wo 2018/046696 A1 | I0E 000 Y OO

(12) NACH DEM VERTRAG UBER DIE INTERNATIONALE ZUSAMMENARBEIT AUF DEM GEBIET DES
PATENTWESENS (PCT) VEROFFENTLICHTE INTERNATIONALE ANMELDUNG

(19) Weltorganisation fiir geistiges Eigentum
Internationales Biiro

(43) Internationales Veroffentlichungsdatum
15. Miirz 2018 (15.03.2018)

—
g

(10) Internationale Veroffentlichungsnummer

WO 2018/046696 A1l

WIPOIPCT

(51) Internationale Patentklassifikation:
A61B 17/28 (2006.01) A61B 17/29 (2006.01)

(21) Internationales Aktenzeichen: PCT/EP2017/072652

(22) Internationales Anmeldedatum:
08. September 2017 (08.09.2017)

(25) Einreichungssprache: Deutsch

(26) Veroffentlichungssprache: Deutsch

(30) Angaben zur Prioritit:
102016 117 052.6
12. September 2016 (12.09.2016) DE

(71) Anmelder: OLYMPUS WINTER & IBE GMBH
[DE/DE]; Kuehnstralie 61, 22045 Hamburg (DE).

(72) Erfinder: SONNTAG, Fiete; Frauenstralle 61, 48683
Ahaus (DE). AUE, Thomas; Eibenweg 18, 22880 Wedel
(DE).

(74) Anwalt: MEISSNER BOLTE PATENTANWALTE
RECHTSANWALTE PARTNERSCHAFT MBB; Bese-
lerstrafie 6, 22607 Hamburg (DE).

(81) Bestimmungsstaaten (soweit nicht anders angegeben, fiir
Jede verfiighare nationale Schutzrechtsart): AE, AG, AL,
AM, AO, AT, AU, AZ, BA, BB, BG, BH, BN, BR, BW, BY,
BZ,CA,CH, CL,CN, CO, CR, CU, CZ, DE, DJ, DK, DM,
DO, DZ, EC, EE, EG, ES, FI, GB, GD, GE, GH, GM, GT,
HN, HR, HU, ID, IL, IN, IR, IS, JO, JP, KE, KG, KH, KN,
KP,KR,KW,KZ,LA,LC,LK, LR, LS, LU, LY, MA, MD,
ME, MG, MK, MN, MW, MX, MY, MZ, NA, NG, NI, NO,

NZ, OM, PA, PE, PG, PH, PL, PT, QA, RO, RS, RU, RW,

(54) Title: HAND-HELD SURGICAL INSTRUMENT AND HANDLE WITH BLOCKING DEVICE
(54) Bezeichnung: CHIRURGISCHES HANDINSTRUMENT UND HANDGRIFF MIT SPERREINRICHTUNG

16

/

52

28

Fig. 2
66

(57) Abstract: The invention relates to a hand-held surgical instrument (10) comprising a shaft (12) in the distal end region of which an
end effector (14) is arranged and in the proximal end region of which a handle (16) is arranged. In order to control the end effector (14),
the handle (16) has two handle pieces (18, 20) which can be moved relative to each other, in each case parallel to a common movement
plane, and with which a blocking device (22) is paired that can be brought into an engaged position that blocks the movement of the
handle pieces (18, 20) in a first direction and allows the movement in a second direction and into a disengaged position that allows
the movement of the handle pieces (18, 20) in the first and in the second direction. The blocking device (22) can be adjusted between
an active position and an inactive position by actuating a locking unit (24), and the blocking device (22) is held in the active position
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by means of the restoring force of a spring element (26) in the engaged position and can be brought into the disengaged position by
actuating an actuation element (28). In the inactive position, the blocking device (22) is held in the disengaged position by the locking
unit (24), and the locking unit (24) has a locking element (30) which can be moved into a locking position that brings the blocking
device (22) into the inactive position by means of an actuation movement oriented transversely to the common movement plane.

