variavel, como explicado acima. Além disso, o instrumento 10
pode incluir um sensor de reversdo do motor 130 que é ativado ou comutado
quando entra em contato com a face dianteira 242 da porgéo superior 230
do gatilho de disparo 20. Quando ativado, o sensor de reversao do motor

130 envia um sinal ao motor 65 para reverter a diregdo. Além disso, o ins-

trumento 10 pode incluir um sensor de parada do motor 142 que é ativado

ou acionado quando eptra em contato com a porgéao inferior 228 do gatitho
de disparo 20. Quando ativado, o sensor de parada do motor 142 envia um
sinal para parar a rotagdo reversa do motor 65.

Em funcionamento, quando um operador retrai o gatilho de fe-
chamento 18 para a posigéo travada, o gatilho de disparo 20 é levemente
retraido (através de mecanismos conhecidos na técnica, incluindo a patente
U.S. n® 6.978.921 intitulada "SURGICAL STAPLING INSTRUMENT INCOR-
PORATING AN E-BEAM FIRING MECHANISM" de Frederick Shelton, IV et
al., depositada em 20 de maio de 2003, e patente U.S. n® 6.905.057 intitula-
da "SURGICAL STAPLING INSTRUMENT INCORPORATING A FIRING
MECHANISM HAVING A LINKED RACK TRANSMISSION" de Jeffery S.
Swayze et al,, depositada em 29 de setembro de 2003, cujas descrigbes es-
tdo aqui incorporadas a titulo de referéncia, para que o usudrio possa pegar
o gatilho de disparo 20 para iniciar a operagédo de corte/grampeamento, con-
forme mostrado nas figuras 32 e 33. Neste momento, conforme mostrado na
figura 33, a porgdo de engrenagem 232 da porgao superior 230 do gatilho de
disparo 20 se move em engate com a primeira engrenagem 210 do conjunto
de caixa de engrenagem 200. Quando o operador retrai o gatilho de disparo
20, de acordo com varias modalidades, o gatilho de disparo 20 pode girar
um pouco, tal como cinco graus, antes de ativar o sensor de funcionamento
do motor 110, conforme mostrado na figura 34. A ativacao do sensor 110 faz
com que o motor 65 gire para frente a uma taxa proporcional a forga de re-

tragdo aplicada pelo operador. A retagao para frente do motor 65 faz com
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que, conforme descrito acima, o eixo de acionamento principal 48 gire, o que
faz com que a faca 32 no manipulador de extremidade 12 seja posicionada
(isto &, comece a atravessar o canal 22). A rotagéo da engrenagem de pi-
nhéo 124, que esta conectada ao eixo de acionamento principal 48, faz com
que as engrenagens 210 a 220 no conjunto de caixa de engrenagem 200
girem. Uma vez que a primeira engrenagem 210 esta em engate com a por-
¢ao de engrenagem 232 da porgao superior 230 do gatilho de disparo 20, a
porgao superior 232 gira em sentindo anti-horéario, o que faz com que a por-
cao inferior 228 também gire em sentindo anti-horario.

Quando a faca 32 estiver completamente posicionada (isto &, no
final do curso de corte), a face anterior 242 da porgao superior 230 ativa o
sensor de reversdo do motor 130, que envia um sinal para o motor 65 rever-
ter a diregao rotacional. Isto faz com que o conjunto do eixo de acionamento
principal reverta a direcéo rotacional para retrair a faca 32. A rotagao reversa
do conjunto do eixo de acionamento principal faz com que as engrenagens
210 a 220 no conjunto de caixa de engrenagem revertam a direcdo, o que
faz com que a porgéo superior 230 do gatilho de disparo 20 gire em sentido
horario, o que faz com que a porgéo inferior 228 do gatilho de disparo 20 gire
em sentido horario até que a porcao inferior 228 ative ou acione o sensor de
parada do motor 142 quando a faca 32 estiver completamente retraida, o
que faz com gque o motor 65 pare. Desta forma, o usuario percebe refroin-
formagao com relagcdo ao posicionamento do manipulador de extremidade
12 através da pega do usudric sobre o gatilho de disparo 20. Desta forma,
gquando o usuario refrai o gatilho de disparo 20, o operador sentira uma re-
sisténcia relacionada com o posicionamento do manipulador de extremidade
12, e em particular, a forga de carregamento sentida pela faca 32. De modo
similar, quando o operador libera o gatilho de disparo 20 apés a operacéo de
corte/grampeamento para que ele possa voltar para a sua posigao original, o
usuério sentira uma forga de rotagdo em sentido anti-horario do gatilho de
disparo 20 que é geralmente proporcional a velocidade reversa do motor 65.

Deve-se observar também que nesta modalidade o usuario pode

aplicar forga (seja em vez ou em adigao & forga do motor 65) para acionar o
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conjunto do eixo de acionamento principal (e consequentemente a operagio
de corte/grampeamento do manipulador de extremidade 12) através da re-
tragdo do gatilho de disparo 20. Isto é, a retragao do gatilho de disparo 20
faz com que a porgdo de engrenagem 232 da porgdo superior 230 gire em
sentinde anti-horario, o que faz com que as engrenagens do conjunto de cai-
xa de engrenagem 200 girem, desta forma fazendo a engrenagem de pinhao
124 girar, o que faz com que o conjunto do eixo de acionamento principal
gire.

As modalidades acima descritas empregaram sistemas de retro-
informagao ao usuario com auxilio de energja, com ou sem controle adapta-
tivo (por exemplo, com o uso de um sensor 110, 130, e 142 fora do sistema
de alca fechada do motor, trem do acionador de engrenagem, e manipulador
de extremidade) para um instrumento cirirgico motorizado para corte e fixa-
¢ao de dois tempos. Ou seja, a forga aplicada pelo usuério na retragdc do
gatilho de disparo 20 pode ser adicionada & forca aplicada pelo motor 65
pelo fato do gatilho de disparo 20 ser engregado (diretamente ou indireta-
mente) ao trem do acionador de engrenagem entre o motor 85 e o eixo de
acionamento principal 48. Em oufras modalidades, retroinformacéo tatil com
relagdo A posigdo da faca 32 no manipulador de extremidade pode ser for-
necida ao usuario, mas sem fer o gatilho de disparo 20 engrenado no trem
do acionador de engrenagem. As figuras 37 a 40 ilustram um instrumento
cirtrgico motorizado para corte e fixacdo com o referido sistema de retroin-
formacé&o tatil de posicéo.

Na modalidade ilustrada nas figuras 37 a 40, o gatilho de disparo
20 pode ter uma porgao inferior 228 e uma porgdo superior 230, de forma
similar ao instrumento 10 mostrado nas figuras 32 a 36. Diferente da modali-
dade das figuras 32 a 36, entretanto, a pergao superior 230 n&o possui uma
por¢ao de engrenagem que se combina com uma parte do trem do aciona-
dor de engrenagem. Em vez disso, o instrumente inclui um segundo motor
265 com uma haste rosqueada 266 rosqueada no mesmo, A haste rosquea-
da 266 se move longitudinalmente para dentro e para fora do motor 265 en-

quanto o motor 265 gira, dependendo da diregéo de rotacdo. O instrumento
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10 inclui, também, um codificador 268 que responde as rotagdes do eixo de
acionamento principal 48 para traduzir o movimento angular incremental do
eixo de acionamento principal 48 (ou outro componente do conjunto de acio-
namento principal) em uma série correspondente de sinais digitais, por e-
xemplo. Na modalidade ilustrada, a engrenagem de pinhdo 124 inclui um
eixo de acionamento proximal 270 que se conecta ao codificador 268.

O instrumento 10 inclui, também, um circuito de controle (nao
mostrado), que pode ser implementado com o uso de um microcontroladora
ou algum outro tipo de circuito integrado, que recebe os sinais digitais do
codificador 268. Com base nos sinais do codificador 268, o circuito de con-
trole pode calcular o estagio de posicionamento da faca 32 no manipulador
de extremidade 12. Isto €, o circuito de controle pode calcular se a faca 32
esta completamente posicionada, completamente retraida, ou em um estagio
intermitente. Com base no célcule do estéagio de posicionamente do manipu-
lador de extremidade 12, o circuito de controle pode enviar um sinal para o
segundo motor 265 controlar sua rotagéo para, assim, controlar o movimento
reciprocante da haste rosqueada 266.

Em funcionamento, conforme mostrado na figura 37, quando o
gatilhe de fechamento 18 nédo esta travado na posigéo fechada, o gatilho de
disparo 20 & girado para longe da porgéao de pega de pistola 26 do cabo 6 de
modo gue a face anterior 242 da porcéo superior 230 do gatilho de disparo
20 n&o fique em contato com a extremidade adjacente da haste rosqueada
266. Quando o operador retrai o gatilho de fechamento 18 e o trava na posi-
¢éo fechada, o gatilho de disparo 20 gira levemente em diregdo ao gatilho de
fechamento 20 para que o operador possa segurar o gatilho de disparo 20,
conforme mostrado na figura 38. Nesta posicéo, a face anterior 242 da por-
cao superior 230 entra em contato com a extremidade adjacente da haste
rosqueada 266.

Conforme o usuario retrai o gatilho de disparo 20, apés uma
quantidade rotacional inicial (por exemplo, 5 graus de rotacéo) o sensor de
funcionamento do motor 110 pode ser ativado para que, como explicado a-

cima, o sensor 110 envie um sinal para o motor 65 fazer com que ele gire
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em uma velocidade de avango proporcional a quantidade de forga de retra-
¢&o aplicada pelo operador ao gatilho de disparo 20. A rotagdo para frente
do motor 65 faz com que o eixo de acionamento principal 48 gire através do
trem do acionador de engrenagem, o que faz com que a faca 32 e o trilho 33
descam pelo canal 22 e cortem o tecido preso no manipulador de extremida-
de 12. O circuito de controle recebe os sinais de saida do codificador 268
com relagdo as rotagdes incrementais do conjunto do eixo de acionamento
principal e envia um sinal ao segundo motor 265 para fazer com que o se-
gundo motor 265 gire, o que faz com que a haste rosqueada 266 retraia para
dentro do motor 265. Isto permite que a porgao superior 230 do gatilho de
disparo 20 gire em sentindo anti-horario, o que permite que a porgéao inferior
228 do gatilho de disparo também gire em sentindo anti-horario, Desta for-
ma, pelo fato do movimento reciprocante da haste rosqueada 266 estar rela-
cionado as rotagbes do conjunto do eixo de acionamento principal, 0 opera-
dor do instrumento 10, através de sua pegada no gatilho de disparo 20, sen-
te um retroinformagéo tatil quanto & posigao do manipulador de extremidade
12. A forga de retragao aplicada pelo operador, entretante, nfo afeta direta-
mente o direcionamento do conjunto do eixo de acionamento principal por-
que o gatilho de disparc 20 ndo esta engrenado ao trem do acionador de
engrenagem nesta modalidade.

Devido ao rastreamento das rotages incrementais do conjunto
do eixo de acionamento principal através dos sinais de saida do codificador
268, o circuito de controle pode calcular quando a faca 32 estd completa-
mente posicionada (isto €, completamente estendida). Neste ponto, o circuito
de controle pode enviar um sinal para o motor 65 reverter a diregdo para o-
casionar a retrag@o da faca 32. A diregao reversa do motor 65 faz com que a
rotagdo do conjunto do eixo de acionamento principal mude de diregdo, o
gue também é detectado pelo codificador 268. Com base na rotacao reversa
detectada pelo codificador 268, o circuito de controle envia um sinal para o
segunde motor 265 para fazer com ele mude a diregéo rotacional de modo
que a haste rosqueada 266 comece a se estender longitudinalmente a partir

do motor 265, Este movimento forga a porgao superior 230 do gatilho de dis-
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paro 20 a girar em sentido horario, o que faz com gue a por¢ao inferior 228
gire em sentido horério. Desta forma, o operador pode experimentar uma
forga em sentido horario a partir do gatilho de disparo 20, que fornece retro-
informagao ao operador com relagdo a posicao de retragdo da faca 32 no
manipulador de extremidade 12. O circuito de controle pode determinar
quando a faca 32 estd completamente retraida. Neste ponto, o circuito de
controle pode enviar um sinal para o motor 65 para a rotagao.

