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(57) Resumo: APARELHO CÍRÚRGICO MOTORIZADO PARA CORTE E GRAMPEAMENTO COM SISTEMA DE DISPARO
QUE PODE SER RETRAÍDO MANUALMENTE A presente invenção refere-se em um aspecto geral, a várias modalidades da
presente invenção que podem incluir um instrumento cirúrgico motorizado para corte e fixação que possui um eixo de
acionamento, a motor engatável 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 cirurgião, ou outro operador do instrumento cirúrgico, pode utilizar o mecanismo de retorno manual para retrair o eixo de
acionamento após ele ter sido avançado, especialmente quando o motor, ou uma fonte de alimentação que supre o motor, tiver
falhado ou for incapaz de fornecer força suficiente para retrair o eixo de acionamento.
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Relatório Descritivo da Patente de lnvenção para "APARELHO

CIRÚRGICO MOTORIZADO PARA CORTE E GRAMPEAMENTO COM

SISTEMA DE DISPARO QUE PODE SER RETRAÍDO MANUALMENTE".

ANTECEDENTES

5 1. Campo da lnvenção

A presente invenção refere-se geralmente a instrumentos cirúr-

gicos para corte e fixação e, mais particularmente, a instrumentos cirúrgicos

motorizados para corte e fixação.

2. Descrição da Técnica Relacionada

10 Os instrumentos cirúrgicos endoscópicos são frequentemente

preferenciais aos dispositivos para cirurgia aberta tradicionais uma vez que
r'

uma incisão ou incisões menores associadas às técnicas cirúrgicas endos-
'J! cópicas tendem a reduzir o tempo de recuperação e complicações no pós

H

G

operatórias. Em consequência, desenvolvimento sign ificativo tem resultado
"" 15 em uma gama de instrumentos cirúrgicos endoscópicos que são adequados

i
, , , para colocação precisa de um manipulador de extremidade distal em um lo-t

cal cirúrgico desejado através de uma cânula de um trocarte. Estes manipu-

ladores de extremidade distal engatam ao tecido de várias formas para obter

um efeito diagnóstico ou terapêutico (por exemplo, endo-cortador, garra, cor-

20 tador, grampeadores, aplicadores de presilhas, dispositivo de acesso, dispo-

sitivo de aplicação de fármaco/terapia gênica, e dispositivo de energia com o

uso de ultrassom, RF, laser, etc.).

Grampeadores cirúrgicos conhecidos incluem um manipulador

de extremidade que faz simultaneamente uma incisão longitudinal no tecido

25 e aplica linhas de grampos em lados opostos da incisão. O manipulador de

extremidade inclui par de membros de garra cooperadores que, se o instru-

mento é pretendido para aplicações endoscópicas ou laparoscópicas, é ca-

paz de passar através da passagem de uma cânula. Um dos membros de

garra recebe um cartucho de grampos tendo pelo menos duas fileiras de

30 grampos lateralmente espaçadas. 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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móveis que, quando acionadas distalmente, passam através das aberturas

no cartucho de grampos e engatam trocartes que suportam os grampos para

realizar o disparo dos grampos em direção à garra fixa.

Um exemplo de um grampeador cirúrgico adequado para aplica-

5 ções endoscópicas é descrito na Patente U.S. n° 5.465.895, cuja descrição

aqui incorporada por referência em sua totalidade, que apresenta um endo-

cortador com ações de fechamento e disparo distintas. Um clínico usando

este dispositivo é capaz de fechar os membros de garra sobre o tecido para

posicionar o tecido antes do disparo dos grampos. Uma vez que o clínico

10 tiver determinado que os membros de garra estão prendendo o tecido apro-

priadamente, eie pode então disparar o grampeador cirúrgico com um único

tempo de disparo ou com vários tempos de disparo, dependendo do dlsposi-

tivo. Disparar o grampeador cirúrgico causa seccionamento e grampeamento

do tecido. O seccionamento e grampeamento simultãneos evitam complica-

15 ções que podem surgir durante a realização dessas ações sequencialmentê

com d iferentes instrumentos cirúrgicos que apenas seccionam ou grampei-

am, respectivamente, o tecido.

SUMÁRIO

Em um aspecto geral, várias modalidades da presente invenção

20 podem incluir um instrumento cirúrgico motorizado para corte e fixação que

possui um eixo de acionamento, um motor engatável seletivamente ao eixo

de acionamento, e um mecanismo de retorno manual configurado para retra-

Ír o eixo de acionamento e soitar de modo funcional o motor do eixo de acio-

namento. Em pelo menos uma modalidade, um cirurgião, ou outro operador

25 do instmmento cirúrgico, pode utilizar o mecanismo de retomo manual para

retrair o eixo de acionamento após ele ter sido avançado, especialmente

quando o motor, ou uma fonte de alimentação que supre o motor, tiver fa-

lhado ou for incapaz de fornecer força suficiente para retrair o eixo de acio-

namento. Em várias modalidades, a operação do mecanismo de retorno ma-

30 nual pode desconectar de modo funcional o motor do eixo de acionamento

através de disposições mecânicas, elétricas, eletrônicas, e/ou eletromecâni-

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 móvel

para cortar um objeto posicionado no manipulador de extremidade, sendo

que o eíxo de acionamento pode ser acoplado de modo funcional ao elemen-

5 to de corte e pode ser movimentado entre uma posição proximal e uína posi-

ção distal. Em pelo menos uma tal modalidade, q eixo de acionamento pode

incluir uma pluralidade de primeiros dentes de acionamento e Llma pluralida-

de de segundos dentes de acionamento, em que o instrumento pode incluir

ainda uma engrenagem de pinhão engatável seletivamente com a pluralida-

lO de de primeiros dentes de acionamento, um motor configurado para girar a

engrenagem de pinhão, e um gatilho de disparo configurado de modo que a

ativação do gatilho de disparo acione o motor.

Em pelo menos uma modalidade, o instrumento pode ainda in-
-F

cluir um pivô, uma alavanca que pode girar em torno do pivõ em uma primei-
'm

15 ra direção e uma segunda direção, um came, em que a alavanca é configu-

rada para movimentar o came entre u[na primeira posição e uma segundam

posição, e uma mola de pinhão configurada para inciinar a engrenagem de

pinhão em engate funcional com o eixo de acionamento quando o came está

na sua primeira posição. Em várias modalidades, o came pode ser configu-

20 rado para engatar a engrenagem de pinhão quanda q came é movimentado

da sua primeira posição para sua segunda posição e movimentar a engre-

nagem de pinhão para longe do eixo de acionamento de modo que a engre-

nagem de pinhão seja desengatada de modo funcional da pluralidade de

primeiros dentes de acionamento.

25 Em pelo menos uma modalidade, o instrumento pode ainda in-

cluir uma garra instalada de modo giratório na alavanca e uma mola da garra

engatada de modo funcional à garra, em que a mola da garra pode ser con-

figurada para movimentar a garra entre uma posição desengatada na qual a

garra está desengatada funcionalmente da pluralidade de segundos dentes

30 de acionamento e uma posição engatada na qual a garra está engatada de

modo funcional à pluralidade de segundos dentes de acionamento. Em vá-

rias modalidades, a mola da garra pode movimentar a garra entre suas posi-



4/64

ções desengatada e engatada quando o came é movimentado da sua pri-

meira posição para sua segunda posição. Uma vez que a garra está na sua

posição engatada, ela pode ser configurada para movimentar o eixo de acio-

namento da sua posição distal em direção a sua posição proximal quando a

5 ajavanca é girada na primeira direção. A garra pode também ser configurada

para deslizar sobre a pluralidade de segundos dentes quando a alavanca é

girada na segunda direção.

Este sumário se destina a descrever resumidamente determina-

das modalidades do presente pedido. Deve-se compreender que o presente

10 pedido não se Iimita às modalidades apresentadas neste sumário, e se des-

tina a abranger modificações que estão incluídas no seu espírito e escopo,

como definido pelas reivindicações. Deve ser compreendido ainda que este

sumário não deve ser lido ou interpretado de forma que litnite o escopo das

reivindicações.

15 BREVE DESCRIÇÃO DAS FIGURAS

Várias modalidades da presente invenção são descritas aqui a

título de exempb em conjunto com as seguintes figuras, sendo que

as figuras 1 e 2 são vistas em perspectiva de um instrumento ci-

rúrgico de corte e fixação;

20 as figuras 3 a 5 são vistas explodidas de um manipulador de ex-

tremidade e um eixo do instrumento da figura 1:

a figura 6 é 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-

25 ra 1:

as figuras 8 e 9 são vistas em perspectiva parcial do cabo da fi-

gura, 7;

a figura 10 é uma vista Iateral do cabo da figura 7;

a figura 11 é um diagrama esquemático de um circuito usado no

3,0 instmmento de acordo com várias modalidades;

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

tras modalidades;
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as figuras 14 a 22 ilustram diferentes mecanisn1os para fechar o

gatilho de fecharnento de acordo com várias modalidades; "

as figuras 23A a B mostram uma junta universal ("junta em u")

que pode ser empregada no ponto de articulação do instrumento;

5 as figuras 24A a B mostram um cabo de torção que pode ser

empregado no ponto de articulação do instrumento;

as figuras 25 a 31 ilustram um instrumento cirúrgico de corte e

fixação energizado de acordo com várias modalidades;

as 'figuras 32 a 36 ilustram um instrumento cirúrgico de corte e

10 fixação energizado de acordo com outras modatidades;

as figuras 37 a 40 ilustram um instrumento cirúrgico de corte e

fixação com retroinformação tátil de acordo com várias modalidades;

as figuras 41 e 42 ilustram um sensor proporcional qLje pode ser

usado de acordo com várias modalidades;

15 a figura 43 é uma vista em perspectiva de um eixo de aciona-

mento e um mecanismo de retorno manual de um jns'trumento cirúrgico de

corte e fixação de acordo com várias modalidades da presente invenção;

a figura 44 é uma vista explodida do eixo de acionamento e do

mecanismo de re'torno manual do instrumento cirúrgico de corte e fixação da

20 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 é uma vista em elevação dQ eixo de acionamento e

do mecanismo de retorno manual da figura 43;

25 a figura 47 é uma vista em recorte parcial do mecanismo de re-

torno manLla| 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-

tomo manual da figura 43 ilustrando uma alavanca, um came em uma pri-

3'0 meira posição, e uma garra instalada de modo pivotante na alavanca, onde a

garra está sendo mantida em uma posição desengatada;

a figura 49 é outra vista em recorte parcial do mecanismo de re-
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tcxno manual da figura 43 ilustrando o alavanca girada em uma prime'ira di-

reção, o came quase em uma segunda posição, e a garra na iminência de

ser movida para uma posição engatada com o eixo de acionamento por uma

mola da garra;

5 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-

reção que é oposta à primeira direção, o came ainda na sua segunda posi-

ção, e a garra sendo deslizada ao longo de uma pÍuralidade de dentes no

eixo de acionamento;

10 a figura 51 é outra vista em recorte parcial do mecanismo de re-

torno manual da figura 43 ilustrando a alavanca girada novamente na primei-
- ra direção, o came ainda na sua segunda posição, e a garra sendo usada

para retrair o eixo de acionamento;

a figura 52 é uma vista explodida de um manipulador de extre-
- 15 midade de acordo com uma modalidade da presente invenção, 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 é uma vista em recorte do manipulador de extremi-

dade da figura 52;

20 a figura 54 é um diagrama de um eixo de acionamento e de um

mecanismo de retorno manual de um instrumento cirúrgico de corte e fixa-

ção de acordo com modalidades alternativas da presente invenção ilustran-

do um motor elétrico engatado de modo funcional ao eixo de acionamento;

a figura 55 é outro diagrama do instrumento cirúrgico da figura

25 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 é um diagrama de um eixo de acionamento giratório

e de um mecanismo de retorno manual de um instrumento cirúrgico de corte

30 e fixação de acordo com várias modalidades da presente invenção, o dia-

grama ilustrando uma pngrenagem de pinhão operacionalmente engatada à

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 manua! da

figura 56 ilustrando uma forquilha desengatada da engrenagem de pinhão de

modo a permitir que a mola da engrenagem de pinhão incline a engrenagem

de pinhão em engate com uma alavanca do mecanismo de retorno manual

5 e, além disso, incline a engrenagem de pinhão fora de engate com a engre-

nagem propulsora, o diagrama ilustrando com mais detalhes a alavanca em

uma posição inicial;

a figura 58 é um diagrama do mecanismo de retorno manual da

figura 56 ilustrando a alavanca sendo movida progressivamente de volta pa-

lO ra sua posição inicial e a engrenagem de pinhãa parcialmente engatada com

a engrenagem propulsora;

a figura 59 é uma vista da extremidade da forquilha e da engre-

nagem de pinhão da figura 57;

a figura 60 é um diagrama esquemático de um circuito que inclui
~ 15 uma chave configurada para ser acionada pela alavanca do mecanismo de

retração manual da figura 56, em que o acionamento da chave desengata

funcionalmente o motor;

a figura 61 é uma vista em perspectiva de um eixo de aciona-

mento e um mecanismo de retomo manual de um instrumento cirúrgico de

20 corte e fixação de acordo com várias modalidades da presente invenção, o

diagrama ilustrando uma engrenagem de pinhão apoiada de modo giratório

por um braço oscilante em que a engrenagem de pinhão é engatada funcio-

nalmente ao motor e ao eixo de acionamento;

a figura 62 é uma vista em recorte parcial do mecanismo de re-

25 torno manual da figura 61;

a figura 63 ê uma vista em recorte parcial do mecanismo de re-

tomo manual da figura 61 ilustrando uma alavanca girada em uma primeira

direção de modo a desengatar a alavanca do braço oscilante e permitir que

uma mola incline a engrenagem de pirihão e o braço oscilante para longe do

30 eixo de acionamento;

a figura 64 é 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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nhão engatada ao eixo de acionamento e ao motor;

a figura 65 é uma vista superior do eixo de acionamento e do

mecanismo de retorno manual da figura 61 ilustrando a engrenagem de pi-

nhão desengatada do eixo de acionamento e do motor;

5 a figura 66 é uma vista em r'=corte parcial do eixo de acionamen-

to e do mecanismo de retorno manual da figura 61 ilustrando a engrenagem

de pinhão engatada ao eixo de acionamento e ao motor; e

a figura 67 é uma vista em recorte parcial do eixo de acionamen-

to e do mecanismo de retorno manual da figura 61 ilustrando a engrenagem

10 de pinhão desengatada do eixo de acionamento e do motor.

Os caracteres de referência corresporidentes indicam as partes

correspondentes através das várias vistas. As exemplificações aqui descritas

ilustram modalidades preferenciais da invenção, em uma forma, e tais e-
-

xemplificaçães não devem ser consideradas como limitadoras do escopo da
" 15 invenção de qualquer maneira.

DESCRIÇÃO DETALHADA

Modalidades preferenciais do aparelho de grampeamento cirúr-

gico endoscápico atL|a|mente apresentado serão agora descritas em deta-

l'hes com relação aos desenhos, nos quais numerais de referência seme-

20 lhantes designam elementos idênticos ou corresponderites em cada uma

das diversas vistas. Aqueles versados na técnica entenderão que os disposi-

tivos e os métodos especificamente aqui descritos e ilustrados nos desenhos

em anexo são modalidades exemplares não limitadoras, e que o escopo das

várias modalidades da presente invenção é definido somente pelas reivindi-

25 cações. Os aspectos ilustrados ou descritos em conexão com uma modali-

dade exemplificadora podem ser combinados com os aspectos de outras

modalidades. Essas modificações e variações se destinam a estar incluídas

no escopo da presente invenção-

As figuras 1 e 2 representam um instrumento cirúrgico de corte e

30 fixação 10. A modalidade ilustrada é um instrumento endoscópico e, em ge-

ral, as modalidades do instrumento 10 aqui descritas são instrumentos cif1jr-

gicos endoscópicos de corte e fixação. Deve-se observar, entretanto, que de
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a'cotdo com várias modatidades da presente invenção, o instrumento pode-

ser um instrumento cirúrgico de corte e fixação não endoscópico, tal como

com instrumento laparoscóp ico, por exemplo. Vários instrumentos cirúrgicos

são apresentados no pedido de patente n" de série U.S. 10/674,026, intitula-

5 do "SURGICAL STAPLING INSTRUMENT ÍNCORPORATING A MULTIS-

TROKE FIRING POS1TION 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-

lO positado em 31 de janeiro de 2006: e pedido de patente n° de série U.S.

11/497,936, intitulado "PNEUMATICALLY POWERED SURGICAL CUTTING

AND FASTENTING INSTRUMENT WITH MANUALLY OPERATED RE-

TRACTlON APPARATUS", depositado em 2 de agosto de 2006, cujas des-

crições estão aqui incorporadas a titulo de referência.

15 O instrumento cirúrgico 10 representado 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 pivô de articulação 14- Um

controle de articulação 16 pode ser fornecido adjacente ao cabo 6 para reali-

zar a rotação do nianipdador de extremidade 12 sobre o pivô de articulação

20 14. Na modalidade ilustrada, 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 cirúrgicos, como garras, cortadores, grampeado-

25 res, aplicadores de clipes, dispositivos de acesso, dispositivos de terapia por

fármacos e/ou gênica, ultrassom, dispositivos a laser ou RF.

O cabo 6 do instrumento 10 pode incluir um gatilho de fecha-

mento 18 e um gatilho de disparo 20 para acionar o manipulador de extremi-

dade 12. Será reconhecido que os instrumentos que têm manipuladores de

30 extremidade direcionados a diferentes tarefas cirúrgicas podem ter números

ou tipos diferentes de gatilhos ou outros controles adequados para operar o

manipulador de extremidade 12. O manipLl|ador de extremidade 12 é mos-
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trado separadamente do cabo 6 por uma eixo 8, de preferência, alongada.