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betriftt ein Chirurgisches Handinstrument (10) mit einem Schaft (12), in dessen distalem End-
bereich ein Endeffektor (14) und in dessen proximalem Endbereich ein Handgritf (16) angeordnet ist, wobei der Handgriff (16) zur
Steuerung des Endeffektors (14) zwei relativ zueinander, jeweils parallel zu einer gemeinsamen Bewegungsebene bewegbare Griffstii-
cke (18, 20) aufweist, denen eine Sperreinrichtung (22) zugeordnet ist, die in eine, die Bewegung der Griffstiicke (18, 20) in eine erste
Richtung sperrende und in eine zweite Richtung zulassende Eingriffstellung und in eine, die Bewegung der Gritfstiicke (18, 20) in
die erste und die zweite Richtung zulassende AuBereingriffstellung bringbar ist, wobei die Sperreinrichtung (22) mittels Betdtigung
eines Arretierorgans (24) zwischen einer Aktivstellung und einer Inaktivstellung verstellbar ist, und wobei die Sperreinrichtung (22) in
der Aktivstellung mittels der Riickstellkraft eines Federelementes (26) in der Eingritfstellung gehalten ist und mittels Betétigung eines
Betitigungselementes (28) in die Auflereingriffstellung bringbar ist, und wobei die Sperreinrichtung (22) in der Inaktivstellung von
dem Arretierorgan (24) in der AuBlereingriffstellung gehalten ist, und wobei das Arretierorgan (24) ein Arretierelement (30) aufweist,
das mittels einer quer zur gemeinsamen Bewegungsebene gerichteten Betédtigungsbewegung in eine die Sperreinrichtung (22) in die
Inaktivstellung bringende Arretierstellung bewegbar ist.
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Beschreibung

Chirurgisches Handinstrument und Handgriff mit Sperreinrichtung

Die Erfindung betrifft ein medizinisches Handinstrument nach dem Oberbegriff des
Anspruchs 1 und einen Handgriff fir ein medizinisches Instrument nach dem Oberbegriff

des Anspruchs 10.

Medizinische Handinstrumente der gattungsgemafien Art werden Ublicher Weise flr
laparoskopische Eingriffe im Bauchraum eines Patienten verwendet. Ein an einem Schaft
getragener Endeffektor wird dabei durch eine Offnung der Bauchdecke hindurch in die
Bauchhohle des Patienten gefuhrt und kann dort zur Manipulation von Gewebe und
Organen durch Bedienung eines proximal am Schaft getragenen Handgriffes gesteuert
werden. Haufig werden solche Schaftinstrumente mit Klemmfunktion des Endeffektors
ausgestattet, um beispielsweise Gefalle mit einer anhaltenden Schlie3kraft temporar zu
verschliefden oder, um eine Nadel zur Ausbildung einer Naht klemmend zu halten. Bei
gattungsgemalen Instrumenten wird die Klemmfunktion mittels einer Sperreinrichtung im

Bereich des Handgriffes erzeugt.

Die Klemmfunktion eines Endeffektors erlaubt zudem die Applikation einer definierten
Klemmkraft, um sich wiederholende Eingriffe mit sich wiederholenden und gut
abschatzbaren  Ergebnissen zu ermdglichen. Insbesondere kénnen solche
Klemmfunktionen auch zur Anwendung einer vorbestimmten Schlielkraft des
Endeffektors dienen, an dem Hochfrequenz beaufschlagbare Elektroden zur Koagulation
oder Ablation von zwischen den Maulteilen des Endeffektors gefassten Gewebes

angeordnet sind.
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Neben einer Klemmfunktion beim Schlieften eines als Maulwerkzeug ausgebildeten
Endeffektors kann eine Sperreinrichtung eines gattungsgemalien Handgriffes auch zum

kraftvollen und anhaltenden Offenhalten eines Maulwerkzeugs eingerichtet sein.

Dieser, typischer Weise im Bereich des Handgriffes mit Hilfe eines mechanischen
Rasteingriffes zweier aneinander gleitend verschiebbarer Wirkelemente ausgebildete
Klemmmechanismus lasst die gegenseitige Relativbewegung zweier Griffstiicke
zueinander in einer ersten Richtung zu und verhindert ihre entgegengesetzte
Rickbewegung, sodass der Handgriff kraftvoll gedffnet bzw. geschlossen und
anschlieftend unter Entlastung des Operateurs und ohne weitere Druckkraft in einer
definierten Offen- bzw. Geschlossenstellung gehalten werden kann. Mit erfolgter Rastung
kann der Operateur seine Hand am Handgriff nach Belieben umpositionieren, ohne die
Klemmung des Endeffektors aufzulésen. Zur temporaren Lésung der Klemmung sind
meist fingerbetatigbare Hebel oder Druckelemente vorgesehen, die bei der Handfiihrung

des Instrumentes mit einer Hand leicht zu bedienen sind.

Um solche Instrumente in verschiedenen Behandlungssituationen auch ganzlich ohne
Klemmfunktion des Endeffektors zu benutzen, kann die Sperreinrichtung des Handgriffes
an einigen bekannten Instrumenten durch Betatigung einer Arretiereinrichtung wahlweise

aktiviert oder deaktiviert werden.