De acordo com outras modalidades, ao invés do circuito de con-
trole determinar a posicao da faca 32, os sensores de reversdao do motor e
de parada do motor podem ser usadoes, conforme descrito acima. Ademais,
em vez de usar um sensor proporcional 110 para controlar a rotagéo do mo-
tor 65, uma chave ou sensor do tipo liga/desliga pode ser usada. Nesta mo-
dalidade, o operador nao seria capaz de controlar a taxa de rotagdo do mo-
tor 65. Em vez disso, ele giraria a uma taxa pré-programada.

Em varias modalidades, conforme descrito acima, um motor po-
de ser utilizado para avangar um elemento de corte e/ou trilho direcionador
de grampo distalmente no interior de um manipulador de extremidade de um
instrumento cirdrgico. Em pelo menos uma tal modalidade, também como
descrito acima, o motor pode ser utilizado para retrair o elemento de corte
elou trilho de modo proximal. Em algumas circunstancias, entretanto, o mo-
tor pode ser incapaz de gerar ou suprir uma forga, ou torque suficiente para
refrair o elemento de corte e/ou trilho. Tais circunstancias podem surgir
quando o motor possui defeito ou quando o elemento de corte fica preso
dentro do manipulador de extremidade. Outras de tais circunstancias podem
surgir quando a bateria, ou outra fonte de alimentagdo adequada, que supre
o motor nédo pode fornecer energia suficiente para o motor. Em qualquer ca-
$0, véarias modalidades da presente invengdo podem compreender um sis-
tema de retorno manual que pode ser utilizado para retrair o elemento de
corte e/ou trilho, por exemplo. Em determinadas circunstancias, estes siste-
mas de retorno manual podem ser chamados de "mecanismos de salvamen-
to". Em varias modalidades, um mecanismo de retorno manual pode ser

configurado para desengatar ou desconectar funcionalmente o motor do e-
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lemento de corte e/ou trilho simultaneamente, antes, e/ou apés o mecanismo
de retorno manual ser engatado funcionalmente ao elemento de corte elou
trilho. Em pelo menos uma tal modalidade, como um resultado, o elemento
de corte e/ou trilho pode ser retraido sem a interferéncia de um motor que-
brado e/ou um meotor disfuncional tentando avancar o elemento de corte e/ou
trilho, por exemplo.

Em varias modalidades, com referéncia a figura 43, um instru-
mento cirdrgico, como um grampeador cirtirgico, per exemplo, pode incluir
uma haste de disparo, ou eixo de acionamento, 400 que pode ser avangado
e/ou retraido por um motor, tal como um motor elétrico 402 mestrado na figu-
ra 47, por exemplo, Em pelo menos uma tal modalidade, com referéncia no-
vamente a figura 47, o motor 402 pode ser instalado no, ou instalado em re-
lagdo a estrutura 404 de modo gue n&o ha, ou pelo menos ha pouco movi-
mento relativo entre a estrutura 404 e o compartimento do metor 401. O mo-
tor elétrico 402 pode ser configurado para receber a energia elétrica suprida
a ele e converter pelo menos uma porgao desta energia elétrica em energia
mecénica. Em pelo menos uma modalidade, o motor elétrico 402 pode ser
configurado para girar a haste 406 e a engrenagem propulsora 408. Em cer-
tas modalidades, a engrenagem propulsora 408 pode ser formada integral-
mente com a haste 406 ou, alternativamente, a engrenagem propulsora 408
pode ser fixada suficientemente ou de moda fixo &4 haste 406 de modo que a
rotagdo da haste 406 pode ser transmitida & engrenagem propulsora 408.
Em pelo menos uma tal modalidade, a engrenagem propulsora 408 pode
incluir uma abertura nela que pode ser configurada para receber a haste 406
em uma relagéo de encaixe por pressao, por exemplo. Em varias modalida-
des, embora ndo seja ilustrado nas figuras 43 a 53, um instrumento cirlirgico
pode incluir um gatilho de disparo, tal como o gatilho de disparo 20 (figura 1),
por exemplo, que, quando acionado, pode permitir o fluxo da corrente elétri-
ca até o motor 402 e fornecer energia elétrica para o motor 402. Em certas
modalidades, conforme descrito acima, o instrumento cirdrgico pode incluir
uma bateria que pode ser colocada em comunicagéo elétrica com o motor

402 quando o gatilho & acionado.
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Em varias modalidades, com referéncia novamente a figura 47,
a engrenagem propulsora 408 pode ser engatada funcionalmente com a en-
grenagem de pinh&o 410 de modo gue a rotagao da engrenagem propulsora
408 possa ser transmitida para a engrenagem de pinhdo 410. Em pelo me-
nos uma tal modalidade, a engrenagem de pinhdo 410 pode incluir dentes
que podem ser engatados de modo entrelagavel com os dentes da engrena-
gem propulsora 408. Conforme ilustrado na figura 44, a engrenagem de pi-
nhao 410 pode incluir uma abertura 411 que se estende através da mesma,
ou pelo menos parcialmente através da mesma, que pode ser configurada
para receber o pino 412. Em pelo menos uma tal modalidade, embora néo
ilustrada, a abertura 411 e o pino 412 podem ser dimensionados e configu-
rados para permitir que a engrenagem de pinhao 410 gire em relacéo ac pi-
no 412 sendo que a abertura 411 pode ser canfigurada para receber intima-
mente o pino 412 de modo que o pino 412 possa definir um eixo em torno do
qual a engrenagem de pinhao 410 pode girar. Em varias modalidades alter-
nativas, com referéncia novamente a figura 47, a engrenagem de pinhao 410
pode ser formada integralmente com, ou instalada de modo fixo ao pino 412
para que a rotacdo da engrenagem de pinh&o 410 seja transmitida para o
pino 412. Em pelo menos uma tal modalidade, o pine 412 pode ser encaixa-
do por pressdo no interior da abertura 411 da engrenagem de pinhdo 410.
Em certas modalidades, a estrutura 404 pode incluir aberturas 414 e 416
que podem ser configuradas, cada, para receber intimamente uma porgao
do pino 412 para que as aberturas 414 e 416 possam definir um eixo em tor-
no do qual o pino 412, e a engrenagem de pinhao 410, podem girar.

Em certas modalidades, o pinoc 412 pode ser recebido por desli-
zamento no interior das aberturas 414 e 416 para que, conforme descrito em
maié detalhes abaixo, a engrenagem de pinhdo 410 possa ser engatada e
desengatada seletivamente ao eixo de acionamento 400. Entretanto, para os
propositos da presente invencao, a disposicéo do instrumento cirtrgico mos-
trada na figura 47 representa a engrenagem de pinhdo 410 em engate fun-
cional ao eixo de acionamento 400. As varias circunstancias nas quais a en-

grenagem de pinh&o 410 pede ser desengatada funcionalmente do eixo de
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acionamento 400 serdo abordadas mais abaixo. Com referéncia principal-
mente as figuras 43 a 47, a en.grenégem de pinhado 410 pode ser engatada
funcionalmente ao eixo de acionamento 400 para que a rotagdo da engrena-
gem propulsora 408 possa ser transmitida para o eixo de acionamento 400.
Em pelo menos uma modalidade, o eixo de acionamento 400 pode incluir
uma primeira por¢@o de cremalheiras que compreende uma piuralidade de
primeiros dentes de acionamento 418 que podem ser configurados para se-
rem engatados de modo entrelagavel aos dentes da engrenagem de pinhdo
410 para que a rotag@o da engrenagem de pinhao 410 possa trasladar, ou
deslocar o eixo de acionamento 400 ao longo de uma trajetéria predetermi-
nada. Por exemplo, com referéncia as figuras 43 a 47, a engrenagem de pi-
nhao 410 pode ser configurada para mover a haste 400 distalmente ao longo
do eixo 403 em uma direcao indicada pela seta D e/ou proximalmenie ao
longo do eixo 403 em uma diregdo indicada pela seta P, dependendo da di-
regao na qual a engrenagem propulsora 408 e, de modo correspondente, a
engrenagem de pinh&@o 410, sdo giradas pelo motor 402. Embora a trajetéria
predeterminada possa ser linear, ou pelo menos substancialmente linear,
outras modalidades sao previstas nas guais um eixo de acionamento pode
ser movimentado ao longo de uma trajetéria nao linear, tal como uma trajeté-
ria curva, e/ou curvilinea, por exemplo.

Com referéncia as figuras 46 e 47, um instrumento cirlirgico po-
de ainda incluir uma mola de pinhdo 420 que pode ser configurada para ori-
entar a engrenagem de pinhdo 410 para engate operacional aos primeiros
dentes de acionamento 418. Em vérias modalidades, a estrutura 404 pode
incluir uma camara da engrenagem de pinhao 422 que pode compreender,
entre outras cojsas, uma primeira superficie 424 e uma segunda superficie
426 entre as quais a engrenagem de pinh&o 410 pode ser posicionada. Em
pelo menos uma modalidade, com referéncia a figura 47, a mola de pinhao
420 pode estar posicionada no meio, ou comprimida entre a engrenagem de
pinhdo 410 e a primeira superficie 424 da camara 422 para que a mola 420
possa inclinar a engrenagem de pinh&o 410 contra a segunda superficie 426

da camara 422. Em certas modalidades, como um resultado, a segunda su-
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perficie 426 pode fornecer um ponto contra o qual a engrenagem de pinhao
410 pode ser posicionada para gue os dentes da engrenagem de pinhdo 410
possam ser alinhados com os primeiros dentes 418 do eixo de acionamento

400, pelo menos até que a engrenagem de pinhao 410 seja desengatada do

eixo de acionamento 400 conforme descrito em mais detalhes abaixo.

Quando a engrenagem de pinh@o 410 é posicionada contra a segunda su-
perficie 426, por exemplo, os dentes da engrenagem de pinhdo 410 podem
ser engatados de modo funcional com a engrenagem propulsora 408 e com
o eixo de acionamento 400. Consequentemente, o motor 402 pode ser enga-
tado de modo funcional ao eixo de acionamento 400 através das engrena-
gens 408 e 410 de modo a avancar o eixo de acionamento 400 na direcédo D
e/ou retrair o eixo de acionamento 400 na dire¢ao P, por exemplo.

Em véarias modalidades, com referéncia as figuras 52 e 53, um
instrumento cirrgico pode incluir, ainda, um conjunto de barras de faca 450,
por exemplo, que pode ser acoplado de modo funcional ac eixo de aciona-
mento 400 de modo que, quando o eixo de acionamento 400 & movimentado
pelo motor 402 conforme descrito acima, o eixo de acionamento 400 pode
mover o conjunto de barras de faca 450. Em pelo menos uma modalidade, o
conjunto de barras de faca 450 pode incluir uma barra de faca, ou uma barra
de acionamento, 452 que tem uma extremidade proximal 454 conectada a
extremidade distal 456 do eixo de acionamento 400 diretamente e/ou por um
elemento de acoplamento (ndo ilustrado). Em pelo menos uma tal modalida-
de, o instrumento cirargico pode ainda incluir a estrutura 475 que pode ser
configurada para receber de maneira deslizante e/ou suportar a barra de a-
cionamento 452 no interior da fenda 477. Em certas modalidades, o conjunto
de barras de faca 450 pode incluir, ainda, o instrumento de corte 460 enga-
tado de modo funcional a extremidade distal 458 da barra de acionamento
452, de modo que o instrumento de corte 460 possa ser movimentado em
uma direcdo proximal, distal, e/ou qualquer outra diregdo adequada em rela-
¢ao ao manipulador de extremidade 470. Em véarias modalidades, o conjunto
de barras de faca 450 pode ainda incluir um trilho direcionador do grampo

462 que pode ser avangado em uma direcao proximal, distal, e/ou qualquer
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outra dire¢éo adequada pelo instrumento de corte 460, por exemplo, e pode
engatar os acionadores 472 que suportam os grampos 471 (figura 53) arma-
zenados no interior do cartucho de grampos 476. De modo similar ao descri-
to acima, o manipulador de extremidade 470 pode incluir, ainda, a canaleta
do cartucho de grampos 478 que pode ser configurada para conter e supor-
tar o cartucho de grampos 476. Em todo caso, um instrumento cirtirgico po-
de incluir, ainda, uma mola 479 configurada para orientar a garra 474 para
uma posicao aberta e, além disso, um tubo de fechamento 480 que pode ser
configurado para pesicionar € manter a garra 474 em uma posigao fechada,
para que a garra 474 possa deformar os grampos 471 na medida em que
eles sao distribuidos a partir do cartucho de grampos 476.