Em uma modalidade, um médico ou operador do instrumento 10 pode articu-

lar o manipulador de extremidade 12 em relação à eixo 8 pelo uso do cantro-

le de articulação 16, conforme descrito em mais detalhes no pedido de pa-

5 tente pendente n° de série. U.S. 11/329.020, depositado em 10 de janeiro de

2006, intitulado "SURGICAL INSTRUMENT HAVING AN ARTICULATING

END EFFECTOR" por Geoffrey C. Hueil et al., cuja descrição completa está

incorporada na presente invenção, a título de referência.

O manipulador de extremidade 12 inclui nesse exemplo, entre

10 outras coisas, uma canaleta de grampos 22 e um membro de fixação trans-

ladável de modo articulado, tal como úma garra 24, que são mantidos em

um espaçamento que assegura o grampeamento efetivo ou seccionamento

do tecido fixado no manipulador de extremidade 12. O cabo 6 inclui uma pe-

ga de pistola 26 em direção a qual um gatilho de fechamento 18 é puxado de

15 forma articulada pelo clínico para levar à fixação ou fechamento da garra fixa

24 em direção à 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 está mais afastado do gatilho de fe-

chamento 18. Quando o gatilho de fechamento 18 está travado na posição

20 de fechamento, como descrito em mais detalhes a seguir, o gatilho de dispa-

ro 20 pode girar levemente em direção à pega de pistola 26 de modo que ele

possa ser aicançado pelo operador com o uso de uma mão. Então o opera-

dor pode puxar o gatilho de disparo 20 de forma articulada em direção à pe-

ga de pistola 12 para causar o grampeamento e seccionamento de tecido

25 fixado no manipulador de extremidade 12. Em outras modalidades, diferen-

tes tipos de membros de fixação além da garra 24 podem ser usados, como,

por exemplo, uma garra de oposição, etc.

Será reconhecido que os termos "proximal" e "distal" são usados

aqui com referência ao ato de apertar o cabo 6 de um instrumento 10 pelo

30 cIínico. Portanto, o manipulador de extremidade 12 é distal em relação ao

cabo mais proximal 6. Será reconhecido adicionalmente que, para conveni-

ência e clareza, termos espaciais como "vertical" e "horizontal" são usados
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na presente invenção com relação aos desenhos. Entretanto, instrumentos

cirúrgicos podem ser usados em muitas orientações e posições, e não pre-

tende-se que esses termos sejam limitadores e absolütos.

O gatilho de fechamento 18 pode ser acionado primeiro. Quando

5 satisfeito corn o posicionamento do manipulador de extremidade 12, o clínico

pode retrair o gatilho de fechamento 18 para a posição completamente fe-

chada e travada adjacente à pega de pistola 26. O gatilho de disparo 20 po-

de então ser acionado. O gatilho de disparo 20 volta para a posição aberta

(mostrado nas figuras 1 e 2,) quando o médico remove a pressão, conforme

10 descrito mais completamente abaixo. Um botão de liberação do cabo 6,

quando abaixado pode liberar o gatilho de fechamento 18 travado. O botão
. de liberação pode ser implementado de várias formas, como, por exemplo,

como um botão de liberação deslizante 160 mostrado na figura 14, e/ou or'

botão 172 mostraclo na figura 16.
. 15 A figura 3 é uma vista explodida do manipulador de extremidade

12 de acordo corn várias modalidades. Cof)forme mostrado na modalidade

ilustrada, o manipulador de extremidade 12 pode incluir, em adição à canale-

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

um trilho 33, um cartucho de grampos 34 que é assentado de modo removí-

20 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 pivô 25 conectado à

extremidade adjacente da canaleta 22. A garra 24 também pode incluir uma

aba 27 em sua extremidade adjacente que é inserida dentro de um compo-

25 nente de um sistema de fechaniento mecânico (descrito adicionalmente a-

baixo) para abrir e fechar a garra de garra 24. Quando o gatilho de fecha-

mento 18 é acionado, isto é, puxado por um usuário do instrumento 10, a

garra de garra 24 pode girar em torno do ponto de pivô 25 para a posição

fixada ou fechada. Se a fixação do manipulador de extremidade é 12 for sa-

30 tisfatória, 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 trilho 33 corram

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, ç} que faz com que os grampos unam o tecido seccionado. Em várias

5 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 descrição está aqui incorporada, a título de referência,

fornece mais detalhes sobre estes instrumentos de corte e fixação de dois

10 tempos. O trilho 33 pode ser parte do cartucho 34, de modo que quando a

faca 32 retrai após a operação de corte, o trilho 33 não retrai.
- Deve ser observado que embora as modalidades do instrumento

10 aqui descritas empreguem um manipulador de extremidade 12 que gram-
r

peia o tecido seccionado, em outras modalidades técnicas diferentes para
- 15 uriir 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-

20 LECTROSURGICAL HEMOSTATIC DEVICE WITH RECESSED AND/OR

OFFSET ELECTRODES" de Yates et al., depositada em 18 de janeiro de

1995, cujas descrições completas estão aqui incorporadas a título de refe-

rência, apresentam um instrumento de corte endoscópico que usa energia

de RF para selar o tecido cortado- O pedido de patente n° de série U.S.

25 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

30 Frederick E. Shelton, lV, et al., depositado em 4 de novembro de 2005, cujas

descrições estão também aqui incorporadas, a título de referência, apresen-

tam um instrumento de corte endoscópico que usa adesivos para unir o teci-
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do cortado. Desse modo, embora a descrição da presente invenção refira-se

a operações de corte/grampeamento e similares, deve ser reconhecido que

esta é uma modalidade exemplifieadora, e não pretende ser limitadora. Ou-

tras técnicas de união de tecidos também podem ser usadas.

5 As figuras 4 e 5 são vistas explodidas e a figura 6 é uma vista la-

teral do manipulador de extremidade 12 e da eixo 8 de acordo com várias

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 ligações de pivô 44. O tubo de fechamento

10 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 tm eixo de acionamento rotacional principal (ou adja-

15 cente) 48 que se comunica com um eixo de acionamento secundário (ou dis-

tal) 50 através de um conjunto de engrenagens chanfradas 52. O eixo de
-

acionamento secundário 50 está conectado a uma engrenagem propulsora

54 que engata uma engrenagem propulsora adjacente 56 da haste de para-

fuso helicoidal 36. A engrenagern chanfrada vertical 52b pode assentar e

20 pivotar em uma abertura 57 na extremidade distal do tubo estruturante adja-

cente 46. Utn tubo estruturante distal 58 pode ser usado para fechar o eixo

de acionamento secundário 50 e as engrenagens propulsoras 54, 56. Coleti-

vamente, o eixo de acionamento principal 48, o eixo de acionamento secun-

dário 50, e o conjunto de articulação (por exemplo, o conjunto de engrena-

25 gens chanfradas 52a-c) são algumas vezes chamados na presente invenção

como o "conjunto do eixo de acionamento 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 Iivremente com relação à canaleta 22. A haste de

30 parafuso helicoidal 36 pode interligar uma abertura rosqueada (não mostra-

da) da faca 32 de modo que a rotação da haste 36 faz com que a faca 32

gire em posição distal ou em direção proximal (dependendo da direção da



rotação) através da canaleta de grampos 22. Consequentemente, quando o

eixo de acionamento principal 48 é feito girar pela atuação do gatilho de dis-

paro 20 (conforrr]e explicado em mais detalhes abaixo), o conjunto de en-

grenagens chanfradas 52a-c faz com que o eixo de acionamento secundário

5 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, o que faz com

que o elemento de acionamento da faca 32 corra longitudinalmente ao longo

da canaleta 22 para cortar qualquer tecido fixado dentro do manipulador de

extremidade. O trilho 33 pode ser produzido a partir de, por exemplo, plásti-

1O co, e pode ter uma superflcie distal inclinada. Conforme o trilho 33 percorre a

canaleta 22, a superfície 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 é retraída, a faca 32 e o trilho 33 podem ficar desengata-

15 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-

troinformação ao usuário com relação à implantação e força de carregamen-

to do instrumento de corte no manipulador de extremidade. Além disso, a

20 modalidade pode usar energia fornecida pelo usuário na retração 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

peças laterais inferiores externas 59, 60 e peças laterais superiores externas

61, 62 que se encaixam para formar, em geral, q exterior do cabo 6. Uma

25 bateria 64, como uma bateria à base de íons de Li, pode ser fornecida na

porção 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 extema à porção de pega de pistola 26

e/ou ao instrumento cirúrgico como Llm todo, por exemplo. A bateria 64 ali-

30 menta um motor 65 disposto em uma porção superior da porção de pega de

pistola 26 do cabo 6. De acordo com várias modalidades, o motor 65 pode

ser um motor de acionamento escovado de corrente contínua com uma rota-
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ção máxima de, aproximadamente, 5000 RPM, por exemplo. Em certas mo--

dalidades, a rotação 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 parâmetros operacionais necessários. O motor 64 pode dire-

5 cionar um conjunto de engrenagens chanfradas a 90° 66 que 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 planetárias 72. O conjunto de engrenagens planetá-

rias 72 pode incluir uma engrenagem de pinhão 74 conectada a um eixo de

10 acionamento 76, A engrenagem de pinhão 74 pode direcionar uma engrena-

gem de contato 78 que direciona um tambor com engrenagem helicoidal 80

através 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 forçado a .correr ao longo do tambor com engrenagem

15 helicoidal 80 através do conjunto de engrenagens chanfradas 66, do conjun-

to de engrenagens planetárias 72 e da engrenagem 78 interpostos.
-

O cabo 6 pode, também, incluir um sensor de funcionamento do

motor 110 em comunicação com o gatilho de disparo 20 para detectar quan-

do o gatilho de disparo 20 foi puxado (ou "fechado") contra a porção de pega

20 de pistola 26 do cabo 6 pelo operador para ativar, assim, a operação de cor-

telgrampeamento pelo manipulador de extremidade 12. O sensor 110 pode

ser um sensor proporcional como, por exemplo, um reostato, um resistor va-

riável, e/ou uma chave de limite. Quando o gatilho de disparo 20 é puxado, o

sensor 110 detecta o movimento, e envia um sinal elétrico indicativo da ten-

25 são (ou potência) a ser suprida ao motor 65. Quando o sensor 110 é um re-

sistor variável ou similares, a rotação do motor 65 pode ser gerahnente pro-

porcional à quantidade de movimento do gatilho de disparo 20. lsto é, se o

operador puxar ou fechar o gatilho de disparo 20 apenas um pouco, a rota-

ção do motor 65 é relativamente baixa. Quando o gatilho de disparo 20 é

30 puxado completamente (ou está na posição completamente fechada), a ro-

tação do motor 65 está no seu máximo. Em outras palavras, quanto mais

forte o usuário puxa o gatiiho de disparo 20, maior é a tensão aplicada ao



motor 65, gerando maiores taxas de rotação.

O cabo 6 pode incluir uma peça intermediária do cabo 104 adja-

cente à porção superior do gatilho de disparo 20. O cabo 6 pode compreen-

der também uma mola de polarização 112 conectada entre colunas na peça

5 intermediária do cabo 104 e no gatilho de disparo 20. A mola de polarizaçãg

112 pode coIocar o gatilho de disparo 20 na sua posição completamente a-

berta. Desta forma, quando o operador libera o gatilho de disparo 20, a mola

de polarização 112 puxará o gatilho de disparo 20 até sua posição aberta,

removendo, assim, a atuação do sensor 110, e parando a rotação do motor

10 65. Além disso, por causa da moia de polarização 112, a qualquer momento

que um usuário fechar o gatilho de disparo 20, ele sentirá resistência à ope-

ração de fechamento fornecendo, assim, ao usuário retroinformação relacio-

nada à quantidade de rotação exercida pelo motor 65. Adicionalmente, o o-

perador pode para a retração do gatilho de disparo 20 para remover, assim,

15 a força do sensor 100, para parar o motor 65. Assim, o usuário pode parar a

implantação do manipulador de extremidade 12, fornecendo, assim, uma

medida de controie da operação corte/fixação ao operador.

A extremidade distal do tambor com engrenagem helicoidal 80

inclui um eixo de acionamento distal 120 que direciona uma engrenagem

20 122, pareada a uma engrenagem de pinhão 124. A engrenagem de pinhão

124 está conectada ao eixo de acionamento principal 48 do conjunto do eixo

de acioriamento principal. Desta forma, a rotação do motor 65 faz com que o

conjunto do eixo de acionamento principal gire, o que causa a atuação do

manjpulador de extremidade 12, conforme descrito acima-

25 O anel 84 rosqueado ao tambor com engrenagem helicoidal 80

pode incluir uma coluna 86 que est'i disposta no interior de uma fenda 88 de

um braço dotado de fendas 90. O braço dotado de fendas 90 possui uma

abertura 92 na sua extremidade oposta 94 que recebe üm pino pivô 96 que

está conectado entre as peças laterais externas do cabo 59, 60. O pino pivô

30 96 também está disposto através de uma abertura 100 no gatilho de disparo

20 e uma abertura 102 na peça intermediária do cabo 104.

Além disso, o cabo 6 pode incluir um sensor de reversão do mo-
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tor (ou de fim de curso) '1 30 e um sensor de parada do motor (ou de início de

curso) 142- Em várias modalidades, o sensor de reversão do motor 130 po-

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

5 engrenagem helicoidal 80 contacte e ative o sensor de reversão do motor

130 quando o anel 84 alcançar a extremidade distal do tambor com engre-

nagem helicoidal 80. O sensor de reversão do motor 130, quando ativado,

envia um sinal para o rnotor 65 reverter sua direção de rotação, removendo,

assim, a faca 32 do manipulador de extremidade 12 após a operação de cor-

lO te.

O sensor de parada do motor 142 pode ser, por exemplo, uma

chave de limite normalmente fechada. Em várias 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

15 extremidade adjacente do tambor com engrenagem helicoidal 80.

Em funcionamento, quando um operador do instrumento 10 pu-

xa o gatilho de disparo para trás 20, o sensor 110 detecta o posicionamento

do gatilho de disparo 20 e envia um sinal para o motor 65 gerar rotação do

motor 65 para frente, por exemplo, a uma taxa proporcional à força que o

20 operador puxou o gatilho de disparo 20 para trás. A rotação do motor 65 pa-

ra frente, por sua vez, faz com que a engrenagem 78 na extremidade distal

do conjunto de engrenagens planetárias 72 gire fazendo, assim, com que o

tambor com engrenagem he|jcoida| 80 gire, o que faz com que o anel 84

rosqueado no tambor com engrenagem helicoidal 80 corra em posição distal

25 ao longo do tamboi" com engrenagem helicoidal 80. A rotação 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. lsto é, a faca 32

e o trilho 33 são levados a cruzar a canaleta 22 longitudinalmente, cortando,

30 assim, o tecido fixado no manipulador de extremidade 12. Além disso, a ope-

ração de grampeamento do manipulador de extremidade 12 é ocasionada

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

Quando a operação de corte/grampeamento do manipulador de

extremidade 12 estiver terminada, o anel 84 no tambor com engrenagem

helicoidal 80 terá atingido a extremidade distal do tambor com engrenagem

5 helicoidal 80 fazendo, assim, com que o sensor de reversão do motor 130

seja ativado, o que envia úm sinal para o motor 65 para fazer com que o mo-

tor 65 reverta sua rotação. 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 trás até a extremidade adjacente do tambor com engre-

lO nagem helicoidal 80.

A peça intermediária do cabo 104 inclui um ressalto na parte

- posterior 106 que se acopla ao braço fendido 90, conforme é melhor mostra-

do nas figuras 8 e 9. A peça intermediária do cabo 104 tem, também, um
,/"

bloqueio de moviniento para frente 107 que se acopla ao gatilho de disparo
" 15 20. O movimento do braço fendido 90 é controlado, como explicado acima,

pela rotação do motor 65. Quando o braço fendido 90 gira em sentido anti-
,.

horário (CCW) enquanto o anel 84 vai da extremidade adjacente do tambor

com engrenagem helicoidal 80 para a extremidade distal, a peça jntermedjá-

ria do cabo 104 estará livre para girar no sentindo anti-horário. Desta forma,

20 enquanto o usuário puxa o gatilho de disparo 20, o gatilho de disparo 20 irá

se acoplar ao bloqueio de movimento para frente 10'7 da peça intermediária

do cabo 104, fazendo com que a peça intennediária do cabo 104 gire em

sentido anti-horário. Devido ao acoplamento do ressalto na parte posterior

106 ao braço fendido 90, entretanto, a peça intermediária do cabo 104 será

25 capaz de girar apenas em sentindo anti-horário até o ponto permitido pelo

braço fendido 90. Desta forma, se o motor 65 parar de girar por algum moti-

vo, o braço fendido 90 irá parar de girar e o usuário não será mais capaz de

puxar o gatilho de disparo 20 porque a peça intermediária do cabo 104 não

estará livre para girar em sentindo anti-horário por causa do bra'ço fendido

30 90.

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

que pode ser usado como o sensor de fL|ncionamento do motor 110. O sen-
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sor 110 pode incluir uma porção de face 280, um primeiro eletrodo (A) 282,

um segundo eletrodo (B) 284, e um materia| dielétrico compressível 286 (por

exemp|o, EAP) entre os eletrodos 282, 284- O sensor 110 pode ser posicio-

nado de modo que a porção de face 280 entre enn contato com o gatilho de

5 disparo 20 quando retraída. Consequentemente, quando o gatilho de disparo

20 é retraído, o material dielétrico 286 é comprimido, conforme mostrado na

figura 42, para que os eletrodos 282, 284 "fiquem próximos. Uma vez que a

distância "b" entre os eletrodos 282, 284 está diretamente relacionada com a

impedância entre os eletrodos 282, 284, quanto maior a distância, maior é a

10 impedância, e quanto menor a distância, menor é a impedância- Desta for-

ma, a quantidade de compressão do material dielétrico 286 causada pela

retração do gatilho de disparo 20 (denotada como força "F" na figura 42) é

, proporcional à impedância entre os eletrodos 282, 284, que pode ser usada
para controlar proporcionalmente o motor 65.