Ein medizinisches Handinstrument, das einen Handgriff mit einem deaktivierbaren
Klemmmechnismus aufweist ist zum Beispiel aus DE 10 2005011 787 A1 bekannt.
Dieses bekannte Handinstrument ist von @hnlicher Funktion und erlaubt insbesondere die
wahlweise Arretierung der die Klemmfunktion bewirkenden Sperreinrichtung in einer
Auliereingriffstellung. Dazu dient ein Arretierorgan, das von der Hand des Operateurs
bedient wird und das auf der distalen Seite des distal liegenden Griffstlickes angeordnet
ist. Dort befindet es sich allerdings standig im Griffoereich der Finger, so dass es zu
ungewollten Fehlbedienung beim Umgreifen der Hand am Handgriff kommen kann. Das
ungewollte Aktivieren oder Deaktivieren der Sperreinrichtung kann die bei chirurgischen
Arbeiten erforderliche hohe Konzentration auf die Behandlung des Patienten in

erheblichem Male stdren.

Die gattungsgemafle Konstruktion der EP 1849 420 B1 vermeidet dieses Problem

dadurch, dass sie das Arretierorgan im Bereich zwischen den Griffstlicken anordnet. Dort
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besteht nicht die Gefahr der versehentlichen Fehlbedienung, da die Finger bei der
Ublichen Handhaltung auferhalb dieses Bereiches bleiben. Eine dazu &hnliche
Konstruktion allerdings lediglich mit einem Arretierorgan zur Arretierung einer
Sperreinrichtung und ohne eine separat bedienbare Betatigungseinrichtung zur
temporaren Aulereingriffbringung der Sperreinrichtung ist in der EP 0555 103 A1
gezeigt.

Ein wichtiges Ziel bei der Konstruktion medizinischer Handinstrumente ist die intuitive und
einfache Bedienbarkeit der unterschiedlichen Funktionen des Instrumentes, ohne dem
Operateur eine ihn von der Operation ablenkende Konzentration abzuverlangen. Ziel von
Weiterentwicklungen ist es also stets, die Bedienung der Instrumente sicherer und
einfacher zu machen. Bei den bekannten Konstruktionen kann es insbesondere in
Situationen héchster Konzentration zu Verwirrungen kommen, welche
Betatigungselemente zu betatigen sind, um die Klemmfunktion entweder zweitweise oder

permanent aul3er Kraft zu setzen.

Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung besteht darin, ein chirurgisches Handinstrument
und einen Handgriff fur chirurgische Handinstrumente bereitzustellen, die sich durch

erhdhte Handhabungssicherheit auszeichnen.

Die Aufgabe wird geldst durch ein chirurgisches Handinstrument mit den Merkmalen des
Anspruches 1 und durch einen Handgriff flr ein chirurgisches Handinstrument mit den
Merkmalen des Anspruches 10. Vorteilhafte Ausfilhrungsformen sind in den

Unteransprichen angegeben.

Erfindungsgemald ist ein chirurgisches Handinstrument mit einem Schaft, in dessen
distalem Endbereich ein Endeffektor und in dessen proximalem Endbereich ein Handgriff
angeordnet ist, wobei der Handgriff zur Steuerung des Endeffektors zwei relativ
zueinander, jeweils parallel zu einer gemeinsamen Bewegungsebene bewegbare
Griffstiicke aufweist, denen eine Sperreinrichtung zugeordnet ist, die in eine, die
Bewegung der Griffstlicke in eine erste Richtung sperrende und in eine zweite Richtung
zulassende Eingriffstellung und in eine, die Bewegung der Griffstiicke in die erste und die
zweite Richtung zulassende AulRRereingriffstellung bringbar ist, wobei die Sperreinrichtung
mittels Betatigung eines Arretierorgans zwischen einer Aktivstellung und einer

Inaktivstellung verstellbar ist, und wobei die Sperreinrichtung in der Aktivstellung mittels
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der Ruckstellkraft eines Federelementes in der Eingriffstellung gehalten ist und mittels
Betatigung eines Betatigungselementes in die Aullereingriffstellung bringbar ist, und
wobei die Sperreinrichtung in der Inaktivstellung von dem Arretierorgan in der
Aulereingriffstellung gehalten ist, und wobei das Arretierorgan ein Arretierelement
aufweist, das mittels einer quer zur gemeinsamen Bewegungsebene gerichteten
Betatigungsbewegung in eine die Sperreinrichtung in die Inaktivstellung bringende

Arretierstellung bewegbar ist.