Em uso, conforme descrito acima, o eixo de acionamento 400 e
a barra de acionamento 452 podem ser avancados distalmente e retraidos
proximalmente pelo motor 402 de modo a avancar e retrair o elemento de
corte 460 e/ou o trilho 462 no interior do manipulador de extremidade 470.
Entretanto, no caso em que um ou mais do eixo de acionamento 400, barra
de acionamento 452, instrumento de corte 460, trilho 462, efou qualquer ou-
tra porgao do sistema de acionamento ou disparo ficar preso, quebrar ou for
de outra forma incapaz de ser suficientemente ou completamente retraido,
um sistema de retorno manual pode ser utilizado para direcionar um ou mais
do eixo de acionamento 400, barra de acionamento 452, e instrumento de
corte 460 proximalmente, por exemplo. Em certas modalidades, o motor 402
pode ser desengatado funcionalmente do eixo de acionamento 400 antes,
durante, efou apés o engate do sistema de retorno ao eixo de acionamento
400, por exemplo. Em varias modalidades, o motor 402 pode ser desengata-
do do eixo de acionamento 400 quando o sistema de retorno manual estiver
engatado ao eixo de acionamento 400. Em pelo menos uma modalidade, tal
disposigao pode garantir que o motor ndo resista ou evite que o eixo de a-
cionamento 400, por exemplo, seja direcionado distalmente pelo sistema de
retorno. Em certas modalidades, o eixo de acionamento 400, a barra de a-
cionamento 452, o instrumento de corte 460, e/ou o trilho 462 podem ser

conectados de maneira funcional para que, se uma forca de retragéo for a-
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plicada a um ou mais destes membros, a forga de retragéo possa ser trans-
mitida para um ou mais dos outros membras para que eles possam ser retra-
idos juntos.

Em varias modalidades, com referéncia & figura 44, um sistema
de retorno 500 pode incluir uma alavanca, ou cabo, 510 e um came 520,
sendo que a alavanca 510 pode ser configurada para mover o came 520,
Em pelo menos uma modalidade, com referéncia a figura 48, a alavanca 510
pode ser girada em uma primeira diregao, representada pela seta 1, de mo-
do a mover o came 520 entre uma primeira posigéo (figura 48) e uma se-
gunda posicéo (figura 49). Em varias modalidades, com referéncia & figura
44, a alavanca 510 pode ser instalada de modo girat6rio a estrutura 404 pelo
pino pivé 514, sendo que o pino pivé 514 pode definir um eixo em torno do
qual a alavanca 510 pode ser girada. Em pelo menos uma tal modalidade, a
alavanca 510 pode incluir, ainda, a abertura 516 que pode ser alinhada com
as aberturas 405 na estrutura 404 para permitir que o pino 514 seja inserido
através das mesmas. Em vérias modalidades, o pino 514 e uma ou mais a-
berturas 405 podem ser configurados para que haja um ajuste apertado, ou
mesmo um encaixe por pressdo entre os mesmos de mado a evitar, ou pelo
menos [nibir o deslizamento do pino 514 para fora das aberturas 405 e 516.
Embora nao ilustrado, um ou mais fechos podem ser utilizados para reter o

pino 514 no interior das aberturas 405 e 516. Em todo caso, a abertura da

alavanca 516 pode ser dimensionada e configurada para que haja folga sufi-

ciente entre as paredes Jaterais da abertura 516 e o pino 514 para permitir o
movimento deslizante entre os mesmos e ainda limitar, ou evitar, a fransla-
¢ao entre os mesmos. Em pelo menos uma modalidade alternativa, a ala-
vanca 510 pode ser instalada no pino 514 de modo que o pino 514 possa
girar com a alavanca 510. Em certas modalidades, com referéncia a figura
48 mais uma vez a alavanca 510 pode incluir o aciohador do came 512 es-
tendendo-se a partir da mesma, o qual pode ser configurado para engatar
pele menos uma porgdo do came 520, tal como uma superficie de aciona-
mento, ou bolso de acionamento 522 e girar o came 520 na primeira diregéo

(indicada pela seta 1) quando a alavanca 510 & girada na primeira direcao.
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Em pelo menos uma modalidade, com referéncia mais uma vez a figura 44,
o came 520 pode ser instalado de modo giratério & estrutura 404 pelo pino
514 que, assim como a alavanca 510, pode ser inserido através da abertura
do came 524 e definir um eixo em torno do qual o came 520 pode ser girado.

Em varias modalidades, com referéncia a figura 48, o came 520
pode incluir a primeira superficie de came 525 que pode ser posicionada e
configurada para permitir que a mola 420 oriente a engrenagem 410 para
engate com o eixo de acionamento 400 quando o came 520 esta na sua
primeira posicéo conforme ilustrado na figura 48. Em pelo menos uma moda-
lidade, a primeira superficie de came 525 pode ser configurada de modo que
haja uma folga entre o came 520 e a engrenagem de pinh@o 410 quando o
came 520 esta na sua primeira posigédo. Conforme o came 520 é girado para
a sua segunda posicdo pela alavanca 510, conforme descrito acima e com
referéncia a figura 49, uma porgéo do came 520 pode entrar em contato com
a engrenagem de pinh@o 410 e mover a engrenagem de pinh&o 410 para
fora de engate com o eixo de acionamento 400. Mais particularmente, em
pelo menos uma modalidade, o came 520 pode incluir a segunda superficie
de came 526 que, quando entra em contato com a superficie 413 da engre-
nagem de pinhdo 410, pode forgar ou mover a engrenagem de pinhdo 410
em diregéo a primeira superficie 424 na camara da engrenagem de pinhéo
422 e, de mado correspondente, comprimir a mola 420. Em varias modalida-
des, as superficies de came 525 e 526 podem definir um ou mais contornos
ou perfis arqueados e/ou lineares, que podem permitir movimento deslizante
relativo entre o came 520 e a engrenagem de pinhdo 410. Em pelo menos
uma tal modalidade, a superficie de came 526, por exemplo, pode definir um
perfil no qual a distancia, ou raio, entre a superficie de came 526 e o eixo do
pino 514 pode aumentar gradualmente entre a primeira superficie de came
525 e o ponto de parada 527. Em varias modalidades, o ponto de parada
527 pode definir a extremidade da segunda superficie de came 526 efou o
ponto mais distante na segunda superficie de came 526 que entra em conta-
to com a engrenagem de pinh&do 410. Em certas modalidades, com referén-

cia as figuras 48 e 49, a superficie de came 526 pode ser pelo menos parci-
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almente definida por um primeiro raio de curvatura R1 e um segundo raio de
curvatura R2, em que R2 pode ser maior que R1. Em pelo menos uma mo-
dalidade, R1 e R2 podem ser selecionados de modo que a diferenca liquida
entre R1 e R2, ou acionamento, pode ser suficiente para deslocar a engre-
nagem de pinh@o 410 para que a engrenagem de pinhdo 410 nao esteja
mais engatada de modo funcional ao eixo de acienamento 400 quando o
came 520 esta na sua segunda posigéo efou o ponto de parada 527 do ca-
me 520 estd em contato com a superficie 413 da engrenagem de pinhao
410.

Em varias modalidades, quando a alavanca 510 é movida na
primeira dire¢do (seta 1) para girar o came 520 entre suas primeira (figura
48) e segunda (figura 49) posicoes pela alavanca 510 conforme descrito a-
cima, a alavanca 510 pode mover o conjunto da garra de retragdo 530 em
engate com o eixo de acionamento 400. Com referéncia a figura 48, que ilus-
tra a alavanca 510 antes de ser movimentada na primeira diregéo, o conjun-
to da garra de retragao 530 é ilustrado como sendo mantido fora de engate
com o eixo de acionamento 400. Mais particularmente, com referéncia 2 figu-
ra 45, a garra 532 do conjunto da garra 530 & ilustrado como sendo mantido
em uma posigao desengatada pela saliéncia 407 que se estende a partir da
estrutura 404. Em certas modalidades, ainda com referéncia & figura 45, a
garra 532 pode incluir a projecao 534 estendendo-se a partir da mesma, a
qual pode ser configurada para deslizar ao longo da saliéncia 407. Em pelo
menos uma tal modalidade, com referéncia novamente a figura 48, a garra
532 pode ser deslizada em uma diregéo proximal ao longo da saliéncia 407,
indicada pela seta A, quando a alavanca 510 & girada na primeira diregao.
Ac mesmo tempo, ou quase ao mesme tempo que o came 520 & girado para
sua segunda posi¢aéo conforme ilustrado na figura 49, a projecac 534 pode
deslizar pela extremidade 409 da saliéncia 407. Em varias modalidades, o
conjunto da garra de retragdo 530 pode incluir, ainda, a mola da garra 536
gue pode ser configurada para orientar a garra 532 para engate com © eixo
de acionamento 400 quando a projecao 534 tiver deslizado, ou saide da ex-
tremidade 409 da saliéncia 407. Em uma tal modalidade, a garra de retragéo
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532 pode ser engatada ao eixo de acionamento 400 simultaneamente, ou
pelo menos quase ao mesmo tempo que a engrenagem de pinhdo 410 é
desengatada do ejxac de acionamento 400. Em véarias modalidades alternati-
vas, a saliéncia 407 pode ser configurada para que a projecdo 534 deslize
para fora ou saia da saliéncia 407 antes, e possivelmente logo antes do ca-
me 520 ser completamente girado para sua segunda posigdo & a engrena-
gem de pinh&o 410 ser completamente desengatada do eixo de acionamen-
to 400. Alternativamente, a proje¢do 534 pode deslizar para fora ou sair da
saliéncia 407 apos, e possivelmente logo apés o came 520 ser completa-
mente girado para sua segunda posigdo e a engrenagem de pinhdo 410 ser
desengatada do eixo 400. Em todo caso, o desengate do motor 402 do eixo
de acionamento 400 e o engate do conjunto de garra 530 ao eixo de acio-
namento 400 pode permitir que o eixo de acionamento 400 seja retraido sem
resisténcia ou interferéncia do motor 402,

Conforme descrito acima, a garra 532 pode ser pivotada para

engate ao eixo de acionamento 400. Em varias modalidades, com referéncia

as figuras 48 e 50, o conjunto de garra 530 pode incluir, ainda, o pino pivé

538 que pode ser configurado para instalar de modo pivotante a garra 532
no interior da fenda 518 na alavanca 510. Em pelo menos uma modalidade,
com referéncia a figura 44, o pino pivd 538 pode ser inserido nas aberturas
para o pino 515 na alavanca 510 e a abertura 533 na garra 532 de modo a
reter de modo giratério a garra 532 na alavanca 510 e definir um eixo em
torno do qual a garra 532 pode girar. Em certas modalidades, com referéncia
as figuras 44 e 48, a mola da garra 536 pode compreender uma mola de tor-
¢ao, por exemplo, que pode incluir uma porgao central 537 posicionada em
volta do pino pivé 538 e, além disso, hastes 539 que podem ser configura-
das para aplicar forcas de inclinagdo ou compressivas contra o pino 514,
e/ou qualquer outra porgado adequada da alavanca 510, € da garra 532 de
modo que a garra 532 possa ser orientada em diregido ao eixo de aciona-
mento 400. Em pelo menos uma modalidade, com referéncia a figura 44, a
garra 532 pode incluir o canal 531 que pode ser configurado para receber

e/ou capturar uma haste 539 da mola 536 de modo que a haste 539 nao
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deslize em relagéo a garra 532 ou se torne desengatada de modo funcional
dela.