" 15 Os componentes de um sistema de fechamento exemplificador

para fechar (ou fixar) a garra 24 do manipulador de extremidade 12 peta re-
.

tração do gatilho de fechamento 18 também são mostrados nas figuras 7 a

10. Na modalidade ilustrada, o sistema de fechamento inclüi uma forquilha

250 conectada ao gatilho de fechamento 18 por um pino 251 que é inser'ido

20 através de aberturas alinhadas no gatilho de fechamento 18 e na forquilha

250. Um pino pivô 252, em torno do qual o gatilho de fechamento 18 pivota,

é inserido através de outra abertura no gatilho de fechamento 18 que está

deslocacla em relação a onde o pino 251 é inserido no gatilho de fechamento

18. Desta forma, a retração do gatilho de fechamento 18 faz com que a parte

25 superior do gatilho de fechamento 18, à qual a forquilha 250 é fixada através

do pino 251, gire no sentindo anti-horário. A extremidade dista| da forquilha

250 está conectada, através de um pino 254, a uma primeira braçadeira de

fechamento 256. A primeiro braçadeira de fechamento 256 se conecta a

uma segunda braçadeira de fechamento 258. CoIetivamente, as braçadeira s

30 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 braçadeira 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 Llma abertura 261 dentro da qual uma coluna 263 em uma

5 das peças externas do cabo, tal como a peça lateral inferior externa 59 na

modalidade ilustrada, está disposta para conectar de modo fixo a haste de

fechamento 260 ao cabo 6. Desta forma, o tubo de fechamento adjacente 40

é capaz de se movimentar longitudinalmente em relação à haste de fecha-

mento 260. A haste de fechamento 260 pode, também, incluir um colar distal

10 267 que se encaixa dentro de uma cavidade 269 no tubo estruturante adja-

cente 46 e é nele mantido por uma tampa 271 (vide figura 4).

Em funcionamento, quando a forquilha 250 gira devido a retra-

w ção do gatilho de fechamento 18, as braçadeira s de fechamento 256, 258
fazem com que o tubo de fechamento adjacente 40 se mova distalmente (is-

15 to é, se afaste da extremidade do cabo do instrunjento 10), o que faz com

que o tubo de fechamento distal 42 se mova distalmente causando a rotação
a

da garra 24 em torno do ponto pivô 25 na posição fechada ou presa- Quando

o gatilho de fechamento 18 está destravado da posição travada, o tubo de

fechamento adjacente 40 é forçado a deslizar proximalmente, o que faz com

20 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 torno do ponto pivô 25 para a posição aberta ou

solta. Desta forrria, pela retração e travamento do gatilho de fechamento 18,

um operador pode prender q tecido entre a garra 24 e a canaleta 22, e pode

25 soltar o tecido após a operação de corte/grampeamento por destravar o gati-

lho de fechamento 20 da posição travada.

A figura 11 é um diagrama esquemático de um circuito elétrico

do instrumento 10. Quando um operador puxa inicialmente o gatilho de dis-

paro 20 após o travamento do gatilho de fechamento 18, o sensor 110 é ati-

30 vado permitindo que corrente flua através dele. Se a chave do sensor de re-

versão do motor normalmente aberto 130 estiver aberta (o que significa que

a ext'remidade do curso do manipulador de extremidade não foi atingida), a
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corrente pode fluir para um relé de poío simples e acionamento duplo 132.

Uma vez que a chave do sensor de reversão do motor 130 não está fecha-

da, o indutor 134 do relé 132 pode não ser energizado e então o relé 132

estará no seu estado não energizado. Em certas modalidades, a corrente

5 pode ser revertida através de uma chave, tal como uma chave de polo sim-

ples e acionamento duplo, por exemplo. Em pelo menos uma modalidade, o

motor pode ser revertido sem o uso de um relé. O circuito inclui, também, um

sensor de travamento do cartucho 136. Se o manipulador de extremidade 12

incluir um cartucho de grampos 34, o sensor 136 estará no estado fechado,

10 permitindo o fluxo da corrente. De outro modo, se o manipulador de extremi-

dade 12 não incluir um cartucho de grampos 34, o sensor 136 estará aber'to

impedindo, assim, que a bateria 64 energize o motor 65.

Quando o cartucho de grampos 34 está presente, o sensor 136

é fechado, o que energiza um relé de polo único e acionamento único 138.

15 Quando o relé 138 é energizado, a corrente flui pelo relé 136, através do

sensor de resistor variável 110, até o motor 65 através de um relé de polo

duplo e acionamento duplo 140 energizando, assim, o motor 65 e permitindo

que ele gire em direção progressiva.

Quando o manipulador de extremidade 12 atinge a extremidade

20 do seu curso, o sensor de reversão do motor 130 será ativado fechando, as·-

sim, a chave 130 e energizando o relé 134. lsto faz com que o relé 134 as-

suma seu estado energizado (não mostrado na figura 13) que faz com que a

corrente contorne o sensor de travamento do cartucho 136 e o resistor variá-

vel 110, e em vez disso faz com que a corrente flua para o reléde polo duplo

25 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 direção

rotacional.

Pelo fato da chave do sensor de parada do motor 142 ser nor-

malmente fechada, a corrente irá fluir de volta para q relé 134 para mantê-lo

30 fechado até que a chave 142 abra. Quando a faca 32 é completamente re-

traída, a chave do sensor de parada do motor 142 é ativado, fazendo çom

que a chave 142 abra removendo, assim, a energia do motor 65.
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Em o,utras 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 rotação do motor 65 não seria proporcional à força aplicada

pelo operador. Em vez disso, o motor 65 giraria, geralmente, a uma taxa

5 constanfe. Mas o operador ainda sentiria retroinformação de força porque o

gatilho de disparo 20 está instalado no trem de acionamento da engrena-

gem.

A figura 12 é uma vista lateral do cabo 6 de um endocottador

motorizado energizado de acordo com outra modalidade. A modalidade da

10 figura 12 é similar a das figuras 7 a 10 com a exceção de que na modalidade

da figura 12, não há um braç.o fendido conectado ao anel 84 rosqueado no

t'ambor com engrenagem heiicoidal 80. Em vez disso, na modalidade da figu-

ra 12, o anel 84 inclui uma porção sensora 114 que se move com o anel 84

conforme o anel 84 avança para baixo (e de volta) no tambor com engrena-

15 gem helicoidal 80. A porção sensora 114 inclui um entalhe 116. O sensor de

reversão 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 porção sensora 114 se

20 move com ele. Adicionalmente, conforme mostrado na figura 12, a peça in-

tewnediária 104 pode ter um braço 118 que se estende para dentro do enta-

lhe 12.

Em funcjorlamento, conforme um operador do instrumento 10 re-

trai o gatilho de disparo 20 em direção à pega de pistola 26, o sensor de fún-

25 cionamento do motor 110 detecta o movimento e envia um sinal para energi-

zar o motor 65, o que faz com que, 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-

vança (ou retrai, dependendo da rotação). Além disso, devido ao ato de pu-

30 xar o gatilho de disparo 20, a peça intermediária 104 gira no sentindo anti-

horário com o gatilho de disparo 20 devido ao bloqueio do movimento para

frente 107 que engata o gatilho de disparo 20. A rotação no sentindo anti-
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horário da peça intermediária 104 faz com que o braço 118 gire no sentindo

anti-horário com a porção sensora 114 do anel 84 de modo que o braço 118

fique disposto no entalhe 116. Quando o anel 84 alcança a extremidade dis-

tal do tambor com engrenagem helicoidal 80, o braço 118 irá entrar em con-

5 tato e, assim, ativar o sensor de reversão do motor 130, De modo similar,

quando o anel 84 atinge a extremidade adjacente do tambor com engrena-

gem helicoidal 80, o braço irá entrar em contato e, assim, acionar o sensor

de parada do motor 142. Estas ações podem reverter e parar o motor 65,

respectivamente, conforme descrito acima.

10 A figura 13 é uma vista lateral do cabo 6 de um endocortador

motorizado energizado de acordo com outra modalidade. A modalidade da

figura 13 é similar a das figuras 7 a 10 com a exceção de que na modalidade

+ da Figura 13, não há fenda no braço 90. Em vez disso, o anel 84 rosqueado
no tarnbor com engrenagem helicoidal 80 inclui um canal vertical 126. Em

15 vez de uma fenda, o braço 90 inclui uma coIuna 128 que é disposta no canal

126. Con'forme o tambor com engrenagem helicoidal 80 gira, o anel 84 ros-

queado no tambor com engretiagern helicoidal 80 avança (ou retrai, depen-

dendo da rotação). O braço 90 giFa no sentindo anti-horário à medida que q

anel 84 avança em virtude da coluna 128 estar disposta no c'anal 126, con-

20 forme mostrado na figura 13.

Conforme mencionado acima, ao usar um instrumento motoriza-

do de dois tempos, o operador primeiro puxa de volta e trava o gatilho de

fechamento 18. As figuras 14 e 15 mostram uma modalidade de uma forma

de travar o gatilho de fechamento 18 à porção de pega de pistola 26 do cabo

25 6. Na modalidade ilustrada, a porção de pega de pistola 26 inclui um gancho

150 que é tracionado para girar em sentindo anti-horário em redor de um

ponto pivô 151 por uma mola de torção 152. Além disso, o gatilho de fecha-

mento 18 inclui uma barra de fechamento 154. Na medida em que o opera-

dor puxa o gatilho de fechamento 18, a barra de fechamento 154 engata

30 uma porção inclinada 156 do gancho 150 girando, assim, o gancho 150 para

cima (ou em sentido horário nas figuras 12 a 13) até que a barra de fecha-

mento 154 passe completamente pela porção 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 lugar. O operador pode liberar o gatilho de fechamento 18

ao pressionar um botão deslizante de liberação 160 no lado de trás ou opos-

to da porção de pega de pistola 26. A pressão do botão desiizante de libera-

5 ção 160 gira o gancho 150 em sentido horário 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 várias modalidades. Na modalidade da figura 16,

o gatilho de fechamento 18 inclui urna cunha 160 dotada de uma porção em

10 forma de cabeça de seta 161. A porção em forma de cabeça de seta 161 é

orientada para baixo (ou em sentido horário) por uma mola de folha 162. A

cunha 160 e a mola de folha 162 podem ser produzidas a partir de, por e-

xemplo, plástico moldado. Quando o gatilho de fechamento 18 é retraído, a
«"

porção em forma de cabeça de seta 161 é inserida através de uma abertura
" 15 164 na porção de pega de pistola 26 do cabo 6. Uma superficie chanfrada

inferior 166 da porção em forma de cabeça de seta 161 engata uma parede

lateral inferior 168 da abertura 164, forçando a porção em forma de cabeça

de seta 161 a girar em sentindo anti-horário. Eventualmente, a superfície

chanfrada inferior 166 passa completamente pela parede lateral inferior 168,

20 remover a força de sentindo anti-horário da porção em forma de cabeça de

seta 161, fazendo com que a parede lateral inferior 168 deslize para uma

posição travada em um entalhe 170 atrás da porção em forma de cabeça de

seta 161.

Para destravar o gatilho de fechamento 18, um usuário pressio-

25 na um botão 172 no lado oposto do gatilho de fechamento 18, fazendo com

.que a porção em forma de cabeça de seta 161 gire em sentindo anti-horário

e permitindo com que a porção em forma de cabeça de seta 161 deslize pa-

ra fora da abertura 164.

As figuras 17 a 22 mostram um mecanismo de travamento do

30 gatilho de fechamento de acordo com outra modalidade. Conforme mostrado

nesta modalidade, o gatilho de fechamento 18 inclui um braço Iongitudinal

¶èxível 176 que inclui um pino lateral 178 que se estende a partir do mes-
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mos. O braço 176 e o pino 178 podem ser produzidos a partir de plástico

moldado, por exemplo. A porção 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 retraído, o pino 178 engata a

5 cunha 182, e o pino 178 é forçado para baixo (isto é, o braço 176 é girado

em sentido horário) pela superfície.inferior 184 da cunha 182, conforme mos-

trado nas figuras 17 e 18. Quando o pino 178 passa completamente pela

superfície inferior 184, a força em sentido horário sobre o braço 176 é remo-

vida, e o pino 178 é girado em sentindo anti-horário de modo que o pino 178

10 fique disposto em um entalhe 186 atrás 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 posição travada por um batente flexível 188

. que se estende a partir da cunha 184.
Para destravar o gatilho de fechamento 18, o operador pode, a-

- 15 inda, apertar o gatilho de fechamento 18, fazendo com que o pino 178 enga-

te em uma parede traseira inclinada 190 da abertura 180, forçando o pino
¶T

178 para cima após o batente flexível 188, conforme mostrado nas figuras

20 e 21. O pino 178 está então livre para ir para fora de um canal superior

192 na abertura 180 de modo que o gatilho de fechamento 18 não está mais

20 preso à porção 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 peça 195-2 da junta em u 195 gira em um plano horizontal

no qual a primeira peça 195-1 repousa. A figura 23A mostra a junta em u

195 em uma orientação linear (180°) e a figura 23B mostra a junta em u 195

25 em uma orientação de aproximadamente 150°- A junta em Ll 195 pode ser

usada em vez das engrenagens chanfradas 52a-c (vide figura 4, por exem-

plo) no ponto de articulação 14 do conjunto do eixo de acionamento principal

para articuíar o manipulador de extremidade 12. As figuras 24A-B mostram

um cabo de torção 197 que pode ser usado em vez das engrenagens chan-

30 fradas 52a-c e da junta em u 195 para efetuar a articulação do manipulador

de extremidade 12.

As figuras 25 a 31 ilustram outra modalidade de um instrumento
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cirúrgico de corte e fix-ação motorizadQ de dois tempos 10 energizado. A

modalidade das figuras 25 a 31 é similar a das figuras 6 a 10 com a exceção

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.

5 A modalidade das figL|ras 25 a 31 inclui um conjunto de caixa de engrena-

gem 200 incluindo várias engrenagens dispostas em uma estrutura 201, em

que as engrenagens são conectadas entre a engrenagem planetária 72 e a

engrenagem de pinhão 124 na extremidade adjacente do eixo de aciona-

mento 48. Conforme explicado adicionalmente abaixo, o conjunto de caixa

10 de engrenagem 200 proporciona retroinformação ao usuário através do gati-

lho de disparo 20 com relação ao posicionamento e força de carregamento

do manipulador de extremidade 12. Além disso, o usuário pode proporcionar

potência ao sistema através do conjunto de caixa de engrenagem 200 para

ajudar no posicionamento do manipulador de extremidade 12. Neste sentido,
- 15 assim como as modalidades descritas acima, a modalidade das figuras 23 a

32 é outro instrumento motorizado energizado 10 que fornece retroinforma-

ção ao usuário com relação à força de carregamento experimentada pelo

instrumento de corte.

Na modalidade ilustrada, o gatilho de disparo 20 inclui duas pe-

20 ças: uma porção do corpo principal 202 e uma porção de endurecimento

204. A porção do corpo principal 202 pode ser produzida a partir de plástico,

por exemplo, e a porção de endurecimento 204 pode ser produzida de um

material mais rlgido, como metal. Na modalidade ilustrada, a porção de en-

durecimento 204 é adjacente à porção do corpo principal 202, mas de acor-

25 do com outFas modalidades, a porção de endurecimento 204 pode estar dis-

posta dentro da porção do corpo principal 202. Um pino pivô 209 pode ser

inserido através de aberturas nas peças do gatilho de disparo 202, 204 e

pode ser o ponto em torno do qual o gatilho de disparo 20 gira. Ademais,

uma mola 222 pode orientar o gatilho de disparo 20 a girar em uma direção

30 em sentindo anti-horário. A mola 222 pode ter uma extremidade d ista! conec-

tada a um pino 224 que é conectado às peças 202, 204 do gatilho de disparo

20. A extremidade adjacente da mola 222 pode ser conectada a uma das
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peças laterais inferiores externas do cabo 59, 60.

Na modalidade ilustrada, tanto a porção do corpo principal 202

quanto a porção de eridurecimento 204 incluem porções de engrenagem

206, 208 (respectivamente) nas suas porções de extremidade superior. As

5 porções 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 fomecer retroinformação ao usuário

com relação ao posicionamento do manipulador de extremidade 12.

O conjunto de caixa de engrenagem 200 pode incluir, conforme

10 mostrado na modalidade ilustrada, seis (6) engrenagens. Uma primeira en-

grenagem 210 do conjunto de caixa de engrenagem 200 engata as porções
F

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
- 15 214. A terceira engrenagem 214 engata uma quarta engrenagem menor 216,

a quarta engrenagem menor sendo coaxial com uma quinta engrenagem¶

218. A quinta engrenagem 218 é uma engrenagem chanfrada a 90° que en-

gata uma engrenagem chanfrada 90° correspondente 220 (melhor mostrado

na figura 31) que é conectada à engrenagem de pinhão 124 que direciona o

20 eixo de acionamento principal 48.

Em funcionamento, quando o usuário retrai q gatilho de disparo

20, um sensor de funcionamento do motor (não mostrado) é ativado, o que

pode proporcionar um sinal para o motor 65 girar a uma taxa proporcional à

extensão ou força com a qual o operador está retraindo o gatilho de disparo

25 20.. lsto faz com que o motor 65 gire a uma velocidade proporcional ao sinal

do sensor. O sensor não é 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 é pressionado quando

q gatilho de disparo 20 é retraído. Além disso, ao invés de um sensor do tipo

30 pmpQrcional, um sensor do tipo liga/desliga pode ser usado.

A rotação do motor 65 faz com que as engrenagens chanfradas

6G, 70 girem, o que faz com que a engrenagem planetária 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 pinhão 124, que é conectada ao eixo

de acionamento principal 48. Desta forma, a rotação da engrenagem de pi-

nhão 124 direciona o eixo de acionamento principal 48, que gera o aciona-

5 mento da operação de corte/grampeamento do manipuiador de extremidade

12.