Zur Betatigung des Arretierorgans kann vorgesehen sein, dass das Arretierelement
einerseits mittels einer translatorischen Bewegung oder andererseits mittels einer
Rotationsbewegung in seine Arretierstellung bewegbar ist. Aus der Arretierstellung heraus
ist das Arretierelement ebenfalls mittels einer quer zur gemeinsamen Bewegungsebene
gerichteten Rickbewegung in eine die Sperreinrichtung in die Aktivstellung bringende
Freigabestellung bewegbar. Dabei ist vorgesehen, dass das das Arretierelement
aufweisende Arretierorgan derart angeordnet ist und mit der Sperreinrichtung
zusammenwirkt, dass die Bewegung des Arretierelementes in seine Arretierstellung eine
Blockierung der Sperreinrichtung in der Inaktivstellung bewirkt und die Blockierung bei der

Bewegung des Arretierelementes in seine Freigabestellung aufgehoben wird.

Grundsatzlich ist vorstellbar, dass das Arretierorgan derart eingerichtet und ausgebildet
ist, dass das Arretierelement eine einzige Arretierstellung und eine einzige
Freigabestellung zur Blockierung bzw. Freigabe der Sperreinrichtung einnehmen kann.
Eine intuitiv und ergonomisch vorteilhafte Bedienung des Instrumentes wird erzielt, wenn
das Arretierorgan derart ausgebildet und eingerichtet ist, dass das Arretierelement aus
seiner Freigabestellung heraus in zwei unterschiedliche die Sperreinrichtung in die
Inaktivstellung bringende Arretierstellungen bewegbar ist, insbesondere in jeweils
entgegengesetzte Richtungen quer zur gemeinsamen Bewegungsebene der Griffstlicke.
Diese Ausfuhrung erleichtert die wahlweise Bedienung des Instrumentes mit der linken

oder mit der rechten Hand.

Die Betatigungsbewegung des zur temporaren Auldereingrifforingung der Sperreinrichtung
vorgesehenen Betatigungselementes verlauft parallel zur gemeinsamen
Bewegungsebene der Griffstlicke. Wie auch das Arretierelement kann die

Betatigungsbewegung des Betatigungselementes eine Rotationsbewegung oder eine
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translatorische Bewegung beschreiben, wobei die Bewegungsbahn jeweils parallel zur

gemeinsamen Bewegungsebene der Griffstiicke verlauft.

Mit der erfindungsgemal® quer zur gemeinsamen Bewegungsebene der Griffstiicke
ausgerichteten Betatigungsbewegung des Arretierelementes kann somit die permanente
Arretierung der Sperreinrichtung mittels des Arretierelementes einfach und intuitiv von der
temporaren Aulereingrifforingung der Sperreinrichtung mittels des Betatigungselementes

unterschieden werden.

Fir die Ubertragung der Bewegung des Arretierelementes auf die Sperreinrichtung sind
verschiedene Umsetzungen denkbar. Beispielsweise kann zwischen dem Arretierelement
und einem damit mechanisch bewegten Korperteil der Sperreinrichtung ein
Schneckenantrieb, ein Kegelradantrieb, ein Riemenantrieb oder ein Reibschluss
vorgesehen sein. Grundsatzlich soll eine Bewegung des Arretierelementes in eine
Arretierstellung zu einer Verstellung der Sperreinrichtung in die Inaktivstellung fihren. Aus
dem Stand der Technik sind verschiedene Moglichkeiten bekannt, die Bewegung eines
Korpers auf einer ersten Bewegungsbahn in die Bewegung eines Kdrpers in eine quer
oder schief dazu ausgerichtete zweite Bewegungsbahn umzusetzen. Die aus dem Stand
der Technik bekannten Moglichkeiten konnen bei dem erfindungsgemafien Handgriff

Anwendung finden.

In einer bevorzugten Variante ist an dem Arretierelement eine Nockenkontur angeordnet,
die mit einem Korperteil der Sperreinrichtung derart zusammenwirkt, dass eine Bewegung
des Arretierelementes in eine Arretierstellung die Sperreinrichtung mechanisch in die
Inaktivstellung zwingt. Insbesondere bei der Verwendung eines federnd an einer
Haltestange anliegenden Greifelementes kann vorgesehen sein, dass die Nockenkontur
des Arretierelementes bei seiner Betatigung aus einer Freigabestellung in eine

Arretierstellung das Greifelement aulder Eingriff mit der Haltestange zwingt.