Em todo caso, uma vez que a garra 532 tiver deslizado ou saido
da saliéncia 407, a alavanca 510, com referéncia a figura 50, pode ser girada
em uma segunda dire¢ao, indicada pela seta 2, que é oposta a primeira dire-
¢ao. Quando a alavanca 510 é girada na segunda direcdo, a alavanca 510
pode puxar a garra 532 em posigéo distal em uma dire¢io indicada pela seta
B. Em varias modalidades, conforme ilustrado na figura 50, a alavanca 510
pode puxar a garra 532 de modo que ela deslize sobre uma pluralidade de
segundos dentes de acionamento 419 que se estendem a partir do eixo de
acionamento 400. Pelo menos na modalidade ilustrada, os segundos dentes
de acionamento 419 podem ser posicionados sobre um lade do eixo de a-
cionamento 400 diferente dos primeiros dentes de acionamento 418, embora
varias outras disposigdes dos primeiros e segundos dentes de acionamento
sejam previstas, as quais pedem coloca-los do mesmo lado ou de lados o-
postos do eixo de acionamento. Em certas modalidades, os primeiros e se-
gundos dentes de acionamento podem compreender um conjunto de dentes,
ou primeiras e segundas porgdes de um conjunto de dentes. Em todo caso,
a garra 532 pode incluir um ou mais dentes da garra, como o dente da garra
540, por exemplo, que pode ser configurado para deslizar sobre os segun-
dos dentes de acionamento 419 quando a garra 532 é movimentada na dire-
¢ao B. Em varias modalidades, com referéncia a figura 50, o dente da garra
540 pode incluir um primeiro lado 541 que pode ser configurado para desli-
zar sobre os lados inclinados e chanfrados 421 dos segundos dentes 419
sem movimentar, ou movimentar ou pelo menos substancialmente, o eixo de
acionamento 400 em uma dire¢do proximal e/ou distal. Quando a alavanca
510 € girada na primeira diregdo novamente e a garra 532 & movimentada
em uma di_rer;éo proximal, conforme ilustrado na figura 51, um segundo lado
542 do dente da garra 540 pode engatar um segundo lado plano, ou pelo
menos substancialmente plano 423 de um segundo dente 419. Uma vez que
o lado 542 do dente da garra 540 esta engatado ao lado 423 de um segundo

dente 419, o movimento proximal da garra 532 pode ser transmitido para o
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eixo de acionamento 400 e movimenta o eixo de acionamento 400 proxi-
malmente. Em modalidades nas quais um ou mais do eixo de acionamento
400, barra de acionamento 452, instrumento de corte 460, efou trilho 462,
por exemplo, ficam presos, um cirurgidio pode aplicar uma forca a alavanca
510 de modo a desalojar o componente preso e retrair o eixo de acionamen-
to 400, a barra de acionamento 452, o instrumento de corte 460, efou o trilho
462 em uma direg@o proximal. Em certas modalidades, apenas um curso da
alavanca 510 pode ser necessario para retrair o eixo de acionamento 400
apos a garra 532 ter sido engatada ao eixo de acionamento 400, Em outras
modalidades, entretanto, varios cursos podem ser necessarios. Em tais mo-
dalidades, a alavanca 510 pode ser deslocada repetidamente na primeira e
na segunda direcGes de modo a mover progressivamente o eixo de aciona-
mento 400 proximalmente até uma posicao suficiente.,

Em vérias modalidades, além do exposto acima e com referén-
cia as figuras 48 a 51, a rotac&o inicial da alavanca 510 na primeira direcéo
(seta 1) pode posicionar o came 520 na sua segunda posi¢do e desengatar
a engrenagem de pinhao 410 do eixo de acionamento 400, conforme descri-
to acima. Quando a alavanca 510 é entdo girada na segunda direcdo (seta
2), entretanto, o came 520 pode permanecer na sua segunda posicdo. Em
pelo menos uma tal modalidade, embora o acionador de came 512 que se
estende da alavanca 510 possa ser configurado para estar em posicéo limi-
trofe com a superficie de acionamento 522 e deslocar o came 520 da sua
primeira posigao (figura 48) para sua segunda posicéo (figura 49) conforme
descrito acima, o acionador de came 512 pode ser configurado para que ele
possa ser girado para fora da superficie de acionamento 522 quando a ala-
vanca 510 é girada na segunda diregdo. Em tais modalidades, como um re-
sultado, a alavanca 510 pode ser deslocada repetidamente na primeira e na
segunda diregdes para retrair o eixo de acionamento 400 enquanto a engre-
nagem de pinhao 410 permanece desengatada do eixo de acionamento 400.
Em pelo menos uma tal modalidade, uma vez que o came 520 tiver sido gi-
rado para sua segunda posigdo, pode ndo ser possivel voltar o came 520

para sua primeira posigdo efou deslocar o came 520 para qualquer outra
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posicao. Como um resultado, o came 520 pode manter a engrenagem de
pinhdo 410 permanentemente fora de engate com o eixo de acionamento
400. Em varias circunstancias, tal recurso pode ser (til uma vez que frequen-
temente um sistema de retorno manual ou de "salvamento” ndo precisa ser
usado, a menos que o instrumento cirtirgico de corte e grampeamento esteja

com algum defeito. Tal recurso pode evitar que o instrumento cirlrgico seja

reutilizado a menos que ele seja examinado e reinicializado por um técnico

qualificado, por exemplo.

Em certas modalidades, conforme descrito acima, uma vez que
um sistema de retorne manual ou de "salvamento" tiver sido engatado de
modo funcional a um sistema de acionamento, o sistema de retorno manual
pode ndo ser desengatavel do sistema de acionamento efou o sistema de
acionamento pode ser impedido de avangar novamente uma haste de acio-
namento, por exemplo. Em varias outras modalidades, o sistema de retorno
manual pode ser reinicializado e o instrumente cirdrgico pode ser usado no-
vamente. A figura 54 & um diagrama de um sistema de acionamento do mo-
tor e de uma por¢do de um sistema de retormo manual de um instrumento
cirlirgico de acordo com uma modalidade da presente invengdo. Em pelo
menos uma modalidade, o instrumento pode incluir o eixo de acionamento
600 que, assim como acima, pode ser configurado para avangar efou retrair
um instrumento de corte e/ou trilho de direcicnamento de grampos no interior
de um manipulador de extremidade, por exemplo. Também como acima,
conforme ilustrado na figura 54, o instrumento pode incluir um motor 602
configurado para girar uma engrenagem propulsora 608 através de um eixo
de acionamento 606, Em vérias modalidades, a engrenagem propulsora 608
pode ser engatada funcionalmente a uma engrenagem intermediaria 610 de
modo que a rotagao do eixo de acionamento 606 possa ser transmitida para
a engrenagem intermedidria 610. Embora as engrenagens 608 e 610 pos-
sam compreender engrenagens retas, ou engrenagens similares as engre-
nagens ilustradas nas figuras 43 a 53, por exemplo, as engrenagens 608 e
610 podem compreender por¢des de engrenagens chanfradas em coopera-

gao, por exemplo. Independentemente do tipo de engrenagem usado, a en-
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grenagem intermedidria 610 pode incluir uma porgéo configurada para ser
engatada funcionalmente a engrenagem da haste 611. Em varias modalida-
des, a engrenagem da haste 611 pode ser girada liviemente em torno da
haste 612, embora a haste 612 possa ser recebida intimamente no interior
de uma abertura na engrenagem da haste 611 para que a haste 612 possa
definir um eixo em torno do qual a engrenagem da haste 611 pode ser gira-
da. Em certas modalidades, a engrenagem da haste 611 pode ser instalada

a haste 612 para que a rotagdo da engrenagem intermediaria 610 possa ser

transmitida a haste 612. Conforme ilustrado na figura 54, a haste 612 pode

ser apoiada de modo giratério pela estrutura 604 e/ou por qualquer outra
porgéo adequada do instrumento cirlrgico.

Em vérias modalidédes, além do exposto acima, o sistema de
acionamento pode incluir, ainda, uma engrenagem de coroa do motor 618
instalada no eixo de acionamento 612 e/ou na engrenagem da haste 611 de
modo que a rotagdo da engrenagem intermediaria 610 possa ser transmitida
para a engrenagem de corca 618. Em pelo menos uma modalidade, o sis-
tema de acionamento pode incluir, ainda, a mola 620 que pode ser configu-
rada para aplicar uma forga de alteracdo a engrenagem da haste 611, por
exemplo, para que um ou mais da engrenagem da haste 611, haste 612, e
engrenagem de coroa 618 possam ser orientadas em dire¢do a engrenagem
central 622. Quando se deseja ter o motor 802 engatado funcionalmente ao
eixo de acionamento 600, por exemplo, pode-se deixar a mola 620 forgar
que a engrenagem de coroa 618 entre em engate operacional com a engre-
nagem central 622. Em pelo menos uma tal modalidade, a engrenagem cen-
tral 622 pode incluir uma porgao de engrenagem de coroa 621 estendendo-
se a partir da mesma, a qual pode ser configurada para se entrelagar com a
engrenagem de coroa 618. Em modalidades nas quais a engrenagem da
haste 611 & presa de maneira deslizante na haste 612, a engrenagem cen-
tral 622 pode ser instalada de modo fixo na haste 612 & a haste 612 pode
ser impedida, ou pelo menos inibida, de deslizar em relacdo a estrutura 604.
Em pelo menes uma tal modalidade, a engrenagem central 622 pode ser

apoiada em uma posicdo em relagéo ao eixo de acionamento 600 pela haste
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612,

Assim como as modalidades descritas acima, podem surgir cir-
cunstancias nas quais pode ser desejavel engatar um sistema de retorno
manual ao eixo de acionamento 600. Também de modo similar as modalida-
des descritas acima, pode também ser desejavel desconectar funcionalmen-
te o motor 602 do eixo de acionamento 600 guando o sistema de retorno
manual esta engatado a ele. Em varias modalidades, com referéncia a figura
55, uma alavanca (nao ilustrada) do mecanismo de retorno manual pode ser
deslocada, acionada ou manipulada de modo que a alavanca possa movi-
mentar a engrenagem de coroa da alavanca 624 para engate com a engre-
nagem central 622, ou pelo menos a uma porgao da engrenagem de coroa
623 que se estende a partir da mesma, e simultaneamente, ou pelo menos
de maneira substancialmente simultanea, desengatar a engrenagem de co-
roa do motor 618 da engrenagem central 622. Em pelo menos uma modali-
dade, a engrenagem de coroa da alavanca 624 pode ser montada de manei-
ra deslizante na porgéo da haste 626 em que, em pelo menos uma tal moda-
lidade, a porgcao da haste 626 pode compreender uma porgaoc da haste 612.
Em varias modalidades, a engrenagem de coroa da alavanca 624 pode in-
cluir uma superficie de came, tal como a superficie de came 640, por exem-
plo, que paode ser engatada por um came gue se estende a partir da alavan-
ca de retragao manual, por exemplo, para que uma forga de alteracdo possa
ser aplicada & engrenagem de coroa da alavanca 624 através da superficie
de came 640. Em pelo menos uma modalidade, uma barra de impulsdo 628,
que também pode ser montada na engrenagem de coroa da alavanca 624
e/ou montada de maneira deslizante na haste 626, pode ser deslizada em
diregado a engrenagem de coroa do motor 618 até que a barra de impulséo
628 entre em contato com uma porcdo da mesma. Em certas modalidades, a
engrenagem de coroa da alavanca 624 e a barra de impulsdo 628 podem
ser configuradas para que a engrenagem de coroa 624 seja engatada com a
engrenagem ceniral 622 simultaneamente ou quase ao mesmo tempo em
que a engrenagem de coroa 618 & afastada da engrenagem central 622,

Em varias modalidades, além do exposto acima, o instrumento
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cirargico pode incluir, ainda, uma presilha, ou trava, 630 que pede ser confi-
gurada para capturar a engrenagem de coroa do motor 618 quando ela esta
desengatada da engrenagem de coroa 622 e, além disso, manter a engre-
nagem de coroa 618 no lugar enguanto a alavanca de retorno manual é u-
sada para acionar a engrenagem de coroa 624 e a engrenagem central 622.
Em pelo menos uma tal modalidade, a trava 830 pode incluir um gancho
629, por exemplo, gue pode ser deslocado para cima gquando a engrenagem
de coroa 618, ou uma borda 619 que circunda a engrenagem de coroa 618,
entra em contato com o gancho 629. Em certas modalidades, o gancho 629
pede se encaixar sobre a borda 619 devido a uma for¢a de alteracdo aplica-
da a trava 630 pela mola de retorne 632. Em algum momento, um cirurgiao
pode desejar reengatar o motor 602 ao eixo de acionamento 600 e pode
empurrar, por exemplo, a extremidade 631 da trava 630 para baixo para que
a trava 630 possa girar e, como um resultado, levantar o ganche 629 para
fora de engate com a engrenagem de coroa 618. Neste momento, a mola
620 pode se expandir e orientar a engrenagem de coroa 618 para engate
novamente com a engrenagem central 622. De modo correspondente, a mo-
la 620 pode, também, aplicar uma forca suficiente a engrenagem de coroa
618 de modo a desengatar ou afastar a engrenagem de coroa 624 da en-
grenagem central 622 através da barra de impulsdo 628.

