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(57) Hauptanspruch: Chirurgische Driickereinheit (20) zum
Vorgeben einer Drehzahl und/oder einer Drehrichtung ei-
ner chirurgischen Antriebseinheit (10), umfassend mindes-
tens ein in einer Betatigungsrichtung (70) beweglich gela-
gertes Betatigungsglied (22, 24), eine Felderzeugungsein-
heit (62) zum Erzeugen eines magnetischen oder elektri-
schen Feldes und mindestens einen Betatigungssensor y
(50) zum Erzeugen eines Betatigungssignals als Reaktion ;5. & \ D)\ [({AEEEL) === Sl
auf eine Bewegung und/oder eine Stellung des Betati- \W.’)&D
gungsglieds (22, 24), wobei das erzeugte Betatigungssig- =
nal mit einer Feldstarke und/oder einer Anderung des von

der Felderzeugungseinheit (62) erzeugten Feldes infolge

einer Bewegung des Betatigungsgliedes (22, 24) korreliert

ist, dadurch gekennzeichnet, dal® der Betatigungssensor

(50) mit der Felderzeugungseinheit (62) gekoppelt ist und
daR ein Feldanderungsglied (68) vorgesehen ist zum Er-
zeugen einer Anderung des am Ort des Betatigungssen-
sors (50) wirkenden, von der Felderzeugungseinheit (62)
erzeugten Feldes infolge einer Bewegung und/oder einer
geéanderten Stellung des Betatigungsgliedes (22, 24).
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine chirur-
gische Druckereinheit zum Vorgeben einer Drehzahl
und/oder einer Drehrichtung einer chirurgischen An-
triebseinheit, umfassend mindestens ein in einer Be-
tatigungsrichtung beweglich gelagertes Betatigungs-
glied, eine Felderzeugungseinheit zum Erzeugen ei-
nes magnetischen oder elektrischen Feldes und min-
destens einen Betatigungssensor zum Erzeugen ei-
nes Betatigungssignals als Reaktion auf eine Bewe-
gung und/eine Stellung des Betatigungsglieds, wobei
das erzeugte Betatigungssignal mit einer Feldstarke
und/oder einer Anderung des von der Felderzeu-
gungseinheit erzeugten Feldes in Folge einer Bewe-
gung des Betatigungsgliedes korreliert ist.

[0002] Ferner betrifft die vorliegende Erfindung eine
chirurgische Antriebseinheit umfassend einen chirur-
gischen Antrieb und eine Driickereinheit zum Vorge-
ben einer Drehzahl und/oder einer Drehrichtung der
Antriebseinheit.

[0003] AusderUS 5,747,953 ist beispielsweise eine
batteriebetriebene chirurgische Antriebseinheit mit
einer Driickereinheit in Form einer Akkumaschine be-
kannt, welche als Felderzeugungseinheit einen Mag-
neten aufweist, welcher mit einem Driicker der Dri-
ckereinheit verbunden ist und relativ zu einem als Be-
tatigungssensor dienenden Hallsensor bewegt wer-
den kann. Durch Verandern der raumlichen Distanz
des Magneten zum Sensor wird ein Betatigungssig-
nal erzeugt. Eine derartige Anordnung ermdglicht es
zwar, zu Reinigungszwecken, beispielsweise zum
Sterilisieren der Antriebseinheit, eine in der Antriebs-
einheit angeordnete Elektronik vor dem Sterilisieren
von der Drickereinheit zu trennen. Allerdings weist
die bekannte Konstruktion den Nachteil auf, dal} der
Magnet einen Reinigungszyklus ebenfalls mitma-
chen muR. Insbesondere dann, wenn er nicht voll-
standig gekapselt ist, kann er sich unter Umstanden
von dem Dricker I6sen. Ferner stellt sich bei jeder
Verbindung der Elektronik, welche den Hallsensor
umfalt, und den Driickern der Driickereinheit das
Problem, dal Magnet und Sensor relativ zueinander
wieder richtig justiert werden. Wird die Antriebsein-
heit haufig zerlegt, dann kann es im Laufe der Zeit zu
einer Dejustage kommen, die die Funktionsfahigkeit
der Antriebseinheit negativ beeinflussen kann.
[0004] Dementsprechend ist es Aufgabe der vorlie-
genden Erfindung eine chirurgische Driickereinheit
und eine chirurgische Antriebseinheit der eingangs
beschriebenen Art so zu verbessern, dal die Be-
triebssicherheit der Antriebseinheit langfristig sicher-
gestellt wird.