A rotação para frente da engrenagem de pinhão 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-

lO junto de caixa de engrenagem 200. A primeira engrenagem 210 engata as

porções de engrenagem 206, 208 do gatilho de disparo 20, fazendo, assim,

com que o gatilho de disparo 20 gire em sentindo anti-horário quando q mo-

tor 65 proporciona direcionamento para frente ao manipulador de extremida-

de 12 (e gire em sentindo anti-horário quando o rnotor 65 gira em sentido

15 reverso para retrair o manipulador de extremidade 12). Desta forma, o usuá-

rio percebe retroinformação com relação à força de carregamento e ao posi-

cionamento do manipulador de extremidade 12 através da pega do Usuário

sobre o gatilho de disparo 20. Desta forma, quando o usuário retrai o gatilho

de disparo 20, o operador sentirá uma resistência relacionada com a força

20 de carga sentida pelo manipulador de extremidade 12. De modo similar,

quando o operador libera o gatilho de disparo 20 após a operação de cor-

te/grampeamento para que ele possa voltar para a sua posição original, o

usuário sentirá uma força de rotação em sentido horário do gatilho de dispa-

ro 20 que é geralmente proporcional à velocidade reversa do motor 65.

25 Deve-se observar também que nesta modalidade o usuário pode

aplicar força (seja em vez ou em adição à força do motor 65) para acionar o

conjunto do eixo de acionamento principal (e consequentemente a operação

de corte/grampeamento do manipulador de extremidade 12) através da re-

tração do gatilho de disparo 20. lsto é, a retração do gatilho de disparo 20

30 faz com que as porções de engrenagem 206, 208 girem em sentindo anti-

horário, o que faz com que as engrenagens do conjunto de caixa de engre-

nagem 200 girem, desta forma fazendo a engrenagem de pinhão 124 girar, o
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que faz gom que o eixo de acionamento principal 48 gire.

Embora não seja mostrado nas figuras 25 a 31, o instrumento 10

pode incluir, também, sensores de reversão do motor e de parada do motor.

Conforme descrito acima, os sensores de reversão do motor e de parada do

5 motor podem detectar, respectivamente, q final do curso de corte (posicio-

namento completo do elernento de direcionamento da faca/trilho 32) e o final

da operação de retração (retração completa do elemento de direcionamento

da faca/trilho 32). Um circuito similar ao descrito acima com relação à figura

11 pode ser usado para energizar apropriadamente o motor 65.

10 As figuras 32 a 36 ilustram um instrumento cirúrgico motorizado

para corte e fixação de dois tempos 10 energizado de acordo com outra mo-

dalidade. A modalidade das figuras 32 a 36 é similar a das figuras 25 a 31

com a exceçâo de que na modalidade das figuras 32 a 36, o gatilho de dis-

paro 20 inclui uma porção inferior 228 e uma porção superior 230. Ambas as

15 porções 228, 230 são conectadas a e giram em tomo de um pino pivõ 207

que está disposto em cada porção 228, 230. A porção superior 230 inclui

uma porção de engrenagem 232 que engata a primeira engrenagem 210 do

conjunto de caixa de engrenagem 200. A mola 222 está conectada à porção

superior 230 de modo que a porção sL|perior é orientada para girar em senti-

20 do horário. A porção superior 230 pode, também, incluir um braço inferior

234 que entra em contato com uma superfície superior da porção inferior

228 do gatilho de disparo 20 de modo que quando a porção superior 230

gira em sentido horário, a porção inferior 228 também gira em sentido horá-

rio, e quando a porção inferior 228 gira em sentindo anti-horário a porção

25 superior 230 também gira em sentindo anti-horário. De modo similar, a por-

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

salto inferior da porção superior 230. Desta forma, quando a porção superior

230 gira em sentindo anti-horário a porção inferior 228 também gira em sen-

tindo anti-horário, e quando a porção inferior 228 gira em sentido horário, a

30 porção superior 230 também gira em sentido horário.

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

mento do motor 110 que comunica um sinal ao motor 65 que, em várias mo-
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dalidades, pode fazer com que o motor 65 gire em uma velocidade propor-

cional à força aplicada pelo operador ao retrair o gatilho de disparo 20. O

sensor 110 pode ser, por exemplo, um reostato ou algum outro sensor de

resistência variável, como explicado acima. Além disso, o jnstrumento 10

5 pode incluir um sensor de reversão do motor 130 que é ativado ou comutado

quando entra em contato com a face dianteira 242 da porção superior 230

do gatilho de disparo 20. Quando ativado, o sensor de reversão do motor

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

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

10 ou acionado quando entra em contato coni a porção inferior 228 do gatilho

de disparo 20. Quando ativado, q sensor de parada do motor 142 envia um

sinal para parar a rotação reversa do motor 65.

Em funcjonamento, quando um operador retrai o gatilho de fe-
-

chamento 18 para a posição travada, o gatilho de disparo 20 é levemente
" 15 retraído (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 Sheiton, lV 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

20 MECHANISM HAVING A LINKED RACK TRANSMISSION" de Jeffery S.

Swayze et al., depositada em 29 de setembro de 2003, cujas descrições es-

tão aqui jncorporadas a título de referência, para que o usuário possa pegar

o gatilho de disparo 20 para iniciar a operação de corte/grampeamento, con-

forme mostrado nas figuras 32 e 33. Neste momento, conforme mostrado na

25 figura 33, a porção de engrenagem 232 da porçào superior 230 do gatilho de

disparo 20 se move em engate com a primeira engrenagem 210 do conjLInto

de caixa de engrenagem 200. Quando o operador retrai o gatilho de disparo

20, de acordo com várias modalidades, o gatilho de disparo 20 pode girar

um pouco, tal como cinco grãus, antes de ativar o sensor de funciònamento

30 do motor 110, conforme mostrado na figura 34. A ativação do sensor 110 faz

com que o motor 65 gire para frente a uma taxa proporcicmal à força de re-

tração aplicada pelo operador. A rotação para frente do motor 65 faz com
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que, confòrme descrito acima, o eixo de acionamento principal 48 gire, o que

faz com que a faca 32 no manipülador de extremidade 12 seja posicionada

(isto é, comece a atravessar o canal 22). A rotação da engrenagem de pi-

nhão 124, que está conectada ao eixo de acionamento principal 48, faz com

5 que as engrenagens 210 a 220 no conjunto de caixa de engrenagem 200

girem. Uma vez que a primeira engrenagem 210 está em engate com a por-

ção de engrenagem 232 da porção superior 230 do gatilho de disparo 20, a

porção superior 232 gira em sentindo anti-horário, o que faz com que a por-

.ção inferior 228 também gire em sentindo anti-horário-

lO Quando a faca 32 estiver completamente posicionada (isto é, no

final do curso de corte), a face anterior 242 da porção superior 230 ativa o

sensor de reversão do motor 130, que envia um sinal para o motor 65 rever-

ter a direção rotacional. lsto faz com que o conjunto do eixo de acionamento

principal reverta a direção rotacional para retrair a faca 32. A rotação reversa

15 do conjunto do eixo de acionamento principal faz com que as engrenagens

210 a 220 no conjunto de caixa de engrenagem revertam a direção, o que

faz com que a porção superior 230 do ga'tilho de disparo 20 gire em sentido

horário, o que faz com que a porção inferior 228 do gatilho de disparo 20 gire

em sentido horário até que a porção inferior 228 ative ou acione o sensor de

20 parada do motor 142 quando a faca 32 estiver completamente retraída, o

que faz com que o motor 65 pare. Desta forma, o usuário percebe retroin-

formação com relação ao posicionamento do manipulador de extremidade

12 através da pega do usuário sobre o gatilho de disparo 20. Desta forma,

quando o usuário retrai o gatilho de disparo 20, o operador sentirá uma re-

25 sistência relacionada com o posicionamento do manipulador de extremidade

12, e em particular, à força de carregamento sentida pela faca 32. De modo

simiiar, quando o operador libera o gatilho de disparo 20 após a operação de

corte/grampeamento para que ele possa voltar para a sua posição original, o

usuário sentirá uma 'força de rotação em sentido anti-horário do gatilho de

30 disparo 20 que é geralmente proporcional à velocidade reversa do motor 65.

Deve-se observar também que nesta modalidade o usuário pode

aplicar força (seja em vez ou em adição à força do motor 65) para acionar o



d

conjunto do eixo de acionamento principal (e consequentemente a operação

de corte/grampeamento do manipulador de extremidade 12) através da re-

tração do gatilho de disparo 20. lsto é, a retração do gatilho de disparo 20

faz com que a porção de engrenagem 232 da porção superior 230 gire em

5 sentindo anti-horário, o que faz com que as engrenagens do conjunto de cai-

xa de engrenagem 200 girem, desta forma fazendo a engrenagem de pinhão

124 girar, o que faz com que o conjunto do eixo de acionamento principal

gire.

As modalidades acima descritas empregaram sistemas de retro-

lO informação ao usuário com auxílio de energia, com ou sem controle adapta-

tivo (por exemplo, com o uso de um sensor 110, 130, e 142 fora do sistema

de àlça fechada do motor, trem do acionador de engrenagem, e manipulador

de extremidade) para um instrumento cirúrgico motorizado para corte e fixa-

ção de dois tempos. Ou seja, a força aplicada pelo usuário na retração do

15 gatilho de disparo 20 pode ser adieionada à força 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 65 e o eixo de

acionamento principal 48. Em outras modalidades, retroinformação tátil com

relação à posição da faca 32 no manipulador de extremidade pode ser for-

20 necida ao usuário, mas seni ter o gatilho de disparo 20 engrenado no trem

do acionador de engrenagem. As figuras 37 a 40 ilustram um instrumento

cirúrgico motorizado para corte e fixação com o referido sistema de retroin-

formação tátil de posição.

Na modalidade ilustrada nas figuras 37 a 40, o gatilho de disparo

25 20 pode ter uma porção inferior 228 e uma porção superior 230, de forma

similar ao instrumento 10 mostrado nas figúras 32 a 36. Diferente da modali-

dade das figuras 32 a 36, entretanto, a pc'rção superior 230 não possui uma

porção de engrenagem que se combina com uma parte do trem do aciona-

dor de engrenagem. Em vez disso, o instrumento inclui um segundo motor

30 265 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 direção de rotação. O instrumento
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10 inclui, também, urn codificador 268 que responde às rotações 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-

5 xemplo. Na modalidade ilustrada, a engrenagem de pinhão 124 inclui um

eixo de acionamento proximal 270 que se conecta ao codificador 268.

O instrumento 10 inclui, também, um circuito de controle (não

mostrado), que pode ser implementado com o uso de um microcontroladora

ou algum outro tipo de circuito integrado, que recebe os sinais digitais do

10 codificador 268. Com base nos sinais do codificador 268, o circuito de con-

trole pode calcular o estágio de posjcjonamento da faca 32 no manipulador

de extremidade 12. lsto é, o circuito de controle pode calcular se a faca 32

está completamente posicionada, completamente reiraída, ou em um estágio

intermitente. Com base no cálculo do estágio de posicionamento do manipu-

15 lador de extremidade 12, o circuito de controle pode enviar um sinal para o

0 segundo motor 265 controlar sua rotação para, assim, controlar o movimento
reciprocante da haste rosqueada 266.

Em funcionamento, conforme mostrado na figura 37, quando o

gatilho de fechamento 18 não está travado na posição fechada, o gatilho de

20 disparo 20 é girado para longe da porção de pega de pistola 26 do cabo 6 de

modo que a face anterior 242 da porção superior 230 do gatilho de disparo

20 não 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-

ção fechada, o gatilho de disparo 20 gira ievemente em direção ao gatilho de

25 fechamento 20 para que o operador possa segurar o gatilho de disparo 20,

conforme mostrado na figura 38. Nesta posição, a face anterior 242 da por-

ção superior 230 entra em contato com a extremidade adjacente da haste

rosqueada 266.

Conforme o usuário retrai o gatilho de disparo 20, após uma

30 quantidade rotacional inicial (por exemplo, 5 graus de rotação) c) sensor de

funcionamento do motor 110 pode ser ativado para que, como explicado a-

cima, o sensor 110 envie um sinai para o motor 65 fazer com que ele gire
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ção aplieada pelo operador ao gatilho de disparo 20. A rotação 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

5 desçam pelo canal 22 e cortem o tecido preso no manipulador de extremida-

de 12. O circuito de controle recebe os sinais de salda do codificador 268

com relação às rotações 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

10 dentro do mo'tor 265. lsto permite que a porção superior 230 do gatilho de

disparo 20 gire em sentindo anti-horário, o que permite que a porção inferior

228 do gatilho de disparo também gire em sentindo anti-horário. Desta for-

ma, pelo fato do movimento reciprocante da haste rosqueada 266 estar rela-
m

cionado às rotações do conjunto do eixo de acionamento principal, o opera-

" 15 dor do instrumento 10, através de sua pegada no gatilho de disparo 20, sen-

te um retroinformação tátil quanto à posição do manipulador de extremidadet

.

12. A força de retração aplicada pelo operador, entretanto, não afeta direta-

mente o direcionamento do corjjunto do eixo de acionamento principal por-

que o gatilho de disparo 20 não está engrenado ao trem do acionador de

20 engrenagem nesta modalidade.

Devido ao rastreamento das rotações incrementais do conjunto

do eixo de acionamento principal através dos sinais de saída do codificador

268, o circuito de controle pode calcular quando a faca 32 está completa-

mente posicionada (isto é, completamente estendida). Neste ponto, o círcuito

25 de controle pode enviar um sinal para o motor 65 reverter a direção para o-

casionar a retração da faca 32. A direção reversa do motor 65 faz com que a

rotação do conjunto do eixo de acionamento principal mude de direção, o

que também é detectado pelo codificador 268. Com base na rotação reversa

detectada pelo codificador 268, o circuito de controle envia um sinal para o

30 segundo motor 265 para fazer com ele mude a direção rotacional de modo

que a haste rosqueada 266 comece a se estender longitudinalmente a partir

do motor 265. Este movimento força a porção superior 230 do gatilho de dis-
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paro 20 a girar em sentido horário, o que faz com que a porção inferior 228

gire em sentido horário. Desta forma, o operador pode experimentar uma

força em sentido horário a partir do gatilho de disparo 20, que fornece retro-

informação ao operador com relação à posição de retração da faca 32 no

5 manipulador de extremidade 12. O circuito de controle pode determinar

quando a faca 32 está completamente retraída. Neste ponto, o circuito de

controle pode enviar um sinal para o motor 65 para a rotação.

De acordo com outras modalidades, ao invés do circuito de con-

trole determinar a posição da faca 32, os sensores de reversão do motor e

10 de parada do motor podem ser usados, conforme descrito acima. Ademais,

em vez de usar um sensor proporcional 110 para controlar a rotação do mo-

tor 65, uma chave ou sensor do tipo liga/desliga pode ser usada. Nesta mo-

dalidade, o operador não seria capaz de controlar a taxa de rotação do mo-
.

tor 65. Em vez disso, ele giraria a uma taxa pré-programada.

15 Em várias modalidades, conforme descrito acima, um motor po-

de ser utilizado para avançar um elemento de corte e/ou triiho direcionador
Z

de grampo distalmente no interior de um manipulador de extremidade de um

instrumento cirúrgico. Em pelo menos uma tal modalidade, também como

descrito acima, o motor pode ser utilizado para retrair o elemento de corte

20 e/ou trilho de modo proximal. Em algumas circuris'tâncias, entretanto, o mo-

tor pode ser incapaz de gerar ou suprir uma força, ou torque suf'iciente para

retrair o e|emento de corte e/ou trilho. Tais circunstâncias podem surgir

quando o motor possui defeito ou quando o elemento de corte fica preso

dentro do manipulador de extremidade. Outras de tais circunstâncias podem

25 surgir quando a bateria, ou outra fonte de alimentação adequada, que supre

o motor não pode fornecer energia suficiente para o motor. Em qualquer ca-

so, várias modalidades da presente invenção podem compreender um sis-

tema de retorno manual que pode ser utilizado para retrair o elemento de

corte e/ou triího, por exemplo. Em determinadas circunstâncias, estes siste-

30 mas de retorno manual podem ser chamados de "mecanismos de salvamen-

to". Em várias modalidades, um mecanismo de retorno manual pode ser

cor]figurado para desengatar ou desconectar funcionalmente o motor do e-
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lemento de corte e/ou trilho simultaneamente, antes, e/ou após o mecanismo

de retorno manual ser engatado funcionalmente ao elemento de corte e/ou

trilho. Em pelo menos urna tal modalidade, como um resultado, o elemento

de corte e/ou trilho pode ser retraído sem a interferência de um motor que-

5 brado e/ou um motor disfuncional tentando avançar o elemento de corte e/ou

trilho, por exemplo.

Em várias modalidades, com referência à figura 43, um instru-

mento cirúrgico, como um grampeador cirúrgico, por exemplo, pode incluir

uma haste de disparo, ou eixo de acionamento, 400 que pode ser avançado

10 e/ou retraído por um motor, tal como um motor elétrico 402 mostrado na figu-

ra 47, por exemplo. Em pelo merÍos uma tal modalidade, com referência no-

vamente à figura 47, o motor 402 pode ser instalado no, ou instalado em re-

r lação a estrutura 404 de modo que não há, ou pelo menos há pouco movi-
mento relativo entre a estrutura 404 e o cQmpartimento do motor 401. O mo-

' 15 tor elétrico 402 pode ser configurado para receber a energia elétrica suprida

a ele e converter pelo menos uma porção clesta energia elétrica em energia
u.

mecânica. 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-

20 mente com a haste 406 ou, alternativamente, a engrenagem propulsora 408

pode ser fixada suficientemente ou de modo fixo à haste 406 de modo que a

rotação da haste 406 pode ser transmitida à 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

25 em uma relação de encaixe por pressão, por exemplo, Em várias modalida-

des, etnbora não seja ilustrado nas figuras 43 a 53, um instrumento cirúrgico

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

30 modalidades, coriforme descrito acima, o instrumento cirúrgico pode Íncluir

uma bateria que pode ser colocada em comunicação elétrica com o motor

402 quando o gatilho é acionado.
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Em várias modalidades, com referência novamente à figura 47,

a engrenagem propulsora 408 pode ser engatada funcionalmente com a en-

grenagein de pinhão 410 de modo que a rotação da engrenagem propulsora

408 possa ser transmitida para a engrenagem de pinhão 410. Em pelo me-

5 nos uma tal modalidade, a engrenagem de pinhão 410 pode incluir dentes

que podem ser engatados de modo entrelaçável com os dentes da engrena-

gem propulsora 408. Conforme ilustrado na figura 44, a engrenagem de pi-

nhão 410 pode incluir uma abertura 411 que se estende através da mesma,

ou pelo menos parciaImente através da mesma, que pode ser configurada

10 para receber o pino 412. Em pelo menos uma tal modalidade, embora não

ilustrada, a abertura 411 e o pino 412 podem ser dimensionados e configu-

rados para permitir que a engrenagem de pinhão 410 gire em relação ao pi-

no 412 sendo que a abertura 411 pode ser configurada para receber intima-
.

mente o pino 412 de modo que o pino 412 possa definir um eixo em torno do
H

15 qual a enyenagem de pinhão 410 pode girar. Em várias modalidades alter-

nativas, com referência novamente à figura 47, a engrenagem de pinhão 410
9

pode ser formada integralmente com, ou instalada de modo fixo ao pino 412

para que a rotação da engrenagem de pinhão 410 seja transmitida para o

pino 412. Em pelo menos uma tal rnodalidade, o pino 412 pode ser encaixa-

20 do por pressão rjo interior da abertura 411 da engrenagem de pinhão 410.