Em varias modalidades, um instrumento cirdrgico pode incluir
um sistema de acionamento e um mecanismo de retorno manual, conforme
ilustrado nas figuras 61 a 67, por exemplo. Com referéncia as figuras 61 e
62, o sistema de acionamento pode incluir um motor 902 configurado para
girar o eixo de acionamento do motor 906 e a engrenagem propulsora do
motor 908. Em certas modalidades, o sistema de acionamento pode incluir,
ainda, a engrenagem de pinhdo 910 que pode ser engatada seletivamente
ao eixo de acionamento 900, conforme descrito em mais detalhes abaixo.
Em pelo menos uma modalidade, a engrenagem de pinhdo 910 pode ser
montada de modo giratério no brago oscilante 931 através do pino 912 e
uma ou mais aberturas do pino 916 para que, guando o brago oscilante 931

estiver em uma primeira posigao, conforme ilustrado na figura 62, os dentes
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da engrenagem de pinhdo 910 possam ser engatados de modo entrelacavel
aos dentes da engrenagem propulsora 908 e, também, aos primeiros dentes
918 no eixo de acionamento 900. Quando o braco oscilante 931 esta na sua
primeira posigao, como um resultado, o motor 902 pode ser configurado para
girar a engrenagem propulsora 908 em uma primeira direcdo de modo a des-
locar o eixo de acionamento 900 em uma diregdo distal ao longo do eixo
803, por exemplo e, em outros casos, girar a engrenagem propulsora 908
em uma segunda dire¢ao de modo a retrair o eixo de acionamento 900 pro-
ximalmente, por exemplo. Em varias modalidades, o brago oscilante 931 po-
de ser mantido seletivamente na sua primeira posigéo e, em algumas moda-
lidades, o brago oscilante 931 pode ser mantido de modo liberavel na sua
primeira posicdo pelo came 1020. Em pelo menos uma tal modalidade, o
brago oscilante 931 pode incluir uma fenda de retengao 939 configurada pa-
ra receber pelo menos uma porgéo do came 1020 guando o came 1020
também esta em uma primeira posigao, conforme descrito em mais detalhes
abaixo.

Agora com referéncia novamente as figuras 61 a 67, o meca-
nismo de retorno manual 1000 pode ser engatado seletivamente ao eixo de
acionamento 900 de modo a retrair manualmente o eixo de acionamento
900. Em varias modalidades, o0 mecanismo de retorno manual 1000 pode ser
similar em termos de projeto e funcionamento ao mecanismo de retorno ma-
nual 500, por exemplo, sendo que o mecan.ismo de retorno manual 1000 po-
de incluir a alavanca 1010 e a garra 1032 que podem ser configuradas para
engatar aos segundos dentes 919 no eixo de acionamento 900 e retrair o
eixo de acionamento 900 proximalmente. Uma descricdo detalhada do me-
canismo de retorno manual 500, dentre outros, & fornecida ao longe do pre-
sente pedido e o leitor entendera que esta descrigdo pode ser aplicada ao
projeto e funcionamento do mecanismo de retorno manual 1000. Em pelo
menos uma modalidade, a alavanca 1010 pode ser girada em uma primeira
diregao a partir de uma primeira posigao, ilustrada na figura 62, para uma
segunda posigéo, ilustrada na figura 63. Quando a alavanca 1010 é deslo-

cada na sua primeira direg&o, a alavanca 1010 pode deslocar a garra 1032
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para engate aos segundos dentes 919 e, além disso, deslocar o came 1020
entre sua primeira posicao, ilustrada na figura 62, e uma segunda posigéo,
lustrada na figura 63. Em pelo menos uma modalidade, assim como acima,
o came 1020 pode incluir uma superficie de acionamento 1022, por exemplo,
que pode ser contactada por um acionador de came 1012, por exemplo, que
se estende a partir da alavanca 1010 de modo a girar o came 1020 para sua
segunda posigado em torno de um eixo definido pelo pino 1014. Quando o
came 1020 & girado para sua segunda posicao, o came 1020 pode ser de-
sengatado da fenda de retencdo 939 no braco oscilante 831. Mais particu-
larmente, em pelo menos uma modalidade, o came 1020 pode incluir uma
primeira por¢do 1025 que pode ser dimensionada e configurada para ser
recebida no interior da fenda de retengdo 939 quando o came 1020 ests na
sua primeira posicao sendo que, quando a alavanca 1010 é girada na sua

primeira diregéo, a primeira porgéo do came 1025 pode ser girada para fora

da fenda de retengéo 939. Conforme o came 1020 & deslocado para sua se-

gunda posigéo, a segunda porgdo do came 1027 pode ser posicionada so-
bre, mas nao posicionada no interior, da fenda de retengao 939, Em pelo
menos uma modalidade, a segunda porgdo do came 1027 pode ser posicio-
nada no interior da fenda de retengéo 939, mas pode ndo ser capaz de man-
ter o brago oscilante 931 em posicéao.

Em varias modalidades, o brago oscilante 931 pode ser montado
de modo giratério na estrutura 904 para que guando o came 1020 estiver
suficientemente desengatado da fenda de reten¢do 939, o brago oscilante
931 possa ser girado de modo a afastar a engrenagem de pinhdc 910 do
engate com o eixo de acionamento 800 efou a engrenagem propulsora 908.
Em pelo menos uma modalidade, com referéncia as figuras 63, 65, e 67, a
extremidade proximal 933 do brago oscilante 931 pode ser montada de mo-
do pivotante a estrutura 904 através de uma dobradiga 935. Em uso, con-
forme descrito acima, o brago oscilante 931 pode ser mantido na sua primei-
ra posi¢ao pelo came 1020 até que a alavanca 1010 seja utilizada para de-
sengatar o came 1020 do brago oscilante 931 para que o braco oscilante

931 possa ser deslocado para uma segunda posicdo. Em pelo menos uma
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modalidade, com referéncia a figura 34, o mecanismo de retorno manual
1000 pode incluir, ainda, pelo menos uma mola, tal como a mola 920, por
exemplo, que pode ser configurada para orientar o brago oscilante 931 para
sua segunda posigdo. A mola 920 pode ser configurada para que ela seja
comprimida entre o brago oscilante 931 e a estrutura 904, por exemplo,
quando o brago oscilante 931 esta na sua primeira posigéo, sendo que a mo-
la 920 pode ser deixada expandir e deslocar o brago oscilante 931 para sua
segunda posicdo quando o came 1020 é deslocado para sua segunda posi-
¢ao. Em pelo menos uma modalidade, a amplitude de movimento do braco
oscilante 931 pode ser restrita. Em algumas modalidades, a extremidade
proximal 933 do brago oscilante 931 pode incluir, ainda, uma ou mais super-
ficies de retengdo, como a superficie de retencéo 937, por exemplo, que po-
de ser configurada para engatar a estrutura 904, por exemplo, de modo a
limitar a amplitude de movimento do brago oscilante 931. Em todo caso, uma
vez que o brago oscilante 931 tiver sido deslocado para sua segunda posi-
¢a0, a engrenagem de pinh&o 910 pode néo estar mais engatada funcional-
mente & engrenagem propulsora 908 efou os primeiros dentes 918 do eixo
de acionamento 9800. Nestas circunstancias, a rotagdo da engrenagem pro-
pulsora 908 pelo motor 902 pode néo ser transmitida ao eixo de acionamen-
to 900 e a retragdo do eixo de acionamento 900 pela alavanca 1010 e pela
garra 1032 pode ser realizada sem interferéncia, ou pelo menos interferéncia
substancial do motor 902.

Em vérias modalidades, além do exposto acima, o deslocamento
da alavanca 1010 na sua primeira direcdo pode tanto engatar o mecanismo
de retorno manual 1000 ao eixo de acionamento 800 quanto desengatar fun-
cionalmente o motor 802 do eixo de acionamento 900. Apos ser deslocado
na sua primeira diregéo, a alavanca 1010 pode ser girada em uma segunda
direcao para voltar a alavanca 1010 para sua posicao inicial, sendo que, as-
sim como acima, a alavanca 1010 pode ser girada para longe do came 1020
para que o came 1020 seja deixada na sua segunda posi¢do. Neste momen-
to, a alavanca 1010 pode ser movida de modo progressivo repetidamente

nas suas primeira e segunda diregées de modo a retrair de modo adequado
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0 eixo de acionamento 900. Em pelo menos uma modalidade, o mecanismo
de retorno manual 1000 pode ser configurado para que um cirurgido, ou ou-
tro operador do instrumento, ndo possa reinicializar o instrumento e, como
um resultado, o motor 902 néo pode ser utilizado novamente para movimen-
tar o eixo de acionamento 900. Em pelo menos uma outra modalidade, o
mecanismo de retorno manual 1000 pode ser reinicializado por forgar o bra-
¢o oscilante 1031 de volta para sua primeira posi¢do e girar o came 1020
para sua primeira posicéo para que a primeira por¢ao do came 1025 seja
engatada novamente a fenda de retengdo 939.

Em vérias modalidades, com referéncia as figuras 56 a 58, um
instrumento cirdrgico pode incluir um eixo de acionamento giratério e um
mecanismo de retorno manual configurado para girar o eixo de acionamento,
Em pelo menos uma modalidade, com referéncia a figura 56, o eixo de acio-
namento giratério 700 pode ser apoiado de modo giratério nas aberturas 714
e 716 da estrutura 704, por exemplo. Em certas modalidades, o instrumento
cirirgico pode incluir, ainda, um sistema de acionamento configurado para
girar o eixo de acionamento 700, sendo que o sisterna de acionamento pode
compreender uma engrenagem propulsora 708, um motor 702 para girar a |
engrenagem propulsora 708, e uma caixa de engrenagem 701 que pode ser
configurada para fornecer reducéo da engrenagem e/ou permitir de outro
modo que o motor 702 e a engrenagem propuisora 708 girem em diferentes
velocidades. O instrumento cirirgico pode incluir, ainda, uma engrenagem
de pinh&o 710 que, quando posicionada em uma primeira posicao, conforme
ilustrado na figura 56, pode ser configurada para transmitir o movimento ro-
tacional da engrenagem propulsora 708 para o eixo de acionamento 700.
Em vérias modalidades, o eixo de acionamento 700 pode incluir uma porgéo
de chaveta 718 que pode compreender uma ou mais. projectes e/ou uma ou
mais reentréncias que podem ser recebidas intimamente pelas paredes late-
rais de uma abertura (ndo ilustrada) que se estende pela engrenagem de
pinhdo 710, Em pelo menos uma tal modalidade, o perimetro da abertura da
engrenagem de pinhao pode ser configurada para que ela se adapte, ou se

adapte pelo menos substancialmente, ao perimetro da porgdo de chaveta
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718. Devido &s caracteristicas de cooperagéo da abertura da engrenagem
de pinhéo e da porgao de chaveta 718, o motor 702 pode ser engatado fun-
cionalmente ao eixo de acionamento 700 para que o movimente rotacional
da engrenagem propulsora 708 possa ser transmitido para o eixo de acio-
namento 700. Quando o eixo de acionamento 700 & girado em uma primeira
direcéo, o eixo de acionamento 700 pode ser configurado para avancgar a
porca de acionamento 756, e o conjunto de barras de faca 750 fixado a ela,
ao longo do eixo de acionamento 700. Mais particularmente, em pelo menos
uma modalidade, a superficie externa do eixo de acionamento 700 pode
compreender uma rosca de acionamento helicoidal que, quanto girada em
relagéo & porca de acionamento 756, pode ser configurada para converter o
movimente rotacional do eixoc de acionamento 700 no movimento translacio-
nal da porca de acionamento 756 para que a porca de acionamento 756 seja
avangada ao longo do eixo da haste 703. De modo correspondente, quando
0 eixo de acionamento 700 & girado em uma diregdo oposta, a rosca helicoi-
dal pode retrair a porca de acionamento 756. Conforme ilustrado na figura

56, a extremidade proximal 754 da barra de faca 752 pode ser fixada elou

engatada adequadamente de outro modo com a porca de acionamento 756

de modo que quando a porca de acionamento 756 for avangada em posigéo
distal e/ou retraida em posicdo proximal pelo eixo de acionamento 700, a
barra de faca 752 possa ser deslocada junto com a porca de acionamento
756 de modo a movimentar um elemento de corte e/ou trilho de grampo as-
sociado a ela no interior de um manipulador de extremidade.