[0005] Diese Aufgabe wir bei einer chirurgischen
Drickereinheit erfindungsgemall dadurch geldst,
dafd der Betatigungssensor mit der Felderzeugungs-
einheit gekoppelt ist und dal ein Feldanderungsglied
vorgesehen ist zum Erzeugen einer Anderung des
am Ort des Betatigungssensors wirkenden, von der
Felderzeugungseinheit erzeugten Feldes infolge ei-
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ner Bewegung und/oder einer geanderten Stellung
des Betatigungsgliedes.

[0006] Diese Ausgestaltung macht es insbesondere
moglich, den Betatigungssensor zusammen mit der
Felderzeugungseinheit in einer festen raumlichen
Korrelation zu Reinigungszwecken aus der Antriebs-
einheit zu entnehmen, so dal keine Toleranzproble-
me beim Zusammensetzen von Antriebseinheit und
Steuerelektronik mit Felderzeugungseinheit und Be-
tatigungssensor auftreten koénnen. Insbesondere
dann, wenn bei mehreren verwendeten Antriebsein-
heiten deren Steuerelektroniken vertauscht werden,
wirkt sich dies nicht nachteilig aus. Zudem laft sich
so vermeiden, daf} die Felderzeugungseinheit einer
Aufbereitung der Antriebseinheit unterzogen wird.
Ferner wird die Betriebssicherheit erhoht, da die
Felderzeugungseinheit nicht mehr zwingend relativ
zum Sensor bewegt werden mufR.

[0007] Vorzugsweise sind der Betatigungssensor
und die Felderzeugungseinheit relativ zueinander
feststehend angeordnet. So lassen sich alle mégli-
chen Nachteile einer relativ zueinander beweglichen
Anordnung von Betéatigungssensor und Felderzeu-
gungseinheit ganzlich ausschlieften. Eine Funktions-
fahigkeit der Druckereinheit bleibt gewahrleistet, da
das Feldanderungsglied eine Anderung des von der
Felderzeugungseinheit erzeugten Feldes am Ort des
Betatigungssensors bewirken kann, zur Verwendung
mit der Antriebseinheit.

[0008] Grundsatzlich kénnte der Betatigungssensor
ein elektrischer oder ein elektromagnetischer Betati-
gungssensor sein. Vorzugsweise ist er jedoch ein
Magnetfeldsensor. Damit eignet sich jede Felderzeu-
gungseinheit, welche ein magnetisches Feld erzeu-
gen kann, zur Verwendung mit der Antriebseinheit.
[0009] Vorzugsweise ist der Magnetfeldsensor ein
Hallsensor. Mit einem solchen Sensor lassen sich auf
einfache Weise Betatigungssignale in Form von elek-
trischen Spannungen erzeugen.

[0010] Vorteilhaft ist es, wenn das Feldanderungs-
glied mindestens teilweise magnetisch polarisierbar
und eine von Null verschiedene magnetische Sus-
zeptibilitdt x,, aufweist. Dies ermdglicht es, bei Ein-
fuhren des Feldanderungsglieds in das von der
Felderzeugungseinheit erzeugte Feld, daf eine Fluf3-
dichte am Ort des Betatigungssensors verandert
wird, wodurch ein Betatigungssignal erzeugt werden
kann.