Em certas modalidades, a estrutura 404 pode incluir aberturas 414 e 416

que podem ser configuradas, cada, para receber intimamente uma porção

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 pinhão 410, podem girar.

25 Em certas modalidades, o pino 412 pode ser recebido por desli-

zamento no interior das aberturas 414 e 416 para que, conforme descrito em

mais detalhes abaixo, a engrenagem de pinhão 410 possa ser engatada e

desengatada seletivamente ao eixo de acionamento 400- Entretanto, para os

propósitos da presente invenção, a disposição do instrumento cirúrgico mos-

30 trada na figura 47 representa a engrenagem de pinhão 410 em engate fun-

cional ao eixo de acionamento 400. As várias circunstâncias nas quais a en-

grenagem de pinhão 410 pode ser desengatada funcionalmente do eixo de
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acionamento 400 serão abordadas mais abaixo. Com referência principal-

mente às figuras 43 a 47, a engrenagem de pinhão 410 pode ser engatada

funcionalmente ao eixo de acionamento 400 para que a rotação da engrena-

gem propulsora 408 possa ser transmitida para o eixo de acionamento 400.

5 Em pelo menos uma niodalidade, o eixo de acionamento 400 pode incluir

uma primeira porção de cremalheiras que compreende uma piuralidade de

primeiros dentes de acionamento 418 que podem ser configurados para se-

rem engatados de modo entrelaçável aos dentes da engrenagem de pinhão

410 para que a rotação da engrenagem de pinhão 410 possa trasladar, ou

10 deslocar o eixo de acionamento 400 ao longo de uma trajetória predetermi-

nada. Por exemplo, com referência às figuras 43 a 47, a engrenagem de pi-

nhão 410 pode ser configurada para mover a haste 400 distalmente ao Iongo

, do eixo 403 em uma direção indicada pela seta D e/ou proximalmente ao
longo do eixo 403 em uma direção indicada pela seta P, dependendo da di-

15 reção na qual a engrenagem propulsora 408 e, de modo correspondente, a

engrenagem de pinhão 410, são giradas pelo motor 402- Embora a trajetóriaV

predeterminada possa ser linear, ou pelo menos substancialmente linear,

outras modalidades são previstas nas quais um eixo de acionamento pode

ser movimentado ao longo de uma trajetória não linear, tal como uma trajetó-

20 ria curva, e/ou curvilínea, por exem'plo.

Com referência às figuras 46 e 47, um instrumento cirúrgico po-

de ainda incluir uma mola de pinhão 420 que pode ser configurada para ori-

entar a engrenagem de pinhão 410 para engate operacional aos primeiros

dentes de acionamento 418. Em vãrias modalidades, a estrutura 404 pode

25 incluir uma câmara da engrenagem de pinhão 422 que pode compreender,

entre outras coisas, uma primeira superfície 424 e uma segunda superfície

426 entre as quais a engrenagem de pinhão 410 pode ser posicionada- Em

pelo menos uma modalidade, com referência à figura 47, a mola de pinhão

420 pode estar posicionada no meio, ou comprimida entre a engrenagem de

30 pinhão 410 e a primeira superfície 424 da câmara 422 para que a mola 420

possa inclinar a engrenagem de pinhão 410 contra a segunda superficie 426

da câmara 422. Em certas modalidades, como um resultado, a segunda su-
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perfície 426 pode fornecer um ponto contra o qual a engrenagem de pinhão

410 pode ser posicionada para que os dentes da engrenagem de pinhão 410

possam ser alinhados com os primeiros dentes 418 do eixo de acionamento

400, peb menos até que a engrenagem de pinhão 410 seja desengatada do

5 eixo de acionamento 400 conforme descrito em mais detalhes abaixo.

Quando a engrenagem de pinhão 410 é posicionada contra a segunda su-

perfície 426, por exemplo, os dentes da engrenagem de pinhão 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-

lO tado de modo funcional ao eixo de acionamento 400 através das engrena-

gens 408 e 410 de modo a avançar o eixo de acionamento 400 na direção D

e/ou retrair o eixo de acionamento 400 na direção P, por exemplo.

Em várias moda[idades, com referência às figuras 52 e 53, um
q

instrumento cirúrgico pode incluir, ainda, um conjunto de barras de faca 450,

15 por exemplo, que pode ser acoplado de modo funcional ao eixo de aciona-

mento 400 de modo que, quando o eixo de acionamento 400 é movimentado
qp

pelo motor 402 conforme descrito acima, o eixo de acionamento 400 pode

mover o eonjunto de barras de faca 450. Em pelo menos uma modalidade, d

conjunto de barras de faca 450 pode incluir uma barra de faca, ou uma barra

20 de acionamento, 452 que tem uma extremidade proximal 454 conectada à

extremidade distal 456 do eixo de acionamento 400 diretamente e/ou por um

elemento de acoplamento (não ilustrado)- Em pelo menos uma tal modalida-

de, o instrumento círúrgico pode ainda incluir a estrutura 475 que pode ser

coMgurada para receber de maneira deslizante e/ou suportar a barra de a-

25 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 à extremidade distal 458 da barra de acionamento

452, de modo que o instrumento de corte 460 possa ser movimentado em

uma direção proximal, distal, e/ou qualquer outra direção adequada em rela-

30 ção ao manipulador de extremidade 470. Em várias modalidades, o conjunto

de barras de faca 450 pode ainda incluir um trilho direcionador do grampo

462 que pode ser avançado em uma direção proximal, distal, e/ou qualquer
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outra direção adequada pelo instrumento de corte 460, por exemplo, e pode

engatar os acionadores 4.72 que suportan) os grampos 471 (figura 53) arma-

zenados no interior do cartucho de grampos 476. De modo similar ao descri-

to acima, o manjpu|ador de extremidade 470 pode incluir, ainda, a canaleta

5 do cartucho de grampos 478 que pode ser configurada para conter e supor-

tar o cartucho de grampos 476. Em todo caso, um instrumento cirúrgico po-

de incluir, ainda, uma mola 479 configurada para orientar a garra 474 para

uma posição aberta e, aksm disso, um tubo de fechamento 480 que pode ser

configurado para posicionar e manter a garra 474 em uma posição fechada,

10 para que a garra 474 possa deformar os grampos 471 na medida em que

eies são distribuídos a partir do cartucho de grampos 476.

Ern uso, conforme descrito acima, o eixo de acionamento 400 e

a barra de acionamento 452 podem ser avançados distalmente e retraldos
K

proximalmente pelo motor 402 de modo a avançar e retrair o elemento de

15 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, e/ou qualquer ou-

tra porção do sistema de acionamento ou disparo ficar preso, quebrar ou for

de outra forma incapaz de ser suficientemente ou completamente retraído,

20 úm 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 proxima|mente, por exemplo. Em certas modalidades, o motor 402

pode ser desengafado funcionalmente do eixo de acionamento 400 antes,

durante, e/ou após o engate do sistema de retorno ao eixo de acionamento

25 400, por exemplo. Em várias 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

disposição pode garantir que o motor não resista ou evite que o eixo de a-

cionamento 400, por exemplo, seja direcionado distalmente pelo sistema de

30 retorno. Em certas modalidades, o eixo de acionamento 400, a barra de a-

chnamento 452, o instrumento de corte 460, e/ou o trilho 462 podem ser

" conectados de maneira funcional para que, se uma força de retração for a-
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plicada a um ou mais destes membros, a força de retração possa ser trans-

mitida para um ou mais dos outros membros para que eles possam ser retra-

ídos juntos.

Em várias modalidades, com referência à figura 44, um sistema

5 de retorno 500 pode inclüir urna alavanca, ou cabo, 510 e Llm came 520,

sendo que a alavanca 510 pode ser configurada para mover o came 520.

Em pelo menos uma modalidade, com referência à figura 48, a alavanca 510

pode ser girada em uma primeira direção, representada pela seta 1, de mo-

do a mover o came 520 entre uma primeira posicão (figura 48) e uma se-

lO gunda posição (figura 49). Em várias modalidades, com referência à figura

44, a alavanca 510 pode ser instalada de modo giratório à estrutura 404 pelo

pino pivô 514, sendo que o pino pivô 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
" 15 as aberturas 405 na estrutura 404 para permjtir que o pino 514 seja inserido

através das mesmas. Em várias 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 pressão entre os mesmos de modo a evitar, ou pelo

menos inibir o deslizamento do pino 514 para fora das aberturas 405 e 516-

20 Embora não ilustrado, um ou mais fechos podem ser utilizados para reter o

pino 514 no interior das abeduras 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 laterais da abertura 516 e o pino 514 para permitir o

movimento deslizante entre os mesmos e ainda iimitar, ou evitar, a transla-

25 ção 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 referência à figura

48 mais uma vez a alavanca 510 pode incluir o acionador do came 512 es-

tendendo-se a partir da mesma, o qual pode ser configurado para engatar

30 peio menos uma porção do came 520, tal como uma superfície de aciona-

mento, ou bolso de acionamento 522 e girar o came 520 na primeira direção

(indicada pela seta 1) quando a alavanca 510 é girada na primeira direção.
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Em pelo menos uma modalidade, com referência mais uma vez à fig.ura 44,

o came 520 pode ser instalado de modo giratório à 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.

5 Em várias modalidades, com referência à figura 48, o came 520

pode incluir a primeira superfície 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 quarído o came 520 está na sua

primeira posição conforme ilustrado na figura 48. Em pelo menos uma moda-

lO lidade, a primeira superfície de came 525 pode ser configurada de modo que

haja uma folga entre o came 520 e a engrenagem de pinhão 410 quando o

came 520 está na sua primeira posição. Conforme o came 520 é girado para

a sua segunda posição pela alavanca 510, conforme descrito acima e com4

referência à figura 49, uma porção do came 520 pode entrar em contato com

15 a engrenagem de pinhão 410 e mover a engrenagem de pinhão 410 para

fora de engate com o eixo de acionamento 400. Mais particuiarrnente, em
m

pelo menos uma modalidade, o came 520 pode incluir a segunda superfície

de came 526 que, quando entra em contato com a superfície 413 da engre-

. nagem de pinhão 410, pode forçar ou mover a engrenagem de pinhão 410
20 em direção à primeira superfície 424 na câmara da engrenagem de pinhão

422 e, de modo correspondente, comprimir a mola 420. Em várias modalida-

des, as sLlperfÍcies de came 525 e 526 podem definir um Olj mais contornos

ou perfis arqueados e/ou lineares, que podem permitir rnovimento deslizante

relativo entre o came 520 e a engrenagem de pinhão 410. Em pelo menos

25 uma tal modalidade, a superfície de came 526, por exemplo, pode definir um

perfil no qual a distância, ou raio, entre a superfície de came 526 e c) eixo do

pino 514 pode aumentar gradualmente entre a primeira superfície de came

525 e o ponto de parada 527. Em várias modalidades, o ponto de parada

527 pode definir a extremidade da segunda superfície de came 526 e/ou o

30 ponto mais distante na segunda superfície de came 526 que entra em conta-

to com a engrenagem de pinhão 410. Em certas modalidades, com referên-

cia às figuras 48 e 49, a sLlperfície de came 526 pode ser pelo menos parci-
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al,mente definida por um primeiro raio de curvatura Rl e um segundo raio de

curvatura R2, em que R2 pôde ser maior que Rl. Em pelo menos uma mo-

dalidade, Rl e R2 podem ser selecionados de modo que a diferença líquida

entre Rl e R2, ou acionamento, pode ser suficiente para deslocar a engre-

5 nagem de pinhão 410 para que a engrenagem de pinhão 410 não esteja

mais engatada de modo funcional ao eixo de acionamento 400 quando o

came 520 está na sua segunda posição e/ou o ponto de parada 527 do ca-

me 520 está em contato com a superfície 413 da engrenagem d'e pinhão

410.

10 Em várias modalidades, quando a alavanca 510 é movida na

primeira direção (seta 1) para girar o came 520 entre suas primeira (figura

48) e segunda (figura 49) posições pela alavanca 510 conforme descrito a-

cima, a alavanca 510 pode mover o conjunto da garra de retração 530 em
m

engate com o eixo de acionamento 400. Com referência à figura 48, que ilus-
" 15 tra a alavanca 510 antes de ser movimentada na primeira direção, o conjun-

to da garra de retração 530 é ilustrado como sendo mantido fora de engate
*

com o eixo de acionamento 400. Mais particularmente, com referência à figu-

ra 45, a garra 532 do conjunto da garra 530 é ilustrado como sendo mantido

em uma posição desengatada pela saliência 407 que se estende a partir da

20 estrutura 404. Em certas modalidades, ainda com referência à figura 45, a

garra 532 pode incluir a projeção 534 esteridendo-se a partir da mesma, a

qual pode ser configurada para deslizar ao longo da saliência 407. Em pelo

menos uma tal modalidade, cotn referência novamente à figura 48, a garra

532 pode ser deslizada em uma direção proximal ao longo da saliência 407,

25 indicada pela seta A, quando a alavanca 510 é girada na primeira direção-

Ao mesmo tempo, ou quase ao mesmo tempo que o came 520 é girado para

sua segunda posição conforme ilustrado na figura 49, a projeção 534 pode

deslizar pela extremidade 409 da saliência 407. Em várias modaiidades, o

conjunto da garra de retração 530 pode incluir, airida, a mola da garra 536

30 que pode ser configurada para orientar a garra 532 para engate com o eixo

de acionamento 400 quando a projeção 534 tiver deslizado, ou saído da ex-

tremidade 409 da saliência 407. Em uma tal modalidade, a garra de retração
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532 pode ser engatada ao eixo de acionamento 400 simu|taneamente, ou

pelo menos quase ao mesmo tempo que a engrenagem de pinhão 410 é

desengatada do eixo de acionamento 400. Em várias modalidades alternati-

vas, a saliência 407 pode ser configurada para que a projeção 534 deslize

5 para fora ou saia da saliência 407 antes, e possive|mente logo antes do ca-

me 520 ser completamente girado para sua segunda posição e a engrena-

gem de pinhão 410 ser completamente desengatada do eixo de acionamen-

to 400. Alternativamente, a projeção 534 pode cleslizar para fora ou sair da

saliência 407 após, e possivelmente logo após o came 520 ser completa-

lO mente girado para sua segunda posição e a engrenagem de pinhão 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

resistência ou interferência do motor 402.

15 Conforme descrito acima, a garra 532 pode ser pivotada para

engate ao eixo de acionamento 400. Em várias modalidades, com referência

às figuras 49 e 50, o conjunto de garra 530 pode incluir, ainda, o pino pivô

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,

20 com referência à figura 44, o pino pivô 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 giratório a garra 532 na alavanca 510 e definir um eixo em

torno do qual a garra 532 pode girar- Em certas modalidades, com referência

às figuras 44 e 48, a mola da garra 536 pode compreender uma mola de tor·-

25 ção, por exemplo, que pode incluir uma porção central 537 posicionada em

volta do pino pivô 538 e, além disso, hastes 539 que podem ser configura-

das para aplicar forças de inclinação ou compressivas contra o pino 514,

e/ou qualquer outra porção adequada da alavanca 510, e da garra 532 de

modo que a garra 532 possa ser orientada em direção ao eixo de aciona-

30 mento 400. Em pelo menos uma modalidade, com referência à 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 não
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deslize em relação a garra 532 ou se torne desengatada de modo funcional

dela.