Em uso, como descrito acima, o motor 702 pode girar o eixo de
acionamento 700 em uma primeira direcdo de modo a avangar o conjunto de
barras de faca 750 e, além disso, girar o eixo de acionamento 700 em uma
segunda diregdo de modo a retrair o conjunto de barras de faca 750. No ca-
so, entretanto, do motor 702 ficar inoperante e/fou o conjunto de barras de
faca 750 ficar preso, por exemplo, 0 mecanismo de retragdo manual 800 po-
de ser engatado funcionalmente ao eixo de acionamento 700 de modo a gi-
rar o eixo de acionamento 700 na sua segunda diregao, ou retragdo. Em va-

rias modalidades, com referéncia as figuras 56 & 57, um cirurgido, ou outro
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operador do instrumento, pode puxar a forquilha 715 para fora do engate
com a engrenagem de pinhdo 710 para que a engrenagem de pinh&do 710
possa ser deslocada, ou deslizada, entre sua primeira posigdo, na qual ela
esta engatada com a engrenagem propulsora 708 € a porgdo de chaveta
718, e uma segunda posigdo na qual ela esta engatada com a porgao de
chaveta 718 e a alavanca 810. Em pelo menos uma modalidade, a engrena-
gem de pinhao 710 pode ser deslocada da sua primeira posicao, conforme
ilustrado na figura 56, para sua segunda posigao, conforme ilustrado na figu-
ra 57, pela mola 718 apés a forquilha 715 ter sido desengatada do colar 713

da engrenagem de pinhdo 710. Em certas modalidades, agora com referén-

cia a figura 59, a forquilha 715 pode incluir um cabo 717 que pode ser confi-

gurado para ser segurado pelo cirurgido de modo que uma ou mais proje-
¢bes, ou pontas, 709 estendendo-se a partir da forquilha 715 possam ser
desengatadas da reentrancia 707 definida no coelar 713. Em todo caso, uma
vez que a engrenagem de pinh&o 710 tiver sido deslocada para sua segunda
posigao, conforme ilustrado na figura 67, a engrenagem de pinhdo 710 pode
ser engatada funcionalmente & alavanca de retragdo 810. Em certas modali-
dades, a mola 710 pode inclinar a engrenagem de pinhdo 710 contra a ala-
vanca de retragdo 710 para que a face da catraca 719 na engrenagem de
pinhao 710 seja engatada funcionalmente com a face da catraca 832 na ala-
vanca 810.

Em vérias modalidades, além do exposto acima, a engrenagem
de pinhdo 710 pode ser desengatada da engrenagem propulsora 708 ao
mesmo tempo que a engrenagem de pinh&o 710 é colocada em engate com
a alavanca 810. Em certas modalidades, a engrenagem de pinh&o 710 pode
ser desengatada da engrenagem propulsora 708 antes da engrenagem de
pinhéo 710 ser colocada em engate com a alavanca 810. Em tode caso, em
pelo menos uma modalidade, a rotagéo da alavanca 810 pode ser transmiti-
da para a engrenagem de pinhdo 710 através dos dentes da catraca em co-
operagdo nas faces das catracas 719 e 832, sendo que a rotagéo da engre-
nagem de pinh&o 710 pode ser transmitida para o eixo de acionamento 700

através da por¢ao de chaveta 712, Em certas modalidades, apenas uma ro-
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tagao, ou menos que uma rotacdo, da alavanca 810 pode ser necessaria
para retrair suficientemente o eixo de acionamento 700 embora, em outras
modalidades, mais de uma rotagédo da alavanca 810 pode ser necessaria.
Em vérias modalidades, com referéncia a figura 58, as faces de catraca da
alavanca 810 e da engrenagem de pinhdo 710 pode ser configuradas para
permitir gue a alavanca 810 seja girada em uma segunda direcdo, isto &,
uma diregao oposta a primeira diregéo, de modo a retornar a alavanca 810
para sua posi¢ao inicial para que a alavanca 810 possa ser girada novamen-
te na sua primeira diregdo. Em pelo menos uma modalidade, a engrenagem
de pinhéo 710 efou o eixo de acionamento 700 podem ser mantidos em po-
sicAo enquanto a alavanca 810 é movida progressivamente de volta para
sua posigao inicial, por exemplo, de modo a evitar, ou pelo menos inibir, que
0 eixo de acionamento 700 se desloque para tras e para frente com a ala-
vanca 810. Em pelo menos uma tal modalidade, com referéncia a figura 58,
a rotagao da alavanca 810 na sua segunda diregdo pode deslocar a engre-
nagem de pinh@a 710 para engate pelo menos parcial com a engrenagem
propulsora 708 para que a engrenagem propulsora 708, a caixa de engrena-
gem 701, e o motor 702 possam prender a engrenagem de pinh&o 710 na
posigao enquanto a alavanca 810 € girada na sua segunda direcdo. Em cer-
tas modalidades, as razbes de engrenagem entre a engrenagem de pinhdo
710 e a engrenagem propulsora 708, efou no interior da caixa de engrena-
gem 701, podem ser tais que a rotagéo da engrenagem de pinhao 710 & evi-
tada, ou pelo menos inibida, sem a aplicagédo de uma vantagem mecanica
e/ou forga significativa a alavanca 810, que pode nao ocorrer sob a majoria
das circunstancias.

Em vérias modalidades, além do exposto acima, a alavanca 810
pode ser movida progressivamente nas suas primeira e segunda direcoes
tantas vezes quantas forem necessarias para girar o eixo de acionamento
700 na sua segunda diregao para que o conjunto de faca 750 seja suficien-
temente retraido. Em pelo menos uma modalidade, o mecanismo de retra-
¢ao manual 800 pode ser configurado para que a engrenagem de pinhdo

710 n&o possa refornar para sua primeira posicéo apés ser deslocada para
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sua segunda posigdo. Em tais modalidades, o motor 702 nao pode ser usa-
do para girar novamente o eixe de acionamento 900. Em determinadas ou-
tras modalidades, a engrenagem de pinh&o 710 pode voltar para sua primei-
ra posicao e a forquilha 715 pode ser reengatada com o colar 713 para que
a engrenagem de pinh&o 710 possa ser mantida em engate operacional com
a engrenagem propulsora 708 e, de modo correspondente, com o motor 702.

Em varias modalidades, conforme descrito acima, o funciona-
mento, ou acionamento de uma alavanca de retragdo manual pode desenga-
tar funcionalmente um motor de um eixo de acionamento para que o motor
nao faca resisténcia ou impega o movimento da alavanca de retragdo manu-
al. Em varias destas modalidades, o funcionamento da alavanca de retracéo
pode desacoplar mecanicamente o motor do eixo de acionamento. Estas
modalidades podem proporcionar uma vantagem pois mesmo que o motor
continue a girar, a rotagéo do motor ndo podera ser transmitida para o eixo
de acionamento. Em certas modalidades, o funcionamento de uma alavanca
de retragdo manual pode desacoplar eletricamente o motor de uma fonte de
alimentaca@o. Estas modalidades podem proporcionar uma vantagem pois o
motor ndo pode girar sem energia da bateria independentemente do motor e
do eixo de acionamento terem sido desacoplados mecanicamente. Em al-
gumas modalidades, o funcionamento de uma alavanca de retragdo manual
pode gerar o acionamento de um dispositivo eletromecénico, como um sole-
ndide, por exemplo, que pode desacoplar eletricamente, desacoplar mecani-
camente, e/ou travar um eixo de acionamento em posicdo. Em varias moda-
lidades, um sistema de retragdo manual pode incluir uma disposicao de de-
sacoplamento mecénico, uma disposigcdo de desacoplamento elétrico, elou
uma disposi¢ao de desacoplamento eletromecénicc. Em pelo menos uma
modalidade, com referéncia ao circuito 1100 ilustrado na figura 80, um ins-
trumento cirGrgico pode incluir uma bateria 1101, um motor 1102, e uma ou
mais chaves, como a chave da alavanca de salvamento ou retorno manual
1103, por exemplo, que pode ser configurada para acoplar/desacoplar eletri-
camente a bateria 1101 e o motor 1102. Em varias modalidades, a chave

1103 pode compreender uma chave de’polo (nico e acionamento Unico,
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efou qualquer outra chave adequada, sendo que o funcionamento de uma
alavanca de salvamento ou de retorno manual, como a alavanca 810, por
exemplo, pode abrir a chave 1103 e desacoplar eletricamente a bateria 1101
do motor 1102. Em certas modalidades, a chave 1103 pode compreender
uma chave de polo Gnico e acionamento duplo, conforme ilustrado na figura
60. Em pelo menos uma tal modalidade, o funcionamento da alavanca de
retorno manual pode manipular a chave 1103 entre uma primeira condicao
na qual os contatos 1 e 2 estdo em comunicagao elétrica um com o outro
para que a corrente possa fluir para o motor 1102 e uma segunda condigéo
na qual o contato 1 estd conectado ao contatoe 3 (que pode ser aterrado) e,
como um resultado, a corrente néo flui da bateria 1101 para o motor 1102.
Em véarias modalidades, o funcionamento inicial da alavanca de retorno ma-
nual pode manipular a chave 1103 entre a sua primeira e a sua segunda
condigdes, sendo que, em pelo menos uma modalidade, a chave 1103 nao
pode ser fechada, ou reinicializada, apés ela ter sido aberta e, como um re-
sultado, @ motor 1102 ndo pode ser usado para movimentar novamente o
eixo de acionamento do instrumento cirdrgico. Em outras modalidades, en-
tretanto, a chave 1103 pode ser reinicializada, ou fechada, e energia pode
ser novamente suprida ao motor 1102 a partir da bateria 1101. Em pelo me-
nos uma tal modalidade, embora ndo ilustrada, o eixo de acionamento, e/ou
um conjunto de faca engatado ao eixo de acionamento, pode reinicializar a |
chave apoés ele ter sido retraido uma distancia suficiente. Embora chaves
mecanicas possam ser utilizadas em varias modalidades, chaves de estado
solido ou eletromecanicas, um controlador & base de processador, e siste-
mas sensores podem ser utilizados para detectar o movimento da alavanca
de retragdo manual.

Novamente fazendo referéncia ao circuito 1100, embora apenas
uma chave de alavanca de retorno manual 1103 seja ilustrada na figura 60,
duas ou mais chaves podem ser utilizadas. Em pelo menos uma tal modali-
dade, embora néo ilustrada, estas chaves podem proporcionar um sistema
redundante. Em vérias modalidades, o circuito 1100 pode incluir, ainda, uma

chave de garra 1104 que pode ser configurada para detectar se a garra de
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um manipulador de extremidade foi fechado. Mais particularmente, em pelo
menos Uma modalidade, a chave 1104 pode ser configurada para estar em
uma condigcdo normalmente aberta na qual a corrente ndo flui para o motor
1162 a menos que a chave 1104 seja fechada pela garra fixa. Em varias
modalidades, o circuito 1100 pode incluir, ainda, uma disposigdo de chave
1106 que pode ser utilizada para detectar (i) se um cartucho de grampos

pesicionado no interior de um manipulador de extremidade foi usado anteri-

ormente efou (i) informagdes referentes a posicao de um elemento de corte

no interior do manipulador de extremidade. Em pelo menos uma modalidade,
a disposi¢ao de chave 1106 pode incluir uma chave de cartucho usado 1108
que esta em uma condigdo normalmente fechada, isto &, até que o cartucho
de grampos fenha sido pelo menos parcialmente usado e apés isso, a chave
1108 pode estar em uma condigdo normalmente aberta. Em certas modali-
dades, a chave 1108 pode ser aberta por um elemento de corte quando ela
atinge o final de seu curso no interior de um manipulador de extremidade.
Quando a chave de cartucho usado 1108 estd em uma condigéo fechada, a
maior parte da corrente flui diretamente da chave da garra 1104 para a cha-
ve do gatilho de disparo 1110 através da trajetéria de condugéo de baixa
resisténcia da chave 1108, por exemplo. Quando a chave de cartucho usado
1108 esta em uma condicao aberta, a corrente da bateria flui através de uma
rede que compreende os resistores conectados em paralelo R1, R2, R3, R4,
e RS, par exemplo. A resisténcia da rede de resistores pode ser suficiente-
mente alta para reduzir substancialmente a corrente que flui para o motor
1102. Nestas circunstancias, a corrente reduzida pode ser insuficiente para
fazer o motor 1102 funcionar, mas pode ainda fornecer uma corrente sufici-
ente que pode ser detectada. Em varias modalidades, a corrente reduzida
pode ser avaliada por um microprocessador (néo ilustrado) para determinar
o nivel da corrente através dos varios resistores e, em vista desta informa-
¢ao efou outra informacao fornecida, determinar qual o tipo de cartucho de
grampos esta presente no manipulador de extremidade. Varias modalidades
sao apresentadas no pedido de patente co-pendente de propriedade comum
n® de série. U.S. 12/235.782, intitulado MOTOR-DRIVEN SURGICAL CUT-
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TING INSTRUMENT, que foi depositado 23 de setembro de 2008, cuja des-
crigéo esta aqui incorporada, por referéncia,