Bei der Bewegungskopplung zwischen dem Arretierelement und der Sperreinrichtung ist
insbesondere daran gedacht, dass das Arretierelement in zwei verschiedene
Arretierstellungen bewegbar ist, was jeweils die Sperreinrichtung in die Inaktivstellung
bringt. Damit kann ein in zwei unterschiedliche Richtungen quer zur Bewegungsebene
bewegbares Arretierelement vorgesehen sein, was die Bedienung des Handgriffes nicht

nur fir die dbliche Rechtshandbedienung sondern auch fiir die Linkshandbedienung
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erleichtert. Der Korper des Arretierelementes kann daflir zwei von der Freigabestellung
ausgehende Flanken aufweist, die bei der Bewegung des Arretierelementes in die
Arretierstellung jeweils mit einem Arretierarm der Sperreinrichtung zusammenwirken und

dabei die Sperreinrichtung in die Auf3ereingriffstellung bringen.

In einer bevorzugten Ausflihrungsform ist daran gedacht, dass das Betatigungselement
und das Arretierorgan derart bewegungsgekoppelt sind, dass die Bewegung des
Arretierelementes in  die Arretierstellung das Betatigungselement in eine die

Sperreinrichtung in Auf3ereingriff bringende Ldsestellung zwingt.

Zur Vorbeugung einer unbeabsichtigten Fehlbedienung des Instrumentes kann zudem
vorgesehen sein, dass das Arretierorgan in der Arretierstellung des Arretierelementes die
Funktion des Betatigungselementes sperrt, sodass eine unabsichtliche Betatigung des

Betatigungselementes zum Erreichen der Eingriffstellung verhindert ist.

Durch eine Arretierung des Betatigungselementes kann der Operateur allein durch Haptik
feststellen, ob sich die Sperreinrichtung in der Aktiv- oder der Inaktivstellung befindet,

ohne den Blick von dem Operationsgebiet auf den Handgriff zu lenken.

Eine fiir den Benutzer des Instrumentes intuitive und ergonomische Art der Bedienung ist
die Benutzung eines Drehhebels. Deshalb ist in einer bevorzugten Ausfiihrungsform
vorgesehen, dass das Arretierelement als Drehgriff ausgebildet ist, der mittels einer quer
zur Bewegungsebene der Griffstlicke gerichteten Rotationsbewegung in die

Arretierstellung drehbar ist.

Das Arretierorgan ist erfindungsgemald derart ausgebildet und eingerichtet, dass die
Arretierstellung des Arretierelementes bei einer Bewegung des Arretierelementes quer zur
Bewegungsebene der Griffsticke erreicht wird. Bei einem Arretierelement, das als
Schieber mit einer translatorischen Bewegung verstellt wird, kann die Bewegungsbahn
des Arretierelementes in einem beliebigen Winkel quer zur Bewegungsebene der
Griffsticke verlaufen. Bei einer quer zu einer Ebene verlaufenden Bewegungsbahn ist
eine beliebige Bewegungsbahn gemeint, die die nicht in der Ebene und nicht parallel zur
Ebene verlauft. Bei einer geradlinigen Schiebebewegung kann die Bewegungsrichtung
insbesondere in einem rechten Winkel zur Bewegungsebene stehen. Als

Schiebebewegung kommt auch eine bogenférmig verlaufende Bewegungsbahn in Frage,



WO 2018/046696 PCT/EP2017/072652

wobei die damit aufgespannte Bewegungsebene des Arretierelementes erfindungsgemar

schief also nicht parallel zur und nicht in einer Bewegungsebene der Griffstlicke liegt.

Bei der Ausflihrung des Arretierelementes als Drehgriff beschreibt die Bewegung
zumindest eines festen Punktes des Arretierelementes eine Drehbewegung um eine
Drehachse mit gegeniiber der Bewegungsebene der Griffstlicke feststehender
Ausrichtung. Die Drehbewegung des festen Punktes des Drehgriffes liegt somit in einer
Bewegungsebene, die erfindungsgemald in einem beliebigen schiefen Winkel,

insbesondere in einem rechten Winkel zur Bewegungsebene der Griffstlicke verlauft.

In bevorzugter Ausflihrung ist die Bewegungsrichtung des Arretierorgans bzw. eine durch
die Bewegungsrichtung des Arretierelementes aufgespannte Bewegungsebene senkrecht
zur Bewegungsebene der Griffsticke ausgerichtet. Damit wird eine besonders gute

ergonomische Bedienbarkeit des Instrumentes geschaffen.