Em todo caso, uma vez que a garra 532 tiver deslizado ou saído

da saliência 407, a alavanca 510, com referência à figura 50, pode ser girada

5 em uma segunda direção, indicada pela seta 2, que é oposta à primeira dire-

ção. Quando a alavanca 510 é girada na segunda direção, a alavanca 510

pode puxar a garra 532 em posição distal em uma direção indicada pela seta

B. Em várias modalidades, conforme ilustrado na figura 50, a 'alavanca 510

pode puxar a garra 532 de modo que ela deslize sobre uma pluralidade de

10 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 lado do eixo de a-

cionamento 400 diferente dos primeiros dentes de acionamento 418,' embora
~

várias outras disposições dos primeiros e segundos dentes de acionatnento
- 15 sejam previstas, as quais podem colocá-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 porções de um conjunto de dentes. Em todo caso,

a garra 532 pode inciuir um ou mais dentes da garra, como o dente da garra

20 540, por exemplo, que pode ser configurado para deslízar sobre os segun-

dos dentes de acionamento 419 quando a garra 532 é movimentada na direT

ção B. Em várias modalidades, com referência à 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

25 sem movimentar, ou movimentar ou pelo menos substancialmente, o eixo de

acionamento 400 em uma direção proximal e/ou distal. Quando a alavanca

510 é girada na primeira direção novamente e a garra 532 é movimentada

em uma direção proximal, confome ilustrado na figura 51, um segundo lado

542 do dente da garra 540 pode engatar um segundo lado plario, ou pelo

30 menos substancialmente plano 423 de um segundo dente 419. Uma vez que

o Iado 542 do dente da garra 540 está 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, e/ou trilho 462,

por exemplo, ficam presos, um cirurgião pode aplicar uma força à alavanca

5 510 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, e/ou o trilho

462 em uma direção proximal. Em certas modalidades, apenas um curso da

alavanca 510 pode ser necessário para retrair o eixo de acionamento 400

após a garra 532 ter sido engatada ao eixo de acionamento 400. Em outras

10 modalidades, entretanto, vários cursos podem ser necessários. Em tais mo-

dalidades, a alavanca 510 pode ser deslocada repetidamente na primeira e

na segunda direções de modo a mover progressivamente o eixo de aciona-

,. mento 400 proximalmente até LIma posição suficiente.
Em várias modalidades, além do exposto acima e com referên-

15 cia às figuras 48 a 51, a rotação inicial da alavanca 510 na primeira direção

(seta 1) pode posicionar o came 520 na sua segunda posição e desengatar
. %

a engrenagem de pinhão 410 do eixo de acionamento 400, conforme descri-

to acima. Quando a alavanca 510 é então girada na segunda direção (seta

2), entretanto, o came 520 pode permanecer na sua segunda posição. Em

20 pelo menos uma tal modalidade, embora o acionador de came 512 que se

estende da alavanca 510 possa ser configurado para estar em posição limi-

trofe com a superfície de acionamento 522 e deslocar o came 520 da sua

primeira posição (figúra 48) para sua segunda posição (figura 49) conforme

descrito acima, o acionador de carne 512 pode ser configurado para que ele

25 possa ser girado para fora da superfície de acionamento 522 quando a ala-

vanca 510 é girada na segunda direção. Em tais modalidades, como um re-

sultado, a alavanca 510 pode ser deslocada repetidamente na primeira e na

segunda direções para retrair o eixo de acionamento 400 enquanto a engre-

nagem de pinhão 410 permanece desengatada do eixo de acionamento 400.

30 Em pelo menos uma tal modalidade, uma vez que o came 520 tiver sido gi-

rado para sua segunda posição, pode não ser possÍvel voltar o came 520

para sua primeira posição e/ou deslocar o came 520 para qualquer outra
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posição. como um resultado, o came 520 pode manter a engrenagem de

pinhão 410 permanentemente fora de engate com o eixo de acionamento

400. Em várias circunstâncias, tal recurso pode ser útil uma vez que frequen-

temente um sistema de retorno manual ou de "salvamento" não precisa ser

5 usado, a menos que o instrumento cirúrgico de corte e grampeamento esteja

com algum defeito. Tal recurso pode evitar que o instrumento cirúrgico 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

10 um sistema de retorno manual ou de "salvamento" tiver sido engatado de

modo funcional a um sistema de acionamento, o sistema de retorno manual

pode não ser desengatável do sistema de acionamento e/ou o sistema de

acionamento pode ser impedido de avançar novamente uma haste de acio-
-

namento, por exemplo. Em várias outras modalidades, o sistema de retorno
» 15 manual pode ser reinicializado e o instrumento cirúrgico pode ser usado no- '

vamente. A figura 54 é um diagrama de um sistema de acjonamento do mo-
. %

tor e de uma porção de um sistema de retomo manual de um instrumento

- cirúrgico de acordo com uma modalidade da presente invenção. Em pelo
menos uma rnodalidade, o instrumento pode incluir o eixo de acionamento

20 600 que, assim como acima, pode ser configurado para avançar e/ou retrair

um instrumento de corte e/ou trilho de direcionamento 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

corifigurado para girar uma engrenagem propulsora 608 através de um eixo

25 de acionamento 606. Em várias modalidades, a engrenagem propulsora 608

pode ser engatada funcionalmente a uma engrenagem intermediária 610 de

modo que a rotação do eixo de acionamento 606 possa ser transmitida para

a engrenagem intermediária 610. Embora as engrenagens 608 e 610 pos-

sam compreender engrenagens retas, ou engrenagens similares às engre-

30 nagens ilustradas nas figuras 43 a 53, por exemplo, as engrenagens 608 e

610 podem compreender porções de engrenagens chanfradas em coopera-

ção, por exemplo. lndependentemente do tipo de engrenagem usado, a en-
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,grenagem intermediária 610 pode incluir uma porção configurada para ser

engatada funcionalmente à engrenagem da haste 611. Em várias modalida-

des, a engrenagem da haste 611 pode ser girada livremente em torno da

haste 612, embora a haste 612 possa ser recebida intimamente no interior

5 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

à haste 612 para que a rotação da engrenagem intermediária 610 possa ser

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

10 ser apoiada de modo giratório pela estrutura 604 e/ou por qualquer outra

porção adequada do instrumento cirúrgico.

Em várias modalidades, além do exposto acima, o sistema de

acionamento pode iricluir, ainda, uma engrenageni de coroa do motor 618

instalada no eixo de acionamento 612 e/ou na engrenagem da haste 611 de

- 15 modo que a rotação da engrenagem intermediária 610 possa ser transmitida

para a engrenagem de coroa 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 força de alteração à engrenagem da haste 611, por

exemplo, para que um ou mais da engrenagem da haste 611, haste 612, e

20 engrenagem de coroa 618 possam ser orientadas em direção à engrenagem

central 622. Quando se deseja ter o motor 602 engatado funcionalmente ao

eixo de acionamento 600, por exemplo, pode-se deixar a mola 620 forçar

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-

25 tral 622 pode incluir uma porção de engreríagem de coroa 621 estendendo-

se a partir da mesma, a qual pode ser configurada para se entrelaçar com a

engrenagem de coroa 618. Em modalidades nas quais a engrenagem da

haste 611 é presa de maneira deslizante na haste 612, a engrenagem cen-

tral 622 pode ser instalada de modo fixo na haste 612 e a haste 612 pode

30 ser impedida, ou pelo menos inibida, de deslizar em relação à estrutura 604.

Em pelo menos uma tal modalidade, a engrenagem central 622 pode ser

apoiada em uma posição em relação ao eixo de acioríamento 600 pela haste
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612.

Assim como as modalidades descritas acima, podem surgir cir-

cunstâncias nas quais pode ser desejável engatar um sistema de retorno

manual ao eixo de acionamento 600. Também de modo similar às modalida-

5 des descritas acima, pode tambéni ser desejável desconectar funcionalmen-

te o motor 602 do eixo de acionamento 600 quando o sistema de retorno

manual está engatado a ele. Em várias modalidades, com referência à figura

55, unia alavanca (não ilustrada) do mecanismo de rètorno manual pode ser

deslocada, acionada ou manipulada de modo que a alavanca possa movi-

lo mentar a engrenagem de coroa da alavanca 624 para engate com a engre-

nagem centra! 622, ou pelo menos a uma porção da engrenagem de coroa

623 que se estende a partir da mesma, e simultaneamente, ou pelo menos

de maneira substancialmente simultânea, desengatar a engrenagem de co-
.

roa do motor (318 da engrenagem central 622. Em pelo menos uma modali-

15 dade, a engrenagem de coroa da alavanca 624 pode ser montada de manei-

ra desiizante na porção da haste 626 em que, em "pelo menos uma tal moda-
y

lidade, a porção da haste 626 pode compreender uma porçâo da haste 612.

Em várias modalidades, a engrenagem de coroa da alavanca 624 pode in-

cluir uma superfície de came, tal como a superfície de came 640, por exem-

20 plo, que pode ser engatada por um came que se estende a partir da alavan-

ca de retração manual, por exeniplo, para que uma força de alteração possa

ser aplicada à engrenagem de coroa da alavanca 624 através da superfície

de came 640. Em pelo menos uma modalidade, uma barra de impulsão 628,

que também pode ser montada na engrenagem de coroa da alavanca 624

25 e/ou montada de maneira deslizante na haste 626, pode ser deslizada em

direção à engrenagem de coroa do motor 618 até que a barra de impulsão

628 entre em contato com uma porção da mesma. Em certas modalidades, a

engrenagem de coroa da alavanca 624 e a barra de impulsão 628 podem

ser configuradas para que a engrenagem de coroa 624 seja engatada com a

30 engrenagem central 622 simultaneamente ou quase ao mesmo tempo em

que a engrenagem de coroa 618 é afastada da engrenagem central 622.

Em várias modalidades, além do exposto acima, o instrumento
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cirúrgico pode incluir, ainda, uma presilha, ou trava, 630 que pode ser confi-

gurada para capturar a engrenagem de coroa do motor 618 quando ela está

desengatada da engrenagem de coroa 622 e, além disso, manter a engre-

nagem de coroa 618 no lugar enquanto a alavanca de retorno manual é u-

5 sada para acionar a engrenagem de coroa 624 e a engrenagem central 622.

Em pelo menos uma tal modalidade, a trava 630 pode incluir um gancho

629, por exemplo, que pode ser deslocado para cima quando 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

10 pode se encaixar sobre a borda 619 devido a uma força de alteração aplica-

da à trava 630 pela mola de retorno 632. Em algum momento, um cirurgião
- 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 queV

a trava 630 possa girar e, como um resultado, levantar o gancho 629 para

15 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 força suficiente à engrenagem de coroa

618 de modo a desengatar ou afastar a engrenagem de coroa 624 da en-

20 grenagem centrat 622 através da barra de impulsão 628.

Em várias modalidades, um instrumento cirúrgico pode incluir

um sistema de acionamento e um mecanismo de retomo. manual, conforme

ilustrado nas figuras 61 a 67, por exemplo. Com referência às figuras 61 e

62, o sistema de acionamento pode incluir um motor 902 configurado para

25 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 pinhão 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 pinhão 910 pode ser

30 montada de modo giratório no braço oscilante 931 através do pino 912 e

uma ou mais aberturas do pino 916 para que, quando o braço oscilante 931

estiver em uma primeira posição, con"forme ilustrado na figura 62, os dentes
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da engrenagem de pinhão 910 possam ser engatados de modo entrelaçável

aos dentes da engrenagem propulsora 908 e, também, aos primeiros dentes

918 no eixo de acionamento 900- Quando q braço oscilante 931 está na sua

primeira posição, como LIm resuítado, o rnotor 902 pode ser configurado para

5 girar a engrenagem propulsora 908 em uma primeira direção de modo a des-

locar o eixo de acionamento 900 eni unia direção distal ao Iongo do eixo

903, por exemplo e, em outros casos, girar a engrenagem propulsora 908

em uma segunda direção de modo a retrair o eixo de acionamento 900 pro-

ximalmente, por exemplo. Em várias modalidades, o braço oscilante 931 po-

lO de ser mantido seletivamente na sua primeira posição e, ern algumas moda-

lidades, o braço oscilante 931 pode ser mantido de modo liberável na sua

primeira posição pelo came 1020. Em pelo menos uma tal modalidade, o

braço oscilante 931 pode incluir uma fenda de retenção 939 configurada pa-
.

ra receber pelo menos uma porção do came 1020 quando o came 1020

15 tambèm está em uma primeira posiçâo, conforme descrito em mais detalhes

abaixo.

Agora com referência novamente às 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

20 900. Em várias moda|idades, o mecanismo de retorno manud 1000 pode ser

similar em termos de projeto e funcionamento aò mecanismo de retorno ma-

nual 500, por exemplo, sendo que o mecanismo 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

25 eixo de acionamento 900 proximalmente. Uma descrição detalhada do me-

canismo de retorno manual 500, dentre outros, é fornecida ao longo do pre-

sente pedido e o leitor entenderá que esta descrição pode ser aplicada ao

projeto e funcionamento do mecanismo de retorno manual 1000. Em pelo

menos uma moda|idade, a alavanca 1010 pode ser girada em uma primeira

30 direção a partir de uma primeira posição,, ilustrada na figura 62, para uma

segunda posição, ilustrada na figura 63. Quando a alavanca 1010 é deslo-

cada na sua primeira direção, a alavanca 1010 pode deslocar a garra 1032
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para engate aos segundos dentes 919 e, além disso, desbcar o came 1020

entre sua primeira posição, ilustrada na figura 62, e uma segunda posição,

ilustrada na figura 63. Em pelo menos uma modalidade, assim como acima,

o came 1020 pode incluir uma superfície de acionamento 1022, por exemplo,

5 que pode ser contactada por um acionador de caine 1012, por exemplo, que

se estende a partir da alavanca 1010 de modo a girar o came 1020 para sua

segunda posição em torno de urn eixo definido pelo pino 1014. Quando o

came 1020 é girado para sua segunda posição, o came 1020 pode ser de-

sengatado da fenda de retenção 939 no braço oscilante 931. Mais particu-

lO larmente, em pelo menos uma modalidade, o came 1020 pode induir uma

primeira porção 1025 que pode ser ditnensionada e configurada para ser

recebida no interior da fenda de retenção 939 quando o came 1020 está na

,- sua primeira posição serido que, quando a alavanca 1010 é girada na sua
primeira direção, a primeira porção do came 1025 pode ser girada para fora

15 da fenda de retenção 939. Conforme o came 1020 é deslocado para sua se-

, , gunda posição, a segunda porção do came 1027 pode ser posicionada so-
bre, mas não posicionada no interior, da fenda de retenção 939. Em pelo

menos uma modalidade, a segunda porção do came 1027 pode ser posicio--

nada no interior da fenda de retenção 939, mas pode não ser capaz de man-

20 ter o braço oscilante 931 em posição.

Em várias modalidades, o braço oscilante 931 pode ser montado

de modo giratório na estrutura 904 para que quando o came 1020 estiver
r

suficientemente desengatado da fenda de retenção 939, o braço oscilante

931 possa ser girado de modo a afastar a engrenagem de pinhão 910 do

25 engate com o eixo de acionamento 900 e/ou a engrenagem propulsora 908.

Em pelo menos uma modalidade, com referência às figuras 63, 65, e 67, a

extremidade proximal 933 do braço oscilante 931 pode ser montada de mo-

do pivotante à estmtura 904 através de uma dobradiça 935. Em uso, con-

forme descrito acima, o braço oscilante 931 pode ser mantido na sua primei-

30 ra posição pelo came 1020 até que a alavanca 1010 seja utilizada para de-

' sengatar o came 1020 do braço oscilante 931 para que o braço oscilante

931 possa ser deslocado para uma segunda posição. Em pelo menos uma
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modalidade, com referência à figura 34, o mecanismo de retorno manual

1000 pode incluir, ainda, pelo menos LWVlà mola, tal como a mola 920, por

exemplo, que pode ser configurada para orientar o braço oscilante 931 para

sua segunda posição. A mola 920 pode ser configurada para que ela seja

5 comprimida entre q braço oscilante 931 e a estrutura 904, por exemplo,

quando o braço oscilante 931 está na sua primeira posição, sendo que a mo-

la 920 pode ser deixada expandir e deslocar o braço oscilante 931 para sua

segunda posição quando o came 1020 é deslocado para sua segunda posi-

ção. Em pelo menos uma modalidade, a amplitude de movimento do braço

10 oscilante 931 pode ser restrita. Em algumas modalidades, a extremidade

proximal 933 do braço oscilante 931 pode incluir, ainda, uma ou mais super-

fícies de retenção, como a superficie de retenção 937, por exemplo, qúe po-

de ser configurada para engatar a estrutura 904, por exemplo, de modo a

limitar a amplitude de movimento do braço oscilante 931. Em todo caso, uma

15 vez que o braço oscilante 931 tiver sido deslocado para sua segunda posi-

, ção, a engrenagem de pinhão 910 pode Mo estar mais engatada funcional-
-

mente à engrenagem propulsora 908 e/ou os primeiros dentes 918 do eixo

- de acionamento 900. Nestas circunstâncias, a rotação da engrenagem pro-
pulsora 908 pelo motor 902 pode não ser transmitida ao eixo de acionamen-

20 to 900 e a retração do eixo de acionamento 900 pela alavanca 1010 e pela

garra 1032 pode ser realizada sem interferência, ou pelo menos interferência

substancial do motor 902.

Em várias modalidades, além do exposto acima, o deslocamento

da alavanca 1010 na sua primeira direção pode tanto engatar o mecanismo

25 de retorno manual 1000 ao eixo de acionamento 900 quanto desengatar fun-

cionalmente o motor 902 do eixo de acionamento 900. Após ser deslocado

na sua primeira direção, a alavanca 1010 pode ser girada em uma segunda

direção para voltar a alavanca 1010 para sua posição inicial, sendo que, as-

sim como acima, a alavanca 1010 pode ser girada para longe do came 1020

30 para que o came 1020 seja deixada na sua segunda posição. Neste momen-

to, a alavanca 1010 pode ser movida de modo progressivo repetidamente

nas suas primeira e segunda direções de modo a retrair de modo adequado
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o eixo de acionamento 900. Em pelo menos uma modalidade, o mecanismo

de retomo manual 1000 pode ser configurado para que um cirurgião, ou ou-

tro operador do instrumento, não possa reinicializãr o instrumento e, como

um resultado, o motor 902 não pode ser utilizado novamente para movimen-

5 tar Ó eixo de acionamento 900. Em pelo menos uma outra modalidade, o

mecanismo de retorno manual 1000 pode ser reinicializado por forçar o bra-

ço oscilante 1031 de volta para sua primeira posição e girar o came 1020

para sua primeira posição para que a primeira porção do came 1025 seja

engatada novamente à fenda de retenção 939.

10 Em várias modalidades, com referêrícia às figuras 56 a 58, um

instrumento cirúrgico pode incluir um eixo de acionamento giratório e um

mecanismo de retomo manual configurado para girar o eixo de acionamento.