Em varias modalidades, além do exposto acima, o circuito 1100
pode incluir, ainda, uma chave do gatilho de disparo 1110 que pode ser co-
mutada de uma condigao normalmente aberta para uma condigéo fechada
quando um gatilho de disparo € acionado para descarregar ou disparar os
grampos. Em pelo menos uma modalidade, tal gatilho de disparo pode com-
preender uma alavanca, que pode ser pressionada pelo cirurgido, efou qual-
quer outro gatilho adequado, como um gatilho por presséo de botdo, por e-
xemplo. Em todo caso, os contatos 1 e 2 da chave 1110 podem ser coloca-
dos em comunicag¢ao elétrica um com o autro quando o gatilho de disparo é
acionado para que a corrente possa fluir pelo motor 1102. Em certas modali-
dades, entretanto, o circuito 1100 pode incluir, ainda, a chave de diregdo do
motor 1112 que pode ser configurada para mudar a polaridade da tensio
aplicada ao motor 1102 e, como um resultado, mudar a diregdo na qual o
motor 1102 & girado. Conforme ilustrado na figura 60, os contatos 1 e 3 da
chave de dire¢ao do motor 1112 podem estar em comunicacgédo elétrica um
com o outro para fazer com que o motor 1102 gire em uma diregdo que a-
vanga um elemento de corte e/ou trilho de grampos no interior de um mani-
pulador de extremidade. De modo a retrair o elemento de corte e/ou trilho de
grampos, a chave de direcae do motor 1112 pode ser reconfigurada para
que os contatos 1 e 2 fiquem em comunicagéo elétrica um com o outro e a
polaridade da tensdo aplicada ac motor 1102 possa ser revertida.

As varias modalidades da presente invencéo foram descritas a-
cima com relagéo a instrumentos cirtirgicos de corte, Deve-se observar, en-
tretanto, que em outras modalidades, o instrumento cirlirgico da invengao
aqui apresentado nado precisa ser um instrumento cirdrgico de corte. Por e-
xemplo, ele pode ser um instrumento endoscépico nao cortante, uma pinga,
um grampeador, um aplicador de presilha, um dispositivo de acesso, um
dispositivo de liberagao de farmaco/terapia génica, um dispositivo de energia
que usa ultrassom, RF, laser, etc. Embora a presente invengdo tenha sido

aqui descrita com relagcdo a determinadas modalidades apresentadas, mui-
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tas modificacbes e variagdes a estas modalidades podem ser implementa-
das. Por exemplo, tipos diferentes de manipuladores de extremidade podem
ser empregados. Também, onde os materiais sdo revelados para determina-
dos componentes, outros materiais podem ser usados. A descricdo mencio-
nada anteriormente e as reivindicagdes seguintes sao destinadas a abranger
todas essas modificagbes e variagbes.

Além disso, a presente invencéo foi discutida em termos de pro-
cedimentos e aparelhos endoscépicos. Entretanto, termos como "endoscépi-
co" ndo devem ser interpretados de modo a limitar a presente invengdo a um
instrumento de grampeamento e seccionamento cirlirgico para uso apenas
em conjunto com um tubo endoscépico (isto €, uma cénula ou trocarte). Ao
contrario, acredita-se que a presente invengé@o possa ter uso em qualquer
procedimento onde o acesso € limitado a uma pequena incisdo, incluindo,
mas néo se limitando a, procedimentos laparoscépicos, bem como procedi-
mentos abertos. Além disso, os aspectos exclusivos e inovadores das varias
modalidades de cartucho de grampos da presente invencao poadem ter utili-
dade quando usados em associacdo com outras formas de aparelhos de
grampeamento sem desviar-se do espirito e escopo da presente invencgao.

Além do exposto, os varios cartuchos de grampo aqui apresen-
tados podem ser descartaveis. Em pelo menos uma modalidade, um carfu-

cho de grampos usado, ou um cartucho de grampos pelo menos parcialmen-

te usado, pode ser removido de um grampeador cirirgico e substituido por

outro cartucho de grampos. Em varias outras modalidades, o cartucho de
grampos pode nao ser removivel e/ou substituivel durante o uso comum do
instrumento cirlrgico mas, em algumas circunstancias, ele pode ser substitu-
ivel durante e/ou apds o grampeador cir(irgico ser recondicionado, conforme
descrito em mais detalhes abaixo. Em varias modalidades, o cartucho de
grampos pode fazer parte de uma unidade de carregamento ou manipulador
de extremidade descartavel que pode incluir, ainda, um suporte de cartucho
de grampos, garra fixa, elemento de corte, e/ou acionador de grampos. Em
pelo menos uma tal modalidade, toda a unidade de carregamento ou mani-

pulador de extremidade descartavel, ou pelo menos uma porgao dela, pode
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ser conectada de forma separavel a um instrumento cirdrgico e pode ser
configurada para ser reposta.

Os dispositivos aqui descritos podem ser projetados para serem
descartados apds Unico uso, ou os mesmos podem ser projetados para uso
mlltiplas vezes. Em qualquer um dos casos, entretanto, o dispositivo pode
ser recondicionado para reutilizagéo apds pelo menos um uso. O recondicio-
namento pode incluir qualquer combinagao das etapas de desmontagem do
dispositivo, seguido de limpeza ou substituicae de pegas particulares, e re-
montagem subsequente. Em particular, o dispositivo pode ser desmontado,
em qualquer numero de pecas particulares ou partes do dispositivo podem
ser seletivamente substituidas ou removidas, em qualguer combinagdo. Com
a limpeza e/ou substituigéo de partes particulares, o dispositivo pode ser re-
montado para uso subsequente em uma instalacao de recondicionamento ou
por uma equipe cirargica imediatamente antes de um procedimento cirdrgi-
co. Aqueles versados na técnica apreciardo que o recondicionamento de um
dispositivo pode utilizar uma variedade de técnicas para desmontagem, lim-
pezal/substituicdo, e remontagem. O uso de tais t#écnicas, e o dispositivo re-
condicionado resultante estéo todos no escopo do presente pedido.

De forma preferida, a presente invengédo descrita aqui sera pro-
cessada antes da cirurgia. Primeiro, um instrumento novo ou usado é obtide
e, se necessario, limpo. O instrumento pode ser entdo esterilizado. Em uma
técnica de esterilizacéo, o instrumento é disposto em um recipiente fechado
e selado, tal como um saco plastico ou de TYVEK. O recipiente e o instru-
mento sao entdo colocados em um campo de radiagdo, como radiacdo ga-
ma, raios X, ou elétrons de alta energia, que pode penetrar no recipiente. A
radiagdo extermina bactérias no instrumento e no recipiente. O instrumento
esterilizado pode entdo ser armazenado em um recipiente estéril, O recipien-
te estéril mantém o instrumento estéril até que seja aberto na instalagdo mé-
dica.

Qualquer patente, publicagdo ou autro material de descrigao, no
todo ou em parte, que diz-se ser incorporado a presente invencgéo a titulo de

referéncia, é incorporado a presente invengio somente até o ponfo em que
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os materiais incorporados ndo entrem em conflito com definicdes, declara-
¢es ou outro material de descrigdo existentes apresentados nesta descri-
¢do. Desse modo, e até onde for necessdrio, a descrigdo como explicitamen-
te aqui determinada substitui qualquer material conflitante incorporado aqui a

titulo de referéncia.
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REIVINDICACOES

1. Instrumento cirlrgico de corte e ﬁxa¢éo que compreende:

um manipulador de extremidade que compreende um elemento
de corte mével para cortar um objefo posicionado no dito manipulador de
extremidade;

um eixo de acionamento acoplado de modo funcional ao dito e-
lemento de corte, em que o dito eixo de acionamento é mével enfre uma po-
sicdo proximal e uma posicdo distal, e em que o dito eixo de acionamento
inclui uma pluralidade de primeiros dentes de acionamento e uma pluralida-
de de segundos dentes de acionamento;

uma engrenagem de pinh&o seletivamente engatavel a dita plu-
ralidade de primeiros dentes de acionamento;

um motor configurado para girar a dita engrenagem de pinhéo;

um gatilho de disparo configurado: para que a operagdo do dito
gatilho de disparo acione o dito motor; e

um mecanismo de retorno manual que compreende:

um pivo;

uma alavanca gue pode girar em torno do dito pivé em uma pri-
meira diregdo e uma segunda diregéo, em que a dita segunda direcdo é o-
posta a dita primeira direcao;

um came, em que a dita alavanca é configurada para mover o
dito came entre uma primeira posi¢do e uma segunda posigao;

uma mola de pinh&o configurada para orientar a dita engrena-
gem de pinhdo para engate funcional ao dito eixo de acionamento gquando o
dito came esta na dita primeira posi¢do, em que o dito came € configurado
para engatar a dita engrenagem de pinh&o quando o dito came & movimen-
tado da dita primeira posicdo para a dita segunda posigdo e afastar a dita
engrenagem de pinh&o do dito eixo de acionamento para que a dita engre-
nagem de pinhao seja desengatada funcionalmente da dita pluralidade de
primeiros dentes de acionamento;

uma garra instalada de modo giratério na dita alavanca; e

uma mola da garra engatada de modo funcional & dita garra, em
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que a dita mola da garra e configurada para movimentar a dita garra entre
uma posicac desengatada na qual a dita garra esta desengatada funcional-
mente da dita pluralidade de segundos dentes de acionamento e uma posi-
¢ao engatada na qual a dita garra esta engatada de modo funcional & dita
pluralidade de segundos dentes de acionamento, em que a dita garra é con-
figurada para movimentar o dito eixo de acienamento da dita posicéo distal
em direcao a dita posigdo proximal quando a dita alavanca & girada na dita
primeira diregao, e em que a dita garra é configurada para deslizar sobre a
dita pluralidade de segundos dentes de acionamento quando a dita alavanca
é girada na dita segunda diregéo.

2. Instrumento cirdrgico de corte e fixagao, de acordo com a rej-
vindicagdo 1, em que o dito eixo de acionamento inclui um primeiro lado e
um segundo lado, em que a dita pluralidade de primeiros dentes sao posi-
cionados do dito primeiro lado, € em que a dita pluralidade de segundos den-
tes s&o posicionados no dito segundo lado.

3. Instrumento cirtirgico de corte e fixacdo, de acordo com a rei-
vindicag&o 1, em que a dita alavanca inclui uma fenda interna, e em que a
dita garra é instalada de modo pivotante no interior da dita fenda.

4. Instrumento cirdrgico de corte e fixacdo, de acordo com a rei-
vindicacdo 1, que compreende adicionalmente:

uma estrutura; e

uma saliéncia estendendo-se a partir de dita estrutura, em que a
dita saliéncia compreende uma extremidade, em que a dita saliéncia & confi-
gurada para suportar a dita garra na dita posi¢do desengatada, e em que a
dita alavanca é configurada para deslizar a dita garra ao longo da dita sali-
éncia quando o dito came for movido entre a dita primeira posi¢éo e a dita
segunda posicéo para que a dita mola da garra possa orientar a dita garra
para a dita posi¢do engatada quando a dita garra alcancar a dita extremida-
de da dita saliéncia.

5. Instrumento cirlirgico de corte e fixagéo, de acordo com a rei-
vindicagdo 1, em que a dita alavanca inclui um acionador de came que se

estende a partir da mesma, em gue o dito came inclui uma superficie de a-
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cionamento, em que o dito acionador de came é configurado para engatar a
dita superficie de acionamento e mover o dito came enfre a dita primeira po-
sicao e a dita segunda posi¢ao quando a dita alavanca é girada na dita pri-
meira direcao.

6. Instrumento cirtirgico de corte e fixagao, de acordo com a rei-
vindicagé@o 5, em que o dito acionador de came é configurado para ser afas-
tade da dita superficie de acionamento quando a dita alavanca é girada na
dita segunda dire¢&o e sair do dito came na dita segunda posigéo.

7. Método para processamento de um instrumento para cirurgia,
gue compreende:

obter o instrumento cirlirgico de grampeamento como definido
na reivindicagao 1;

esterilizar o dito instrumento cirirgico de grampeamento; e

armazenar o dito instrumento cirlrgico de grampeamento em um
recipiente estéril.