[0011] Besonders glnstig ist es, wenn das Feldan-
derungsglied mindestens teilweise diamagnetisch,
paramagnetisch, ferromagnetisch, antiferromagne-
tisch oder ferrimagnetisch ist. Materialien mit den ge-
nannten magnetischen Eigenschaften kénnen eine
gewiinschte Anderung eines Magnetfeldes, insbe-
sondere am Ort eines Magnetfeldsensors, bewirken.
[0012] Ein besonders einfacher Aufbau der Driick-
ereinheit ergibt sich, wenn das Feldanderungsglied
ein Weicheisenelement ist. Es 1Rt sich auf einfache
Weise herstellen und ist widerstandsfahig gegen her-
kémmliche Reinigungsmittel, welche zur Reinigung
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der Antriebseinheit eingesetzt werden.

[0013] Besonders einfach wird der Aufbau der Dri-
ckereinheit, wenn die Felderzeugungseinheit ein Ma-
gnet ist.

[0014] Grundsatzlich ware es denkbar, als Magnet
einen Elektromagnet einzusetzen. Besonders sicher
wird ein Betrieb der Drickereinheit jedoch dann,
wenn der Magnet ein Permanentmagnet ist. War-
tungsintervalle der Driickereinheit werden dadurch
deutlich verlangert.

[0015] Vorteilhaft ist es aber auch, wenn der Magnet
durch eine Spule gebildet wird.

[0016] Um eine moglichst hohe FluRdichte am Ort
des Betatigungssensors zu erhalten, ist es vorteil-
haft, wenn der Betatigungssensor zwischen Polen
der Felderzeugungseinheit angeordnet ist.

[0017] Insbesondere kann es gemal einer bevor-
zugten Ausflhrungsform der Erfindung vorteilhaft
sein, wenn der Betatigungssensor in einem Spalt ei-
ner Ringspule angeordnet ist.

[0018] Um zusatzlich eine Verstarkung des Betati-
gungssignals zu erhalten, ist es glinstig, wenn ein
Querschnitt des Feldanderungsglieds in einer Betati-
gungsrichtung des Betatigungsglieds variiert. Da-
durch wird erreicht, daR das von einem Fluf des Fel-
des durchsetzte Volumen des Feldanderungsglieds
in Folge einer Betatigung des mindestens einen Be-
tatigungsglieds vergrofert wird, namlich dann, wenn
das Feldanderungsglied in das Feld der Felderzeu-
gungseinheit hinein- oder aus dem Feld herausbe-
wegt wird.

[0019] Gunstigerweise nimmt der Querschnitt zu.
Ein Feldanderungsglied mit einem zunehmenden
Querschnitt 18Rt sich besonders leicht ausbilden.
[0020] Eine besonders gute Kopplung zwischen der
Felderzeugungseinheit und dem Betatigungssensor
kann erreicht werden, wenn die Felderzeugungsein-
heit Gber ein RickschluBsystem mit dem Betati-
gungssensor gekoppelt ist. Das RickschluRsystem
eignet sich in vorteilhafter Weise dazu, einen Fluf3
des von der Felderzeugungseinheit erzeugten Fel-
des direkt von der Felderzeugungseinheit zum Beta-
tigungssensor zu fihren. Dadurch werden uner-
winschte Einflisse des von der Felderzeugungsein-
heit erzeugten Feldes auf eine Steuerelektronik der
Antriebseinheit vermieden.

[0021] Insbesondere bei einer magnetischen
Felderzeugungseinheit ist es glnstig, wenn das
RuckschlulRsystem ein magnetisches Ruckschluf3-
system ist. Beispielsweise kann hier ein magnetisier-
bares Material zur Herstellung des RickschluRsys-
tems, beispielsweise einer mechanischen Kopplung,
verwendet werden.

[0022] Gemal einer bevorzugten Ausflihrungsform
der Erfindung kann ferner vorgesehen sein, daR die
Felderzeugungseinheit, das Riickschluf3system und
der Betatigungssensor eine Ausnehmung definieren
und dal das Feldanderungsglied derart angeordnet
ist, dal es in Folge einer Bewegung des Betatigungs-
glieds in die Ausnehmung mindestens teilweise ein-

3/9

flihrbar ist. So 1aBt sich einfach und sicher eine Ande-
rung des am Ort des Betatigungssensors wirkenden
Feldes bewirken.