Em pelo menos uma modalidade, com referência à figura 56, o eixo de acio-

namento giratório 700 pode ser apoiado de modQ giratório nas aberturas 714
" 15 e 716 da estrutura 704, por exemplo. Ern certas modalidades, o instrumento

cirúrgico pocle incluir, ainda, um sistema de acionamento configurado para
W

girar o eixo de acionamento 700, sendo que o sistema de acionamento pode

- compreender uma engrenagem propulsora 708, um motor 702 para girar a
engrenagem propulsora 708, e uma caixa cle engrenagem 701 que pode ser

20 configúrada para fornecer reduç-ão da engrenagem elou permitir de outro

mo'do que o motor 702 e a engrenagem propulsora 708 girem em diferentes

velocidades. O instrumento cirúrgico pode incluir, ainda, uma engrenagem

de pinhão 710 que, quando posicionada em uma primeira posição, conforme

ilustraclo na figura 56, pode ser configurada para transmitir o movimento ro-

25 tacional da engrenagem propulsora 708 para o eixo de acionamento 700.

Em várias modalidades, o eixo de acionamento 700 pode incluir uma porção

de chaveta 718 que pode compreender uma ou mais projeções e/ou uma ou

mais reentrâncias que podem ser recebidas intimamente pelas paredes late-

rais de uma abertúra (não ilustrada) que se estende pela engrenagem de

30 pinhão 710. Em pelo menos uma tal modalidade, o perimetro da abertura da

engrenagem de pinhão pode ser configurada para que ela se adapte, ou se

adapte pelo menos substancialmente, ao perímetro da porção de chaveta
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718. Devido às características de cooperação da abertura da engrenagem

de pinhão e da porção de chaveta 718, o motor 702 pode ser engatado fun-

cionalménte ao eixo de acionamento 700 para que o movimento rotacional

da engrenagem propulsora 708 possa ser transmitido para o eixo de acio-

5 namento 700. Quando o eixo de acionamento 700 é girado em uma primeira

direção, o eixo de acionamento 700 pode ser configurado para avançar a

porca de acionamerito 756, e o conjunto de barras de faca 750 fixado a ela,

ao longo do eixo de acionamento 700. Mais partjcu|armente, em pelo menos

uma modalidade, a superfície externa do eixo de acionamento 700 pode

10 compreender uma rosca de acionamento helicoidal que, quanto girada em

relação à porca de acionamento 756, pode ser configurada para converter o

movimento rotacional do eixo de acionamento 700 no movimento translacio-

nal da porca de acionamento 756 para que a porca de acionamento 756 seja

avançada ao longo do eixo da haste 703. De modo correspondente, quando

15 o eixo de acionamento 700 é girado em uma direção 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 e/ou

" engatada adequadamente de outro modo com a porca de acionamento 756

de modo que quando a porca de acionatnento 756 for avançada em posição

20 distal e/ou retraída em posição 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

25 acionamento 700 em uma primeira direção de modo a avançar o conjunto de

barras de faca 750 e, além disso, girar o eixo de acionamento 700 em uma

segunda direção de modo a retrair o conjunto de barras de faca 750. No ca-

so, entretanto, do motor 702 ficar inoperante e/ou o conjunto de barras de

faca 750 ficar preso, por exetnplo, o mecanismo de retração manual 800 po-

30 de ser engatado funcionalmente ao eixo de acionamento 700 de modo a gi-

rar o eixo de acionamento 700 na sua segunda direção, ou retração. Em vá-

rias modalidades, com referência às figuras 56 e 57, um cirurgião, ou outro
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operador do instrumento, pode puxar a forquilha 715 para fora do engate

com a engrenagem de pinhão 710 para que a engrenagem de pinhão 710

possa ser deslocada, ou deslizada, entre sua primeira posição, na qual ela

está engatada com a engrènagem propulsora 708 e a porção de chaveta

5 718, e uma segL|nda posição na qual ela está engatada com a porção de

chaveta 718 e a alavanca 810. Em pelo menos uma modalidade, a engrena-

gem de pinhão 710 pode ser deslocada da sua primeira posição, conforme

ilustrado na figura 56, para sua segunda posição, conforme ilustrado na figu-

ra 57, pela mola 718 após a forquilha 715 ter sido desengatada do colar 713

10 da engrenagem de pinhão 710. Em certas modaiidades, agora com referên-

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

gurado para ser segurado pelo cirurgião de modo que uma ou mais proje-

.- ções, ou pontas, 709 estendendo-se a partir da forquilha 715 possam ser
desengatadas da reentrância 707 definida no colar 713. Em todo caso, uma

15 vez que a engrenagem de pinhão 71 0 tiver sido deslocada para sua segunda

, posição, conforme ilustrado na figura 57, a engrenagem de pinhão 710 pode
ser engatada funcionalmente à alavanca de retração 810. Em certas modali-

- dades, a mola 710 pode inclinar a engrenagem de pinhão 710 contra a ala-
vanca de retração 710 para que a face da catraca 719 na engrenagem de

20 pinhão 710 seja engatada funciona]mente com a face da catraca 832 na ala-

vanca 810.

Em várias modaliciades, além do exposto acima, a engrenagem

de pinhão 710 pode ser desengatada da engrenagem propulsora 708 ao

mesmo tempo que a engrenagem de pinhão 710 é colocada em engate com

25 a alavanca 810. Em certas modalidades, a engrenagem de pinhão 710 pode

ser desengatada da engrenagem propulsora 708 antes da engrenagem de

pinhão 710 ser coIocada em engate com a alavanca 810. Em todo caso, em

pelo menos uma niodalidade, a rotação da alavanca 810 pode ser transmiti-

da para a engrenagem de pinhão 710 através dos dentes da catraca em co-

30 operação nas faces das catracas 719 e 832, sendo que a rotação da engre-

nagem de pinhão 710 pode ser transmitjda para o eixo de acionamento 700

através da porção de chaveta 712. Eni certas modalidades, apenas uma ro-



57/64

tação, ou menos que uma rotação, da alavanca 810 pode ser necessária

para retrair suficientemente o eixo de acionamento 700 embora, em outras

moda|idades, mais de uma rotação da alavanca 810 pode ser necessária.

Em várias modalidades, com referência à figura 58, as faces de catraca da

5 alavanca 810 e da engFenagem de pinhão 710 pode ser configuradas para

permitir que a alavanca 810 seja girada em uma segunda direção, isto é,

uma direção oposta à primeira direção, de modo a retornar a alavanca 810

para sua posição inicial para que a alavanca 810 possa ser girada novamen-

te na sua primeira direção. Em pelo menos uma modalidade, a engrenagem

10 de pinhão 710 e/ou o eixo de acionamento 700 podem ser mantidos em po-

sição enquanto a alavanca 810 é movida progressivamente de volta para

sua posição inicial, por exemplo, de modo a evitar, ou pelo menos inibir, que

-- o eixo de acionamento 700 se desloque para trás e para frente com a ala-
vanca 810. Em pelo menos uma tal modalidade, com referência à figura 58,

" 15 a rotação da alavanca 810 na sua segunda direção pode deslocar a engre-

nagem de pinhão 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 pinhão 710 na

posição enquanto a alavanca 810 é girada na sua segunda direção. Em cer-

20 tas modalidades, as razões de engrenagem entre a engrenagem de pinhão

710 e a engrenaaem propulsora 708, e/ou no interior da caixa de engrena-
y

gem 701, p'odem sertais que a rotação da engrenagem de pinhão 710 é evi-

tada, ou pelo menos inibida, sem a aplicação de uma vantagem mecânica

e/ou força signifícativa à alavanca 810, que pode não ocorrer sob a maioria

25 das circunstâncias.

Em várias modalidades, além do exposto acima, a alavanca 810

pode ser movida progressivamente nas suas primeira e segunda direções

tantas vezes quantas forem necessárias para girar o eixo de acionamento

700 na sua segunda direção para que o conjunto de faca 750 seja suficien·-

30 temente retraido. Em pelo menos uma modalidade, o mecanismo de retra-

ção manual 800 pode ser configurado para que a engrenagem de pinhão

710 não possa retornar para sua primeira posição após ser deslocada para
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do para girar novamente o eixo de acionamento 900. Em deteminadas ou-

tras modalidades, a engrenagem de pinhão 710 pode voltar para sua primei-

ra posição e a forquilha 715 pode ser reengatada com o colar 713 para que

5 a engrenagem de pinhão 710 possa ser mantida em engate operacional com

a engrenagem propulsora 708 e, de modo correspondente, com o motor 702.

Em várias modalidades, conforme descrito acima, o funciona-

mento, ou acionamento de uma alavanca de retração manual pode desenga-

tar funcionalmente um motor de um eixo de acionamento para que o motor

10 não faça resistência ou impeça o movimento da alavanca de retração manu-

al. Em várias destas modalidades, o funcionamento da alavanca de retração

pode desacoplar mecanicamente o motor do eixo de acionamento. Estas

modalidades podem proporcionar uma vantagem pois mesmo que o motor
,.

continLle a girar, a rotação do motor não poderá ser transmitida para o eixo
" 15 de acionamento. Em certas rl]odaIidades, o funcionamento de uma alavanca

de retração manL|a[ pode desacoplar eletricamente o motor de uma fonte de
7

alimentação. Estas modalidades podem proporcionar uma vantagem pois o

- motor não pode girar sem energia da bateria independentemente do motor e
do eixo de acionamento terem sido desacoplados mecanicamente. Em al-

20 gumas modalidades, o funcionamento de uma alavanca de retração manual

pode gerar o acionamento de um dispositivo eletromecânico, como um sole-

nóide, por exemplo, que pode desacoplar eletricamente, desacoplar mecarii-

camente, e/ou travar um eixo de acionamento em posição. Em várias moda-

lidades, um sistema de retração manual pode incluir uma disposiçào de de-

25 sacoplamento mecânico, uma disposição de desacop|amento elétrico, e/ou

uma disposição de desacoplamento eletromecânico. Em pelo menos uma

modalidade, com referência ao circuito 1100 ilustrado na figura 60, um ins-

trumento cirúrgico pode incluir uma bateria 1101, um motor 1102, e uma ou

mais chaves, como a chave da alavanca de salvamento ou retorno manual

30 1103, por exemplo, que pode ser configurada para acoplar/desacoplar eletri-

camente a bateria 1101 e o motor 1102. Em várias modalidades, a chave

1103 pode compreender uma chave de"polo único e acionamento único,
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e/ou qualquer outra chave adequada, sendo que o funcionamento de uma

alavanca de salvamento otj de retorno rnanual, como a alavanca 810, por

exemplo, pode abrir a chave 1103 e desacoplar eletricamente a bateria 1101

do motor 1102. Em certas rnodalidades, a chave 1103 pode compreender

5 uma chave de polo único 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 condição

na qual os contatos 1 e 2 estão em comunicação elétrica um com o outro

para que a corrente possa fluir para o motor 1102 e uma segunda condição

10 na qual o contato 1 está conectado ao contato 3 (que pode ser aterrado) e,

como um resultado, a corrente não fjjjj da bateria 1101 para o motor 1102.

Em várias modalidades, o funcionamento inicial da alavanca de retorno ma-

· nual pode manipular a chave 1103 entre a sua primeira e a sua segunda

condições, sendo que, em pelo menos unia modalidade, a chave 1103 não

15 pode ser fechada, ou reinicializada, após ela ter sido aberta e, como um re-

, sultado, q motor 1102 não pode ser usado para movimentar novamente o%

eixo de acionamento do instrumento ciríhgico. Em outras modalidades, en-

· tretanto, a chave 1103 pode ser reiniciahzada, ou fechada, e energia pode
ser novamente suprida ao motor 1102 a partir da bateria 1101. Em pelo me-

20 nos uma tal modalidade, embora não ilustrada, o eixo de acionamento, e/ou

um conjunto de faca engatado ao eixo de acionamento, pode reinicializar a

chave após ele ter sido retraído uma distância suficiente. Embora chaves

mecânicas possam ser utilizadas em várias modalidades, chaves de estado

sólido ou eletromecânicas, um controlador à base de processador, e siste-

25 mas sensores podem ser utilizados para detectar o movimento da alavanca

de retração manual.

Novamente fazendo referência ao circuito 1100, embora apenas

uma chave de alavanca de retorno manual 1103 seja ilustrada na figura 60,

duas Olj mais chaves podem ser utilizadas. Em pelo menos uma tal modali-

30 dade, embora não ilustrada, estas chaves podem proporcionar um sistema

redundante. Em várias 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 condição normalmente aberta na qual a corrente não flui para o motor

1162 a menos que a chave 1104 seja fechada pela garra fixa. Em várias

5 modalidades, o circuito 1100 pode incluir, ainda, uma disposição de chave

1106 que pode ser utilizada para detectar (i) se um cartucho de grampos

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

ormente e/ou (ii) informações referentes à posição de um elemento de corte

no interior do manipulador de extremidade. Em pelo menos uma modalidade,

10 a disposição de chave 1106 pode incluir uma chave de cartucho usado 1108

que está em uma condição normalmente fechada, isto é, até que o cartucho

de grampos tenha sido pelo menos parcialmente usado e após isso, a chave

,- 1108 pode estar' em uma condição normalmente aberta. Em certas modali-
dades, a chave 1108 pode ser aberta por um elemento de corte quando ela

»"" 15 atinge o final de seu curso no interior de um manipulador de extremidade.

Quando a chave de cartucho usado 1108 está em uma condição fechada, a
4

.

maior parte da corrente flui diretamente da chave da garra 1104 para a cha-

ve do gatilho de disparo 1110 através da trajetória de condução de baixa

resistência da chave 1108, por exemplo. Quando a chave de cartucho usado

20 1108 está em uma condição aberta, a corrente da bateria flui através de uma

rede que compreende os resistores conedados em paralelo Rl, R2, R3, R4,

e R5, por exemplo. A resistência da rede de resistores pode ser suficiente-

mente alta para reduzir substancialmente a corrente que flui para o motor

1102. Nestas circuristâncias, a corrente reduzida pode ser insuficiente para

25 fazer o mo'tor 1102 funcionar, mas pode ainda fornecer uma corrente sufici-

ente que pode ser detectada. Em várias modalidades, a corrente reduzida

pode ser avaliada por um microprocessador (não ilustrado) para deterrrtinar

o nível da corrente através dos vários resistores e, em vista desta informa-

ção e/ou outra informação fornecida, determinar qual o tipo de cartucho de

30 grampos está presente no manipulador de extremidade. Várias modalidades

são 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-

crição está aqui incorporada, por referência.

Em várias modalidades, além do exposto acima, o circuito 1100

pode incluir, ainda, uma chave do gatilho de disparo 1110 que pode ser co-

5 mutada de uma condição normalmente aberta para uma condição fechada

quando um gatilho de disparo é 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 peb cirurgião, e/ou qual-

quer outro gatilho adequado, como um gatilho por pressão de botão, por e-

1O xemplo. Em todo caso, os contatos 1 e 2 da chave 1110 podem ser coloca-

dos em comunicação elétrica um com o outro 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 direção do
motor 1112 que pode ser configurada para mudar a polaridade da tensão

e "

15 aplicada ao motor 1102 e, como um resultado, mudar a direção na qual o

motor 1102 é girado. Conforme ilustrado na figura 60, os contatos 1 e 3 da
. .

chave de direção do motor 1112 podem estar em comúnicação elétrica um

- com o outro para fazer com que o motor 1102 gire em uma direção que a- ·
vança um elemento de corte e/ou trilho de grampos no interior de um mani-

20 pulador de extremidade. De modo a retrair o elemento de corte e/ou trilho de

grampos, a chave de direção do motor 1112 pode ser reconfigurada para

que os contatos 1 e 2 fiquem em comunicação elétrica um com o outro e a

polaridade da tensão aplicada ao motor 1102 possa ser revertida.

As várias modalidades da presente invenção foram descritas a-

25 cima com relação a instrumentos cirúrgicos de corte. Deve-se observar, en-

tretanto, que em outras modalidades, o instrumento cirúrgico da invenção

aqui apresentado não precisa ser um instrumento cirúrgico de corte. Por e-

xemplo, ele pode ser um instrumento endoscópico não cortante, uma pinça,

um grampeador, um aplicador de presilha, um dispositivo de acesso, um

30 dispositivo de liberação de fármaco/terapia gênica, um dispositivo de energia

que usa ultrassom, RF, laser, etc. Embora a presente invenção tenha sido

aqui descrita com relação a determinadas modalidades apresentadas, mui-
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das. Por exemplo, tipos diferentes de manipuladores de extremidade podem

ser empregados. Também, onde os materiais são revelados para determina-

dos componentes, outros materiais podem ser usados. A descrição mencio-

5 nada anteriomente e as reivindicações seguintes são destinadas a abranger

todas essas modificações e variações.

Além disso, a presente invenção foi discutida em termos de pro-

cedimentos e aparelhos endoscópicos. Entretanto, termos como "endoscópi-

co" não devem ser interpretados de modo a limitar a presente invenção a um

10 instrumento de grampeamento e seccionamento cirúrgico para uso apenas

em conjunto com um tubo endoscópico (isto é, uma cânula ou trocarte). Ao

contrário, acredita-se que a presente invenção possa ter uso em qualquer

procedimento onde o acesso é limitado a uma pequena incisão, incluindo,

mas não se limitando a, procedimentos laparoscópicos, bem como procedi-
." 15 mentos abertos. Além disso, os aspectos exclusivos e inovadores das várias

modalidades de cartucho de grampos da presente invenção podem ter utili-
. «

dade quando usados em associação com outras formas de aparelhos de

grampeamento sem desviar-se do espírito e escopo da presente invenção.

Aiém do exposto, os vários cartuchos de grampo aqui apresen-

20 tados podem ser descartáveis. Em pelo menos uma modalidade, um cartu-

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

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

outro cartucho de grampos. Em várias outras modalidades, o cartucho de

grampos pode não ser removível e/ou substituível durante o uso comum do

25 instrumento cirúrgico mas, em algumas circunstâncias, ele pode ser substitu-

ível durante e/ou após o grampeador cirúrgico ser recondicionado, coriforme

descrito em mais detalhes abaixo. Em várias modalidades, o cartucho de

grampos pode fazer parte de uma unidade de carregamento ou manipulador

de extremidade descartável que pode incluir, ainda, um suporte de cartucho

30 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 descartável, ou pelo menos uma porção dela, pode
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ser conectada de forma separável a um instrumento cirúrgico e pode ser

configurada para ser reposta.