8. Instrumento cirdrgico de corte e fixagdo que compreende:

um manipulador de extremidade que compreende um elemento
de corte movel para cortar um objeto posicionado no dito manipulador de
extremidade;

um eixo de acionamento acoplado de modo funcional ao dito e-
lemento de corte, em que o dito eixo de acionamento € mével entre uma po-
sigdo proximal @ uma posicao distal, e em que o dito eixo de acionamento
inclui uma pluralidade de primeiros dentes de acionamento e uma pluralida-
de de segundos dentes de acionamento;

uma engrenagem de pinhdo seletivamente engatavel a dita plu-
ralidade de primeiros dentes de acionamento;

um motor configurado para girar a dita engrenagem de pinhéao;

um gatilho de disparo configurado para que a operagio do dito
gatilho de disparo acione o dito motor; e

um mecanismo de retorno que compreende:

uma alavanca que pode ser movimentada em uma primeira dire-

¢do e uma segunda direcao;
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um came, em que a dita alavanca é configurada para movimen-
tar o dito came entre uma primeira posicdo e uma segunda posicdo, e em
que o dito came € configurado para afastar a dita engrenagem de pinh&o do
dito eixo de acionamento e desengatar funcionalmente a dita engrenagem
de pinhao da dita bluralidade de primeiros dentes de acionamento quando o
dito came € movido da dita primeira posi¢go para a dita segunda posicéo; e

uma garra instalada de modeo giratério na dita alavanca, em que
a dita garra & configurada para movimentar o dito eixo de acionamento da
dita posica@o distal para a dita posicdo proximal quando a dita alavanca é
movida em uma primeira dire¢éo, e em que a dita garra é configurada para
deslizar sobre a dita pluralidade de segundos dentes quando a dita alavanca
& movida na dita segunda diregéo.

9. Instrumento cirtirgico de corte e fixagéo, de acordo com a rei-
vindicagao 8, que compreende adicionalmente uma mola de pinhao configu-
rada para orientar a dita engrenagem de pinhdo para engate funcional ao
dito eixo de acionamento quando o dito came estd na dita primeira posicao.

10. Instrumento cirtrgico de corte e fixagédo, de acordo com a
reivindicacao 8, que compreende adicionalmente uma mola da garra enga-
tada funcionalmente com a dita garra, e em que a dita mola da garra é confi-
gurada para deslocar a dita garra entre uma posigdo desengatada, na qual a
dita garra esta desengatada funcionalmente da dita pluralidade de segundos
dentes de acionamento, & uma posi¢ao engatada, na qual a dita garra esta
engatada funcionalmente com a dita pluralidade de segundos dentes de a-
cionamentd,, guando o dito came & deslocado da dita primeira posigéo para a
dita segunda posigéo.

11. Instrumento cirtrgico de corte e fixagédo, de acordo com a
reivindicacdo 10, que compreende adicionalmente:

uma estrutura; e

uma saliéncia estendendo-se a partir de dita estrutura, em que a
dita saliéncia compreende uma extremidade, em que a dita saliéncia & confi-
gurada para suportar a dita garra na dita posicdo desengatada, € em que a

dita alavanca & configurada para deslizar a dita garra ao longoe da dita sali-
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éncia quando o dito came for movido entre a dita primeira posicao e a dita
segunda posigdo para que a dita mola da garra possa orientar a dita garra
para a dita posigéo engatada quando a dita garra alcancar a dita extremida-
de da dita saliéncia.

12. Instrumento cirtirgico de corte e fixagdo, de acordo com a
reivindicag&o 8, em que o dito eixo de acionamento inclui um primeiro lado e
um segundo lado, em que a dita pluralidade de primeiros dentes sao posi-
cionados no dito primeiro lado, e em que a dita pluralidade de segundos den-
tes s@o posicionades no dito segundo lado.

13. Instrumento cirlirgico de corte e fixagdo, de acordo com a
reivindicagéo 8, em que a dita alavanca inclui uma fenda interna, e em que a
dita garra & instalada de modo pivotante no interior da dita fenda.

14. Instrumento cirirgico de corte e fixagéo, de acordo com a
reivindicagao 8, em que a dita alavanca inclui um acionador de came que se
estende a partir da mesma, em que o dito came inclui uma superficie de a-
cionamento, em gue o dito acionador de came é configurado para engatar a
dita superficie de acionamento e mover o dito came entre a dita primeira po-
si¢@o e a dita segunda posigae quando a dita alavanca é movida na dita pri-
meira dire¢ao.

15. Instrumento cirdrgico de corte e fixagdo, de acordo com a
reivindicagao 14, em que o dito acionador de came é configurado para ser
afastado da dita superficie de acionamento quando a dita alavanca é movida
na dita segunda diregéo e sair do dito came na dita segunda posicao.

16. Metodo para processamento de um instrumento para cirurgi-
a, que compreende:

obter o instrumento cirGrgico de grampeamento como definido
na reivindicacao 8;

esterilizar o dito instrumento cirirgico de grampeamento; e

armazenar o dito instrumento cirdrgico de grampeamento em um
recipiente estéril.

17. Instrumento cirlrgico de corte e fixacéo que compreende:

um manipulador de exiremidade que compreende um elemento
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de corte mével para cortar um objeto posicionade no dito manipulador de
extremidade;

um eixo de acionamento acoplado de modo funcional ao dito e-
lemento de corte;

um motor seletivamente engatavel ao dito eixo de acionamento;

um mecanismo de retorno que compreende um manipulador de
reforno que pode ser deslocado em uma primeira diregdo, em que o dito
manipulador de retorno € configurado para desengatar funcionalmente o dito
motor do dito eixo de acionamento e mover o dito eixo de acionamento
quando o dito manipulador de retorno & deslocado na dita primeira diregéo.

18. Instrumento cirlirgico de corte e fixagao, de acordo com a
reivindicagéo 17, que compreende adicionalmente um came, em que o dito
manipulador de retorno é configurado para deslocar o dito came entre uma
primeira posigao e uma segunda posigdo, e em que o dito came & configura-
do para desconectar funcionalmente o dito motor do dito eixo de acionamen-
to quando o dito came é deslocado da dita primeira posicdo para a dita se-
gunda posigao.

18. Instrumento cirlirgico de corte e fixagao, de acordo com a
reivindicagao 18, em que o dito manipulador de retorno pode ser deslocado
em uma segunda diregao, em que o dito manipulador de retorno inclui um
acionador de came que se estende do mesmo, em que o dito came inclui
uma superficie de acionamento, em que o dito acionador de came & configu-
rado para engatar a dita superficie de acionamento e deslocar o dito came
entre a dita primeira posigao e a dita segunda posigao quando o dito manipu-
lador de retorno € movido na dita primeira direcéo, e em que o dito acionador

de came é configurado para ser afastado da dita superficie de acionamento

quando o dito manipulador de retorno € movido na dita segunda diregdo e

saj do dito came na dita segunda posigao.
20 Instrumento cirGirgico de corte e fixacdo, de acordo com a rei-
vindicag&o 17, em que o difo eixo de acionamento pode ser girado em uma

primeira diregéo e uma segunda diregdo, em que o dito instrumento compre-
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ende adicionalmente uma engrenagem de pinh&o deslizante ao longo do dito
eixo de acionamente entre uma primeira posicdo e uma segunda posicao,
em que a dita engrenagem de pinh&o & engatada funcionalmente ao dito mo-
tor e ao dito eixo de acionamento quando a dita engrenagem de pinhao esta
na dita primeira posigao, de modo a girar o dite eixo de acionamento na dita
primeira dire¢do, em que a dita engrenagem de pinhdo é engatada funcio-
nalmente ao dito manipulador e ao dito eixo de acionamento quando a dita
engrenagem de pinhao esta na dita segunda posigao, de modo a girar o dito
eixo de acionamento na dita segunda direcdo, e em que a dita engrenagem
de pinhao & desengatada funcionalmente do dito motor quando a dita engre-
nagem de pinh&o esta na dita segunda posicéo.

21. Instrumento cirargico de corte e fixacdo, de acordo com a
reivindicagao 20, que compreende adicionalmente:

uma forquilha configurada para prender a dita engrenagem de
pinh&o na dita primeira posicao; e

uma mola configurada para orientar a dita engrenagem de pi-
nhao para a dita segunda posigéo gquando a dita forquilha & desengatada da
dita engrenagem de pinhao.

22. Instrumento cirtirgico de corte e fixagdo, de acordo com a
reivindicag@o 20, em que o dito manipulador de retorno pode ser deslocado
em uma segunda direcdo, em que o dito manipulador de retorno inclui uma
primeira por¢éo de catraca, em que a dita engrenagem de pinhéo inclui uma
segunda porgao de catraca, e em que a dita primeira porgéo de catraca é
configurada para direcionar a dita segunda porgéo de catraca quando o dito
manipulador de retorno & deslocado na dita primeira diregéo, e em que a dita
primeira porgdo de catraca é configurada para deslizar em relacéo 2 dita se-
gunda porgéo de catraca quando o dito manipulador de retorno é deslocado
na dita segunda diregéo.

23. Instrumento cirGrgico de corte e fixagdo, de acordo com a
reivindicagdo 22, em que o dito manipulador de retorno é configurado para
deslocar pelo menos parcialmente a dita engrenagem de pinhdc da dita se-

gunda posicéo em diregdo a dita primeira posicao e engatar pelo menos par-
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cialmente a dita engrenagem de pinhao ao dita motor quando o dito manipu-
lador de retorno € movido na dita segunda diregao.

24. Instrumento cirtirgico de corte e fixagao, de acordo com a
reivindicagao 17, que compreende adicionalmente uma engrenagem de pi-
nhao engatada funcionalmente ao dito motor, em que a dita engrenagem de
pinhao pode ser afastada do dito eixo de acionamento para desengatar fun-
cionalmente o dito motor do dito eixo de acionamento.

25, Instrumento cirlrgico de corte e fixacdo, de acordo com a
reivindicagao 24, que compreende adicionalmente um brago oscilante que
pode ser girado entre uma primeira posi¢do e uma segunda posigéo, em que
a dita engrenagem de pinh&o é montada de modo giratério ao dito brago os-
cilante, em que a dita engrenagem de pinh&o é engatada funcionalmente ao
dito motor e ao dito eixe de acionamento quando o dito brago oscilante esta
na dita primeira posigdo, e em que a dita engrenagem de pinhdo é desenga-
tada funcionalmente do dito motor e do dito eixo de acionamento quando o
dito brago oscilante esté na dita segunda posicao.

26. Instrumento cirdrgico de corte e fixacdo, de acordo com a
reivindicagao 25, em que o dito manipulador de retorno é configurado para
prender a dita engrenagem de pinhao na dita primeira posicao, e em que o
dito manipulador de retorno é configurado para liberar a dita engrenagem de
pinh&o quando o dito manipulador & movido na dita primeira diregao.

27. Instrumento cirirgico de corte e fixacdo, de acorde com a
reivindicagéo 17, que compreende adicionalimente uma chave configurada
para desconectar funcionalmente uma fonte de alimentagao do dito motor
quando o dito manipulador de retorno € movido na dita primeira direggo.

28. Método para processamento de um instrumento para cirurgi-
a, que compreende; |

obter o instrumento cirtrgico de grampeamento como definido
na reivindicagdo 17;

esterilizar o dito instrumento cirdrgico de grampeamento; e

armazenar o dito instrumento cirGrgico de grampeamento em um

recipiente estéril.
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RESUMO
Patente de Invengao: "APARELHO CIRURGICO MOTORIZADO PARA
CORTE E GRAMPEAMENTO COM SISTEMA DE DISPARO QUE PODE
SER RETRAIDO MANUALMENTE®".

A presente invencdo refere-se em um aspecto geral, a varias
modalidades da presente invengdo que podem incluir um instrumento cirdr-
gico motorizado para corte e fixagdo que possui um eixo de acionamento, a
motor engatavel seletivamente ao eixo de acionamento, e um mecanismo de
retorno manual configurado para desengatar de modo funcional o motor do
eixo de acionamento e retrair o eixo de acionamento. Em pelo menos uma
modalidade, um cirurgido, ou outro operador do instrumento cir(rgico, pode
utilizar o mecanismo de retorno manual para retrair o eixo de acionamento
apos ele ter sido avangado, especialmente quando o motor, ou uma fonte de
alimentag&do que supre o motor, tiver falhado ou for incapaz de fornecer forga

suficiente para retrair o eixo de acioanamento.