Zur Unterstiitzung einer Einhandbedienung des erfindungsgemafien Handgriffes ist daran
gedacht, dass das Arretierelement des Arretierorgans an dem das Betatigungselement

tragenden Giriffstlick gelagert ist.

Zur Bereitstellung einer mechanisch robusten und langlebigen Variante der
Sperreinrichtung ist daran gedacht, dass die Sperreinrichtung eine mit einem ersten der
Griffsticke verbundene Haltestange und ein mit dem zweiten der Griffstiicke verbundenes
Greifelement aufweist, wobei das Greifelement die Haltestange in der Eingriffstellung der
Sperreinrichtung derart kontaktiert, dass es eine Gleitverschiebung zwischen Haltestange
und Greifelement in eine erste Richtung sperrt und eine Gleitverschiebung in eine zweite

Richtung zulasst.

Ein stufenbehafteter Rastmechanismus zwischen den Griffstlicken kann dadurch
bereitgestellt werden, dass die Haltestange als Zahnleiste mit mehreren Sperrzahnen
ausgebildet ist und wobei das Greifelement mindestens einen Haltezahn aufweist, der in

der Eingriffstellung der Sperreinrichtung der Zahnleiste federnd anliegt.

In einer Ausfihrungsform ist daran gedacht, dass das Greifelement von dem
Arretierorgan gegen die Ruckstellkraft des Federelementes auf’er Kontakt mit der

Haltestange bringbar ist.
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Weiter bevorzugt kann vorgesehen sein, dass das Greifelement an einem Hebelarm
getragen ist, der an dem das Arretierorgan tragenden Giriffstlick gelagert ist, und den das
Arretierorgan in der Arretierstellung des Arretierelementes in der AulRereingriffstellung der
Sperreinrichtung mechanisch blockiert. In einer bevorzugten Ausfilhrung ist dabei
insbesondere vorgesehen, dass sowohl das Gelenk des Arretierorgans als auch das
Gelenk des Hebelarms ortsfest an einem der Griffsticke, insbesondere an dem

feststehenden Griffstlick des Handgriffes angeordnet ist.

In einer weiteren Ausflihrungsform kann vorgesehen sein, dass das Arretierelement bei
seiner Bewegung aus einer Freigabestellung heraus in eine die Sperreinrichtung in die
Inaktivstellung zwingende Arretierstellung unmittelbar zwischen dem Greifelement und
dem Drehpunkt des Hebelarmes angreift, um den Hebelarm von der Haltestange zu
entfernen und damit die Sperreinrichtung in die Aul3ereingriffstellung zu zwingen. Der das
Greifelement tragende Hebelarm kann dabei einen einseitigen Hebel ausbilden, bei dem
das Arretierelement auf der Seite des Hebeldrehpunktes an dem Hebelarm angreift an der
das Greifelement getragen ist. Dafiir kann beispielsweise ein Arretierarm zwischen dem
Drehpunkt des Hebelarms und dem Greifelement an dem Hebelarm angeordnet sein,

gegen den das Arretierelement mit einem Korperteil in blockierende Anlage bringbar ist.

Bevorzugt ist vorgesehen, dass der Arretierarm zusammen mit dem das Greifelement
tragenden Hebelarm einen zweiseitigen Hebel, insbesondere einen Winkelhebel
ausbildet, bei dem das Arretierelement an der dem Greifelement gegentber liegenden

Seite des Hebelarmdrehpunktes angreift.

Bei einer Ausgestaltung des Arretierorgans mit einem als Drehgriff ausgebildeten
Arretierelement verlaufen die Drehachsen des das Greifelement tragenden Hebelarmes
und die Drehachse des Arretierelementes wegen der quer zur Bewegungsebene der
Griffsticke gerichteten Betatigungsbewegung des Arretierelementes quer bzw. schief,
insbesondere rechtwinklig zueinander. Insbesondere konnen diese Drehachsen
windschlief zueinander verlaufen. In einer Variante ist daran gedacht, dass die Drehachse
des das Greifelement tragenden Hebelarmes senkrecht zur gemeinsamen
Bewegungsebene der Griffstlicke verlauft. Dabei ist insbesondere daran gedacht, dass
bei Verwendung eines mit zueinander schwenkbar aneinander gelagerten Griffstlicken

ausgebildeten Handgriffes die Drehachse des das Greifelement tragenden Hebelarmes
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und die Drehachse des die Griffstlicke verbindenden Gelenkes parallel zueinander
verlaufen. Die Drehachse eines als Drehgriff ausgebildeten Arretierelementes verlauft
dabei insbesondere ebenfalls quer, insbesondere windschief und vorzugsweise senkrecht

zur Drehachse des die Griffstlicke des Handgriffes verbindenden Drehgelenkes.