Os dispositivos aqui descritos podem ser projetados para serem

descartados após único uso, ou os mesmos podem ser projetados para uso

5 múltiplas vezes. Em qualquer um dos casos, entretanto, o dispositivo pode

ser recondicionado para reutilização após pelo menos um uso. O recondicio-

namento pode incluir qualquer combinação das etapas de desmontagem do

d ispositivo, seguido de limpeza ou substituição de peças particulares, e re-

montagem subsequente. Em particular, o dispositivo pode ser desmontado,

10 em qualquer número de peças particulares ou partes do dispositivo podem

ser seletivamente substituidas ou removidas, em qualquer combinação. Com

a l'impeza e/ou substituição de partes particulares, o dispositivo pode ser re-

t- montado para uso subsequente em uma instalação de recondicionamento ou
por uma equipe cirúrgica imediatamente antes de um procedimento cirúrgi-

" 15 co. Aqueles versados na técnica apreciarão que o recondicionamento de um

dispositivo pode utilizar uma variedade de técnicas para desmontagem, Iim-
. b

peza/substitLljção, e remontagem. O uso de iais técnicas, e o dispositivo re-

condicionado resultante estão todos no escopo do presente pedido.

De forma preferida, a presente invenção descrita aqui será pro-

20 cessada antes da cirurgia. Primeiro, um instrumento novo ou usado é obtido

e, se necessário, limpo. O instrumento pode ser então esterilizado. Em uma

técnica de esterilização, o instrumento é disposto em um recipiente fechado

e selado, tal como um saco plástico ou de TYVEK. O recipiente e o instru-

mento são então colocados em um campo de radiação, como radiação ga-

25 ma, raios X, ou elétrons de alta energia, que pode penetrar no recipiente. A

radiação extermina bactérias no instrumento e no recipiente. O instrumento

esterilizado pode então ser armazenado em um recipiente estéril. O recipien-

te estéril mantém o instrumento estéril até que seja aberto na ins'talação mé-

dica.

30 Qualquer patente, publicação ou outro material de descrição, no

todo ou em parte, que diz-se ser incorporado à presente invenção a título de

referência, é incorporado à presente invenção somente até o ponto em que
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os materiais incorporados não entrem em conflito com definições, declara-

ções ou outro material de descrição existentes apresentados nesta descri-

ção- Desse modo, e até onde for necessário, a descrição como explicitamen-

te aqui determinada substitui qualquer material conflitante incorporado aqui a

5 título de referência.

. n
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REIVINDICAÇÕES

1. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação que compreende:

um manipulador de extremidade que compreende um elemento

de corte móvel para cortar um objeto posicionado no dito manipulador de

5 extremidade;

um eixo de acionamento acoplado de modo furicional ao dito e-

lemento de corte, em que o dito eixo de acionamento é móvel entre uma po-

sição proximal e uma posição distal, e em que o dito eixo de acionamento

inclui uma pluralidade de primeiros dentes de acionamento e uma pluralida-

1O de de segur]dos dentes de acionamento;

uma engrenagem de pinhão seletivamente engatável à dita plu-

ralidade de primeiros dentes de acionamento;

um motor configurado para girar a dita engrenagem de pinhão;

um gatilho de disparo configurado para que a operação do dito
-" 15 gatilho de disparo acione o dito motor; e

um mecanismo de retorno manual que compreende:
- um pivô;

uma aiavanca qLle pode girar em torno do dito pivô em uma pri-

meira direção e uma segunda direção, em que a dita segunda direção é 0-

20 posta a d ita primeira direção;

um came, em que a dita alavanca é configurada para mover o

dito came entre uma primeira posição e uma segunda posição;

uma mola de pinhão configurada para orientar a dita engrena-

gem de pinhão para engate funcional ao dito eixo de acionamento quando o

25 dito came esta na dita primeira posição, em que o dito came é configurado

para engatar a dita engrenagem de pinhão quando o dito came é movimen-

tado da dita primeira posição para a dita segunda posição e afastar a dita

engrenagem de pinhão do dito eixo de acionamento para que a dita engre-

nagem de pinhão seja desengatada funcionalmente da dita pluralidade de

30 primeiros dentes de acionamento;

uma garra instalada de modo giratório na dita alavanca; e

uma mola da garra engatada de modo funcional à dita garra, em
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que a dita niola da garra é configurada para movimentar a dita garra entre

uma posição desengatada na qual a díta garra está desengatada funcional-

mente da dita pluralidade de segundos dentes de acionamento e uma posi-

ção engatada na qual a dita garra está engatada de modo funcional à dita

5 pluralidade de segundos dentes de acionamento, em que a dita garra é con-

figurada para movimentar o dito eixo de acionamento da dita posição distal

em direção a dita posição proximal quando a dita alavanca é girada na dita

primeira direçãQ, e em que a dita garra é configurada para deslizar sobre a

dita pluralidade de segundos dentes de acionamento quando a dita alavanca

10 é girada na dita segunda direção.

2. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a rei-

vindicação 1, em que o dito eixo de acionamento inclui um primeiro lado e

um segundo lado, em que a dita pluralidade de primeiros dentes são posi-

cionados do dito primeiro lado, e em que a dita pluralidade de segundos den-
' " 15 tes são posicionados no dito segundo lado.

3. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a rei-
.

vindicação 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. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a rei-

20 vindic'ação 1, que compreende adicionalmente:

uma estrutura; e

uma saliência estendendo-se a partir de dita estrutura, em que a

dita saliência compreende uma extremidade, em que a dita saliência é confi-

gurada para suportar a dita garra na dita posição desengatada, e em que a

25 dita alava.nca é configurada para deslizar a dita garra ao longo da dita sali-

ência quando o dito came for movido entre a dita primeira posição e a dita

segunda posição para que a dita mola da garra possa orientar a dita garra

para a dita posição engatada quando a dita garra alcançar a dita extremida-

de da dita saliência.

30 5. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a rei-

vindicação 1, eni que a dita alavanca inclui um acionador de came que se

estende a partir da mesma, em que o dito came inclui uma superfície de a-
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cionamento, em que o dito aciônador de came é configurado para engatar a

dita superfície de acionaniento e mover o dito came entre a dita primeira po-

sição e a dita segunda posição quando a dita alavanca é girada na dita pri-

meira direção.

5 6. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a rei-

vindicação 5, em que o dito acionador de came é configurado para ser afas-

tado da dita superfície de acionamento quando a dita alavanca é girada na

dita segunda direção e sair do dito came na dita segunda posição.

7. Método para processamento de um instrumento para cirurgia,

10 que compreende:

obter o instrumento cirúrgico de grampeamento como definido

na reivindicação 1.;

esterilizar o dito instrumento cirúrgico de grampeamento: e-
arrnazenar o dito instmmento cirúrgico de grampeamerito em um

" " 15 recipiente estéril.

8. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação que compreende:
¶

um manipulador de extremidade que compreende um elemen"to

de corte móvel para cortar um objeto posicionado no dito manipulador de

extremidade;

20 um eixo de acionamento acoplado de modo funcional ao dito e-

lemento de corte, em que o dito eixo de acionamento ê móvel entre uma po-

sição proximal e uma posição distal, e em que q dito eixo de acionamento

inclui uma pluralidade de primeiros dentes de acionamento e uma pIuralida-

de de segundos dentes de acionamento;

25 uma engrenagem de pinhão seletivamente engatável à dita plu-

ralidade de primeiros dentes de acionamento;

um motor configurado para girar a dita engrenagem de pinhão;

um gatilho de disparo configurado para que a operação do dito

gatilho de disparo acione o dito motor; e

30 um mecanjsmo de retorno que compreende:

uma alavanca que pode ser movimentada em uma primeira dire-

ção e uma segunda direção;
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' um came, em que a dita alavanca é configurada para movimen-

tar o dito came entre uma prirneira posição e uma segunda posição, e em

que o dito came é configurado para afastar a dita engrenagem de pinhão do

dito eixo de acionamento e desengatar funcionalmente a dita engrenagem

5 de pinhão da dita pluralidade de primeiros dentes de acionamento quando o

dito came é movido da dita primeira posição para a dita segunda posição; e

uma garra instalada de modo giratório na dita alavanca, em que

a dita garra é configurada para movimentar o dito eixo de acionamento da

dita posição distal para a dita posição proxima! quando a dita alavanca é

10 movida em uma primeira direção, e em que a dita garra é configurada para

deslizar sobre a dita pluralidade de segundos dentes quando a dita alavanca

é movida na dita segunda direção.

.. . .%

- 9. lnstrumento cwurgico de corte e fixação, de acordo com a rei-
vindicação 8, que compreende adicionalmente uma mola de pinhão configu-

- 15 rada para orientar a dita engrenagem de pinhão para engate funcional ao

dito eixo de acionamento quando o dito came está na dita primeira posição.
e

-

10. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo eom a

- reivindicação 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-

20 gurada para deslocar a dita garra entre uma posição desengatada, na qual a

dita garra está desengatada funcionalmente da dita pluralidade de segundos

dentes de acionamento, e uma posição engatada, na qual a dita garra está

engatada funcionalmente com a dita pluralidade de segundos dentes de a-

cionamento, quando o dito came é deslocado da dita primeira posição para a

25 dita segunda posição.

11. Instrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a

reMndicação 10, que compreende ad icionalmente:

uma estrutura; e

uma saliência estendendo-se a partir de dita estrutura, em que a

30 'dita saliência compreende uma extremidade, em que a dita saliência é confi-

gurada para suportar a dita garra na dita posição desengatada, e em que a

dt'a alavanca é configurada para deslizar a dita garra ao longo da dita sali-
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ência quando o dito came for movido entre a dita primeira posição e a dita

segunda posição para que a dita mola da garra possa orientar a dita garra

para a dita posição engatada quando a dita garra alcançar a dita extremida-

de da dita saliência.

5 12. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a

reivindicação 8, em que o dito eixo de acionamento inclui um primeiro lado e

um segundo lado, em que a dita pluralidade de primeiros dentes são posi-

cionados no dito primeiro Iado, e em que a dita pluralidade de segundos den-

tes são posicionados no dito segundo lado.

10 13. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a

reivindicação 8, 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.

14. lnstrumento cinirgico de corte e fixação, de acordo com a

reivindicação 8, em que a dita alavanca inclui um acionador de came que se
" " 15 estende a partir da mesma, em que o dito came inclui uma superfície de a-

cionamento, em que o dito acionador de came é configurado para engatar a
t

" dita superfície de acionamento e mover o dito came entre a dita primeira po-

- sição e a dita segunda posição quando a dita alavanca é movida na dita pri-
meira direção.

20 15. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a

reivindicação 14, em que o dito acionador de came é configurado para ser

afastado da dita superfície de acionamento quando a dita alavanca é movida

na dita segunda direção e sair do dito came na dita segunda posiçâo.

16. Método para processamento de um instrumento para cirurgi-

25 a, que compreende:

obter o instrumento cirúrgico de grampeamento como definido

na reivindicação 8;

esterilizar o dito instrumento cirúrgico de grampeamento; e

armazenar o dito instrumento cirúrgico de grampeamento em um

30 recipiente estéril.

17. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação que compreende:

um manipulador de extremidade que compreende um elemento
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de corte móvel para cortar um objeto posicionado no dito manipulador .de

extremidade;

um eixo de acionamento acoplado de modo funcional ao dito e-

lemento de corte;

5 um motor se|etivarnente engatável ao dito eixo de acionamento;

e

um mecanismo de retorno que campreende um mariipulador de

retorno que pode ser deslocado em uma primeira direção, em que o dito

manipulador de retorno é configurado para desengatar funcionalmente o di'to

10 motor do dito eixo de acionamento e mover o dito eixo de acionamento

quando o dito manipulador de retorno é deslocado na dita primeira direção.

18. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a

reivindicação 17, que compreende adiciona|mente um came, em que o dito
W

manipuiador de retorno é configurado para deslocar o dito came entre uma

"" 1'5 primeira posição e uma segunda posição, e em que o dito came é configura-

do para desconectar funciorÍaImente o dito rnotor do dito eixo de acionamen-
. +

to quando o dito came é desbcado da dita primeira posição para a dita se-

gunda posição.

19. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a

20 reivindicação 18, em que o dito manipulador de retorno pode ser deslocado

em uma segunda direção, em que o dito manipulador de retorno inclui um

acionador de came que se estende do mesmo, em que o dito came inclui

uma superfície de acionamento, em que o dito acionador de came é configu-

rado para engatar a dita superfície de acionamento e desbcar o dito came

25 entre a dita primeira posição e a dita segunda posição quando o dito manipu-

lador de retorno é movido na dita primeira direção, e em que o dito acionador

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

quando o dito manipulador de retorno é movido na dita segunda direção e

sai do dito came na dita segunda posição-

30 20 lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a rei-

vindicação 17, em que o dito eixo de acionamento pode ser girado em uma

primeira direção e uma segunda direção, em que o dito instrumento compre-
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ende adicionalmente uma engrenagem de pinhão deslizante ao bngo do dito

eixo de acionamento entre uma prirneira posição e uma segunda posição,

em que a dita engrenagem de pinhão é engatada funcionalrnente ao dito mo-

tôr e ao dito eixo de acionamento quando a dita engrenagem de pinhão está

5 na dita primeira posição, de modo a girar o dito eixo de acionamento na dita

primeira direção, em que a dita engrenagem de pinhão é engatada funcio-

nalmênte ao dito manipulador e ao dito eixo de acionamento quando a dita

engrenagem de pinhão está na dita segunda posição, de modo a girar o dito

eixo de acionamento na dita segunda direção, e em que a dita engrenagem

10 de pinhão é desengatada funcionalmente do dito motor quando a dita engre-

nagem de pinhão está na dita segunda posição.

- 21- lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a

reivindicação 20, que compreende adicionalmente:
r

uma forquilha configurada para prender a dita engrenagem de

" " 15 pinhão na dita primeira posição; e

uma mola configurada para orientar a dita engrenagem de pi-
.

nhão para a dita segunda posição quando a dita forquilha é desengatada da

dita engrenagem de pinhão.

22. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a

20 reivindicação 20, em que o dito manipulador de retorno pode ser deslocado

eni uma segunda direção, em que o dito manipulador de retorno inclui uma

primeira porção de catraca, em qL|e a dita engrenagem de pinhão inclui uma

segunda porção de catraca, e em que a dita primeira porção de catraca é

configurada para direcionar a dita segunda porção de catraca quando o dito

25 manipulador de retorno é deslocado na dita primeira direçâo, e em que a dita

primeira porção de catraca é configurada para deslizar em relação à dita se-

gunda porção de catraca quando o dito manipulador de retomo é deslocado

na dita segunda direção.

23. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a

30 rêivindicação 22, em que o dito manipulador de retorno é configurado para

deslocar pelo menos parcialmente a dita engrenagem de pinhão da dita se-

gunda posição em direção a dita primeira posição e engatar pelo menos par-
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cialmente a dita engrenagem de pinhão ao dita motor quando o dito manipLl-

lador de retorno é movido na dita segunda direção.

24. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a

reivindicação 17, que compreende adicionalmente uma engrenagem de pi-

5 nhão engatada funcionalmente ao dito motor, em que a dita engrenagem de

pinhão pode ser afastada do dito eixo de acionamento para desengatar fun-

cionalmente o dito motor do dito eixo de acionamento.

25. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a

reivindicação 24, que compreende adicionalmente um braço oscilante que

10 pode ser girado entre uma primeira posição e uma segunda posição, em que

a dita engrenagem de pinhão é montada de modo giratório ao dito braço os-

cilante, em que a dita engrenagem de pinhão é engatada funcionalmente ao

dito motor e ao dito eixo de acionamento quando o dito braço oscilante está
u

na dita primeira posição, e em que a dita engrenagem de pinhão é desenga-

" " 15 tada funcionalmente do dito motor e do dito eixo de acionamento quando o

dito braço oscilante está na dita segunda posição.
W

.

26. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a

reivindicação 25, em que o dito manipuiador de retorno é configurado para

prender a dita engrenagem de pinhão na dita primeira posição, e em que o

20 dito manipulador de retorno é configurado para liberar a dita engrenagem de

pinhão quando o dito manipulador é rnovido na dita primeira direção.

27. lnstrumento cirúrgico de corte e fixação, de acordo com a

reivindicação 17, que compreende adicionalmente uma chave configurada

para desconectar funcionalmente uma fonte de alimentação do dito motar

25 quando o dito manipulador de retorno é movido na dita primeira direção.

28. Método para processamento de um instrumento para cirurgi-

a, que compreende:

obter o instrumento cirúrgico de grampeamento como àefinido

na reivindicação 17;

30 esteriiizar o dito instrumento cWúrgico de grampeamento; e

armazenar o dito instrumento cirúrgico de grampeamento em um

re.cipiente estéril,
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RESUMO

Patente de lnvenção: "APARELHO CÍRÚRGICO MOTORIZADO PARA

CORTE E GRAMPEAMENTO COM SISTEMA DE DISPARO QUE PODE

SER RETRAÍDO MANUALMENTE".

5 A presente invenção refere-se em um aspecto geral, a várias

modalidades da presente invençãQ que podem incluir um instrumento cirúr-

gico motorizado para corte e fixação que possui um eixo de acionamento, a

motor engatável seletivamente ao eixo de acionamento, e um mecanismo de

retorno manual configurado para desengatar de modo funcional o motor do

10 eixo de acionamento e retrair o eixo de acionamento. Em pelo menos uma

modalidade, um cirurgião, ou outro operador do instrumênto cirúrgico, pode

utilizar o mecanismo de retorno manual para retrair o eixo de acionamento

após ele ter sido avançado, especialmente quando o motor, ou uma fonte de

alimentação que supre o motor, tiver falhado ou for incapaz de fornecer força
í
" 1'5l s'uficiente para retrair o eixo de acionamento.

-