[0023] Der Aufbau der Driickereinheit wird beson-
ders einfach, wenn die Ausnehmung einen im we-
sentlichen rechteckigen Querschnitt aufweist.

[0024] Grundsatzlich ware es denkbar, dall das Be-
tatigungsglied das Feldanderungsglied antreibt oder
mit diesem indirekt verbunden ist. Der Aufbau der
Driickereinheit wird jedoch noch einfacher, wenn das
Betatigungsglied das Feldanderungsglied tragt.
[0025] Vorteilhaft ist es, wenn die Antriebseinheit
mindestens zwei verschiedene Betriebsmodi auf-
weist, wobei einem ersten Betriebsmodus eine erste
Betriebsdmodistellung des mindestens einen Betati-
gungsglieds zugeordnet ist und wenn das mindes-
tens eine Betatigungsglied von der ersten Betriebs-
modistellung in eine zweite Betriebsmodistellung,
welche einem zweiten Betriebsmodus der Antriebs-
einheit zugeordnet ist, um eine Drehachse verdreh-
bar ist zum Umschalten der Antriebseinheit vom ers-
ten Betriebsmodus in den zweiten Betriebsmodus.
Eine solche Ausgestaltung der Driickereinheit gestat-
tet es, dem Betatigungsglied mehrere Funktionen zu-
zuweisen. Beispielsweise kann es als Drehzahlvor-
gabeglied zum Vorgeben einer Drehzahl der An-
triebseinheit dienen und gleichzeitig als Umschalter
von einem ersten in einen zweiten Betriebsmodus.
[0026] Glnstig kann es sein, wenn zwei Betati-
gungssensoren vorgesehen und derart angeordnet
sind, dafd mit dem einen Betatigungssensor eine Stel-
lung des mindestens einen Betatigungsglieds in der
ersten Betriebsmodistellung und/oder eine Bewe-
gung des mindestens einen Betatigungsglieds in ers-
ten Betriebsmodistellung und dal® mit dem zweiten
Betatigungssensor eine Stellung des mindestens ei-
nen Betatigungsglieds in der zweiten Betriebsmodis-
tellung und/oder eine Bewegung des mindestens ei-
nen Betatigungsglieds in der zweiten Betriebsmodis-
tellung detektierbar ist. Man kann auf diese Weise in
Abhéangigkeit von einer erforderlichen Empfindlich-
keit unterschiedliche Betatigungssensoren fiir unter-
schiedliche Zwecke einsetzen. So lalt sich der Auf-
bau der Drickereinheit an besondere Erfordernisse
einer verwendeten Schaltung oder deren Bauele-
mente anpassen.

[0027] Die eingangs gestellte Aufbau wird ferner bei
einer chirurgischen Antriebseinheit der eingangs be-
schriebenen Art erfindungsgemal dadurch gelést,
daf} die Drickereinheit eine der oben beschriebenen
Drickereinheiten ist. Die oben im Zusammenhang
mit unterschiedlichen Ausfiihrungsformen der Driick-
ereinheit beschriebenen Vorteile sind somit direkt
auch auf die Antriebseinheit Gbertragbar und machen
einen Betrieb derselben besonders einfach und si-
cher.

[0028] Grundsatzlich konnte die Antriebseinheit
eine schnurgebundene, mit einem Steuergerat ver-
bundene Antriebseinheit sein. Um einen universellen
Einsatz der Antriebseinheit in einem Operationssaal
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zu gestatten, ist es vorteilhaft, wenn die Antriebsein-
heit batterie- oder akkubetrieben ist.