Erfindungsgemal ist des Weiteren ein Handgriff eines chirurgischen Instrumentes, der
zwei relativ zueinander, jeweils parallel zu einer gemeinsamen Bewegungsebene
bewegbare Griffstlicke aufweist, denen eine Sperreinrichtung zugeordnet ist, die in eine,
die Bewegung der Griffstlicke in eine erste Richtung sperrende und in eine zweite
Richtung zulassende Eingriffstellung und in eine, die Bewegung der Giriffstlicke in die
erste und die zweite Richtung zulassende Auldereingriffstellung bringbar ist, wobei die
Sperreinrichtung mittels Betatigung eines Arretierorgans zwischen einer Aktivstellung und
einer Inaktivstellung verstellbar ist, und wobei die Sperreinrichtung in der Aktivstellung
mittels der Rickstellkraft eines Federelementes in der Eingriffstellung gehalten ist und
mittels Betatigung eines Betatigungselementes in die Auldereingriffstellung bringbar ist,
und wobei die Sperreinrichtung in der Inaktivstellung von dem Arretierorgan in der
Aulereingriffstellung gehalten ist, und wobei das Arretierorgan ein Arretierelement
aufweist, das mittels einer quer zur gemeinsamen Bewegungsebene gerichteten
Betatigungsbewegung in eine die Sperreinrichtung in die Inaktivstellung bringende

Arretierstellung bewegbar ist.
Vorziige und Ausflihrungsformen des erfindungsgemalfien Handgriffes ergeben sich auch
entsprechend aus den den Handgriff betreffenden Ausfiihrungen zum erfindungsgemalien

chirurgischen Instrument.

In den Zeichnungen sind denkbare Ausflihrungsformen der Erfindung beispielhaft und

stark schematisiert dargestellt. Es zeigen:

Fig. 1 die Seitenansicht eines erfindungsgemafien Handinstrumentes mit einem

Handgriff mit Sperreinrichtung,

Fig. 2 eine Vergrolerung des erfindungsgemaflen Handgriffes aus Fig. 1 in erster

Funktionsstellung,

Fig. 3 den erfindungsgemalien Handgriff der Fig. 1 in zweiter Funktionsstellung,
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Fig. 4 den erfindungsgemalien Handgriff der Fig. 1 in dritter Funktionsstellung, und

Fig. 5-8 Beispiele der axialen Sicherung eines als Drehgriff ausgebildeten

Arretierelementes.

Fig. 1 zeigt ein chirurgisches Handinstrument 10 bei dem am distalen Ende eines
Schaftes 12 ein Endeffektor 14 angeordnet ist. Der Endeffektor 14 ist im dargestellten
Ausflhrungsbeispiel als ein Zangenmaul mit einem feststehenden Maulteil 42 und einem
dem gegeniliber beweglichen Maulteil 44 ausgebildet. Die Maulteile 42 und 44 kdnnen
auch zum Beispiel als Scherenblatter ausgebildet sein und somit ein Scherenmaul bilden.
Statt eines feststehenden Maulteils 42 und eines beweglichen Maulteils 44 kdnnen auch
zwei jeweils bewegliche Maulteile zur Ausbildung des Endeffektors 14 vorgesehen sein.
Aus dem Stand der Technik sind zahlreiche Varianten von Endeffektoren bekannt, die an

dem vorliegenden Instrument verwendet werden kdnnen.

In nicht dargestellter Ausbildung koénnen an dem Endeffektor 14 ber elektrische
Zuleitungen an eine elektrische Versorgungseinrichtung anschlielbare Elektroden
angeordnet sein, die insbesondere zur hochfrequenzchirurgischen Behandlung von

Kdérpergewebe wie zum Beispiel zur Koagulation oder Ablation eingesetzt werden kdnnen.

Der Schaft 12 ist an seinem proximalen Ende an einen Handgriff 16 gekoppelt, an dem
der Schaft 12 im dargestellten Ausflihrungsbeispiel mittels eines Drehgriffes 46 drehbar
auf einem Tragstiick 48 des Handgriffes 16 gelagert ist. Auf diese Weise lasst sich der
Endeffektor 14 in seinem Winkel gegeniiber dem Handgriff 16 verstellen, was die Arbeit

des Operateurs bei bestimmten chirurgischen Eingriffen wesentlich erleichtert.