[0029] Vorteilhaft ist es, wenn eine Steuer- und/oder
Regelungseinheit vorgesehen ist zum Steuern
und/oder Regeln einer Drehzahl und/oder eines Be-
triebsmodus der Antriebseinheit. Ein Betatigungssig-
nal des Betatigungssensors lalkt sich so in ge-
wunschter Weise aufbereiten, um die Antriebseinheit
mit einer von einem Bediener vorgegebenen Dreh-
zahl und einem Betriebsmodus zu betreiben.

[0030] Eine besonders kompakte Antriebseinheit
|&Rt sich ausbilden, wenn diese die Steuer- und/oder
Regelungseinheit umfalfit.

[0031] Die nachfolgende Beschreibung einer bevor-
zugten Ausflhrungsform der Erfindung dient im Zu-
sammenhang mit der Zeichnung der naheren Erlau-
terung. Es zeigen:

[0032] Fig. 1: eine perspektivische, teilweise ge-
schnittene Ansicht einer Antriebseinheit;

[0033] Fig. 2: eine schematische Darstellung einer
Driicker-/Sensoranordnung; und

[0034] Fig. 3: eine schematische Darstellung eines
relativ zum Betatigungssensor bewegten Feldande-
rungsglieds.

[0035] In Fig. 1 ist eine insgesamt mit dem Bezugs-
zeichen 10 versehene chirurgische Antriebsmaschi-
ne dargestellt, die einen in einem Gehduse 12 ange-
ordneten Motor 14 umfaldt und welche Uber eine
Kupplung 16 mit einem nicht dargestellten Behand-
lungswerkzeug in Form eines chirurgischen Hand-
stlicks verbindbar ist.

[0036] An einen Abschnitt des Gehauses 12, wel-
cher den Motor 14 umgibt, schlie3t sich ein Griffbe-
reich 18 an, an welchem eine insgesamt mit dem Be-
zugszeichen 20 versehene Driickereinheit angeord-
net ist, die zwei Driicker 22 und 24 aufweist. Uber ein
AnschluRkabel 26 ist die Antriebsmaschine 10 mit ei-
nem nicht dargestellten Steuergerat verbindbar, mit
welchem von der Drickereinheit 20 erzeugte Betati-
gungssignale zum Ansteuern und/oder Regeln des
Motors 12 verarbeitet werden kénnen.

[0037] Die beiden Driicker 22 und 24 der Driicker-
einheit 20 sind im wesentlichen identisch ausgebil-
det. Sie weisen beide einen zylindrischen Grundkor-
per 28 beziehungsweise 30 auf, welcher jeweils in ei-
ner Aufnahmebohrung 32 beziehungsweise 34 eines
Rahmens 36 gefihrt ist. An aus dem Rahmen 36 ab-
stehenden Enden sind auf die Grundkdrper 28 und
30 jeweils Betatigungsknopfe 38 und 40 aufgesetzt,
welche ergonomisch ausgebildet sind. Die beiden
Dricker 22 und 24 sind jeweils in der Aufnahmeboh-
rung 32 beziehungsweise 34 langsverschieblich ge-
fuhrt und kénnen in ausgewahlten Stellungen um 90°
oder 180° verdreht werden. Schraubenfedern 42 und
44, die sich einerseits an einer Innenwand 46 des
Griffsbereichs 18 und andererseits an den Betéti-
gungsknopfen 38 und 40 abgewandten Enden der
Grundkorper 28 und 30 abstitzen, dienen als Kraft-
speicher, gegen die die beiden Driicker 22 und 24 be-
tatigt werden kénnen.
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[0038] An den Rahmen 36 schliefdt sich eine Leiter-
platte 48 an, auf welcher jeweils ein nicht dargestell-
ter Betatigungssensor fiir jeden der beiden Driicker
22 und 24 angeordnet ist.

[0039] In den Fig. 2 und 3 ist schematisch darge-
stellt, wie mit dem Betatigungssensor ein Betati-
gungssignal erzeugt werden kann.

[0040] Ein Hallsensor 50 mit drei Anschlu3kontak-
ten 52 dient als Betatigungssensor. Er ist zwischen
kurzen Schenkeln 54 zweier L-férmiger Weicheisen-
platten 56 eingebracht, so daR sich eine quaderférmi-
ge Struktur aus den Schenkeln 54 und dem dazwi-
schen angeordneten Hallsensor 50 und gegebenen-
falls weiterer, einen Zwischenraum zwischen den
Schenkeln 54 ausfillenden Weicheisenelementen
ergibt. Zwischen freien Enden 58 zweier langer
Schenkel 60 der beiden Weicheisenplatten 56 ist ein
zylindrischer Stabmagnet 62 angeordnet. Insgesamt
ergibt sich also eine rahmenférmige Struktur, die eine
von den langen Schenkeln 60, dem Stabmagnet 62
und den kurzen Schenkeln 54 mit dem dazwischen-
liegenden Hallsensor 50 eine Offnung 64 definiert,
welche einen rechteckigen Querschnitt aufweist. An
dem in Fig. 2 schematisch dargestellten Driicker 22
ist an einer vom Betatigungsknopf 38 weg weisenden
Stirnflache 66 des Grundkorpers 28 ein Weicheisen-
quader in Richtung einer Langsachse 70 des Grund-
kérpers 28 abstehend angeordnet, wobei eine Stirn-
flache 72 des Weicheisenquaders 68 relativ zur Stirn-
flache 66 des Grundkoérpers 28 um 45° geneigt ist.
[0041] Die Rahmenstruktur mit dem Hallsensor 50
ist relativ zum Druicker 22 so angeordnet, daB infolge
einer Betatigung des Drlckers 22 in Richtung des
Pfeils 74 in Fig. 2, also parallel zur Langsachse 70,
der Grundkdrper 28 mit dem Weicheisenquader 68 in
die Offnung 64 hineinbewegt werden kann. Der ferro-
magnetische Weicheisenquader 68 weist aufgrund
seiner Form ausgehend von einer vorderen Stirnkan-
te 76 parallel zur Stirnflache 66 zunehmende Quer-
schnitte auf, was in Fig. 3 durch die beiden einge-
zeichneten Schnittebenen 78 und 80 angedeutet ist,
welche beide parallel zur Stirnflache 66 verlaufen.
[0042] Wird der Weicheisenquader 68 in die Off-
nung 64 hineinbewegt, dann hat dies Auswirkungen
auf den magnetischen Fluf3 innerhalb des durch die
beiden Weicheisenplatten 56 gebildeten Ruck-
schluBsystems, welches den Stabmagnet 62 mit dem
Hallsensor 50 koppelt. Eine Anderung des den Hall-
sensor 50 durchsetzenden magnetischen Flusses
fihrt zu einer Anderung einer vom Hallsensor 50 er-
zeugten Hallspannung, welche Uber die Anschlul3-
kontakte 52 abgegriffen werden kann. Vom Steuerge-
rat wird dann die gemessene Hallspannung, welche
als Betatigungssignal genutzt wird, in entsprechende
Steuersignale fir den Motor 14 aufbereitet.

[0043] Die beiden Driicker 22 und 24 sind derart an-
geordnet, daf} sie insbesondere bei einer batteriebe-
triebenen Antriebsmaschine zusammen mit einer
Steuerelektronik und der Batterie vor einer Sterilisie-
rung der Antriebsmaschine 10 entnommen werden



DE 20 2004 006 724 U1 2004.08.12

kénnen. An der Antriebsmaschine 10 verbleibt dann
die Drlickereinheit 20, welche die Feldanderungsglie-
der in Form der Weicheisenquader 68 umfalt. Damit
verbleiben keine elektrischen Kontakte innerhalb der
Antriebsmaschine 10, die fir die Erzeugung eines
Betatigungssignals erforderlich sind, denn mit einer
Steuerelektronik werden auch die Hallsensoren 50
vollstdndig entfernt. Die besondere Anordnung des
Hallsensors 50 relativ zum Stabmagnet 62 gestattet
es, deren raumliche Zuordnung eindeutig und dauer-
haft festzulegen. Eine Nachjustierung wie bei her-
kdmmlichen Systemen ist nicht erforderlich. Etwaige
Fertigungstoleranzen bei der GroRe und Form des
Weicheisenquaders 68 und der Offnung 64 wirken
sich weit weniger kritisch auf eine Funktion der Dru-
ckereinheit 20 aus, als dies bei herkdbmmlichen Sys-
temen mit einen relativ zu dem Hallsensor 50 beweg-
ten Magneten der Fall ist.

Schutzanspriiche

1. Chirurgische Drickereinheit (20) zum Vorge-
ben einer Drehzahl und/oder einer Drehrichtung ei-
ner chirurgischen Antriebseinheit (10), umfassend
mindestens ein in einer Betatigungsrichtung (70) be-
weglich gelagertes Betatigungsglied (22, 24), eine
Felderzeugungseinheit (62) zum Erzeugen eines ma-
gnetischen oder elektrischen Feldes und mindestens
einen Betatigungssensor (50) zum Erzeugen eines
Betatigungssignals als Reaktion auf eine Bewegung
und/oder eine Stellung des Betatigungsglieds (22,
24), wobei das erzeugte Betatigungssignal mit einer
Feldstarke und/oder einer Anderung des von der
Felderzeugungseinheit (62) erzeugten Feldes infolge
einer Bewegung des Betatigungsgliedes (22, 24) kor-
reliert ist, dadurch gekennzeichnet, dal der Betati-
gungssensor (50) mit der Felderzeugungseinheit (62)
gekoppelt ist und dal ein Feldanderungsglied (68)
vorgesehen ist zum Erzeugen einer Anderung des
am Ort des Betatigungssensors (50) wirkenden, von
der Felderzeugungseinheit (62) erzeugten Feldes in-
folge einer Bewegung und/oder einer geanderten
Stellung des Betatigungsgliedes (22, 24).

2. Druckereinheit nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dal® der Betatigungssensor (50) und
die Felderzeugungseinheit (62) relativ zueinander
feststehend angeordnet sind.

3. Druckereinheit nach einem der voranstehen-
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dal} der
Betatigungssensor ein Magnetfeldsensor (50) ist.

4. Driickereinheit nach Anspruch 3, dadurch ge-
kennzeichnet, dal® der Magnetfeldsensor ein Hall-
sensor (50) ist.

5. Drickereinheit nach einem der voranstehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dal® das
Feldanderungsglied (68) mindestens teilweise mag-
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netisch polarisierbar ist und eine von Null verschiede-
ne magnetische Suszeptibilitat x, aufweist.

6. Drickereinheit nach Anspruch 5, dadurch ge-
kennzeichnet, dal} das Feldanderungsglied (68) min-
destens teilweise diamagnetisch, paramagnetisch,
ferromagnetisch, antiferromagnetisch oder ferrimag-
netisch ist.

7. Drickereinheit nach Anspruch 5 oder 6, da-
durch gekennzeichnet, da das Feldanderungsglied
ein Weicheisenelement (68) ist.

8. Druckereinheit nach einem der voranstehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, daf} die
Felderzeugungseinheit ein Magnet (62) ist.

9. Drickereinheit nach Anspruch 8, dadurch ge-
kennzeichnet, dal® der Magnet ein Permanentmag-
net (62) ist.

10. Druckereinheit nach Anspruch 8, dadurch ge-
kennzeichnet, dal der Magnet (62) durch eine Spule
gebildet ist.

11. Drlckereinheit nach einem der voranstehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dal} der
Betatigungssensor (50) zwischen Polen der Felder-
zeugungseinheit (62) angeordnet ist.

12. Druckereinheit nach Anspruch 11, dadurch
gekennzeichnet, dal® der Betatigungssensor (50) in
einem Spalt einer Ringspule angeordnet ist.

13. Druckereinheit nach einem der voranstehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, da ein
Querschnitt (78, 80) des Feldanderungsglieds (68) in
einer Betatigungsrichtung (70) des Betatigungsglieds
(22, 24) variiert.

14. Drickereinheit nach Anspruch 13, dadurch
gekennzeichnet, dal} der Querschnitt (78, 80) zu-
nimmt.

15. Drickereinheit nach einem der voranstehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, daf} die
Felderzeugungseinheit (62) tber ein RickschluRsys-
tem (56) mit dem Betatigungssensor (50) gekoppelt
ist.

16. Drickereinheit nach Anspruch 15, dadurch
gekennzeichnet, daf} das Ruckschluf3system (56) ein
magnetisches Ruckschluf3system ist.

17. Druckereinheit nach einem der voranstehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, daf} die
Felderzeugungseinheit (62), das Rickschluf3system
(56) und der Betatigungssensor (50) eine Ausneh-
mung (64) definieren und dal} das Feldanderungs-
glied (68) derart angeordnet ist, dal® es infolge einer
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Bewegung des Betatigungsglieds (22, 24) in die Aus-
nehmung (64) mindestens teilweise einfuhrbar ist.

18. Druckereinheit nach Anspruch 17, dadurch
gekennzeichnet, dal die Ausnehmung (64) einen im
wesentlich rechteckigen Querschnitt aufweist.

19. Druckereinheit nach einem der voranstehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dal® das
Betatigungsglied (22, 24) das Feldanderungsglied
(68) tragt.

20. Druckereinheit nach einem der voranstehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dal} die
Antriebseinheit (10) mindestens zwei verschiedene
Betriebsmodi aufweist, wobei einem ersten Betriebs-
modus eine erste Betriebsmodistellung des mindes-
tens einen Betatigungsglieds zugeordnet ist und dal}
das mindestens eine Betatigungsglied (22, 24) von
der ersten Betriebsmodistellung in eine zweite Be-
triebsmodistellung, welche einem zweiten Betriebs-
modus der Antriebseinheit (10) zugeordnet ist, um
eine Drehachse (70) verdrehbar ist zum Umschalten
der Antriebseinheit (10) vom ersten Betriebsmodus in
den zweiten Betriebsmodus.

21. Drickereinheit nach Anspruch 20, dadurch
gekennzeichnet, dal zwei Betatigungssensoren (50)
vorgesehen und derart angeordnet sind, dal} mit dem
einen Betatigungssensor (50) eine Stellung des min-
destens einen Betatigungsglieds (22, 24) in der ers-
ten Betriebsmodistellung oder eine Bewegung des
mindestens einen Betatigungsglieds (22, 24) in der
ersten Betriebsmodistellung und dal® mit dem zwei-
ten Betatigungssensor eine Stellung des mindestens
einen Betatigungsglieds (22, 24) in der zweiten Be-
triebsmodistellung oder eine Bewegung des mindes-
tens einen Betatigungsglieds (22, 24) in der zweiten
Betriebsmodistellung detektierbar ist.

22. Chirurgische Antriebseinheit (10) umfassend
einen chirurgischen Antrieb (14) und eine Dricker-
einheit (20) zum Vorgeben einer Drehzahl und/oder
einer Drehrichtung der Antriebseinheit, dadurch ge-
kennzeichnet, dal} die Driickereinheit (20) eine Dri-
ckereinheit (20) nach einem der voranstehenden An-
spriche ist.

23. Antriebseinheit nach Anspruch 22, dadurch
gekennzeichnet, dal® die Antriebseinheit (10) batte-
rie- oder akkubetrieben ist.

24. Antriebseinheit nach einem der Anspriche 22
oder 23, dadurch gekennzeichnet, daf’ eine Steuer-
und/oder Regelungseinheit vorgesehen ist zum Steu-
ern und/oder Regeln einer Drehzahl und/oder eines
Betriebsmodus der Antriebseinheit (10).

25. Antriebseinheit nach Anspruch 24, dadurch
gekennzeichnet, dall die Antriebseinheit (10) die

6/9

Steuer- und/oder Regelungseinheit umfaft.

Es folgen 3 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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