Des Weiteren ist der Schaft 12 ist in nicht ndher dargestellter Weise von einer
Betatigungsstange 50 langs durchlaufen. Die Betatigungsstange 50 greift mit ihrem
distalen Ende in nicht dargestellter Weise an dem Endeffektor 14 an und bewirkt bei
Langsverschiebung im Schaft 12 die Offnungs- bzw. SchlieRbewegung der Maulteile 42,
44,

Am proximalen Ende ist die Betatigungsstange 50 in nicht ndher dargestellter Weise

gelenkig an einem beweglichen Griffstick 20 des Handgriffes 16 gelagert. Das
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bewegliche Griffstiick 20 ist wiederum mit einem Gelenk 52 an einem feststehenden
Griffstiick 18 gelagert, welches im Ausflihrungsbeispiel ortsfest am Tragstlick 48 befestigt
ist. Vorzugsweise ist das feststehende Griffstick integral mit dem Tragstiick 48
ausgebildet. Mit einer drehgelagerten Kopplung des Tragstiicks 48 an dem Schaft 12 ist
das feststehende Griffstiick 18 somit drehbar und gegen Verkippung gesichert an dem
Schaft 12 befestigbar. Eine Verschwenkung des beweglichen Griffstiickes 20 um das
Gelenk 52 zwingt eine zug- und druckfest mit dem beweglichen Griffstiick 20 verbundene
Betatigungsstange 50 in eine in distale bzw. proximale Richtung gerichtete

Langsverschiebung im Schaft 12.

Vorliegend sind die Griffsticke 18 und 20 um die Drehachse des Drehgelenkes 52
zueinander verschwenkbar. Die Griffsticke 18 und 20 beschreiben bei ihrer
Relativbewegung zueinander somit eine Schwenkbewegung, bei der die durch das die
Griffsticke 18 und 20 verbindende Gelenk vorgegebenen Bewegungsbahnen jeweils
eines Punktes der Griffstlicke 18, 20 parallel zu einer gemeinsamen, den Korper
mindestens eines der Griffsticke 18, 20 schneidenden Bewegungsebene verlaufen.
Grundsatzlich ist daran gedacht, dass sich feste Punkte auf den Griffstiicken 18 und 20
finden lassen, die sich bei der gegenseitigen Schwenkbewegung der Griffstiicke 18, 20
unmittelbar in der gemeinsamen Bewegungsebene bewegen. Das ist zum Beispiel der
Fall bei einem Handgriff der herkdmmlichen Art, bei dem die Griffsticke in einer
Bewegungsebene lberlappende Griffkdrper aufweisen. Die Griffstlicke 18, 20 kdénnen
allerdings auch seitlich versetzt zueinander angeordnet sein, sodass sich keine zwei
Punkte auf den Korpern der Griffsticke finden lassen, die sich in einer gemeinsamen
Bewegungsebene bewegen. Bei solchen seitlich versetzt zueinander beweglichen
Griffsticken lasst sich allerdings immer eine Bewegungsebene finden, die parallel zu den

Bewegungsbahnen jeweils eines festen Punktes der Griffstiicke liegt.

In erster Linie sind Ausfihrungsformen von Handgriffen 16 denkbar, bei denen die
Griffsticke entweder mittels eines Radiallagers oder mittels eines Linearlagers gelenkig
miteinander verbunden sind. Bei der Betatigung des Handgriffes 16 werden die
Griffsticke 18, 20 mittels eines Radiallagers 52 in einer gegenseitigen Schwenkbewegung
gefuhrt. Alternativ kann vorgesehen sein, die Griffstiicke mittels eines Linearlagers (nicht
dargestellt) in einer gegenseitigen linearen Verschiebungsbewegung zu flihren. Beide
Handgrifftypen sind fiir die vorliegende Erfindung anwendbar. Linearlager kénnen zum

Beispiel vorteilhaft flr die Ausbildung von Inline-Handgriffen Anwendung finden.
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In Bezug auf die gemeinsame Bewegungsebene steht die Drehachse eines als
Radiallager ausgebildeten Drehgelenkes 52 - wie in dem Ausflihrungsbeispiel der Fig. 1
angedeutet - senkrecht zu der gemeinsamen Bewegungsebene. Bei einer
Ausfuhrungsform mit Linearlager verlaufen die linearen Flihrungselemente jeweils parallel

zur der gemeinsamen Bewegungsebene (nicht dargestellt).

Die Griffstiicke 18, 20 weisen jeweils an ihren freien Enden Griffringe 66 und 68 auf, an
deren Stelle auch anders geformte Fingergriffilachen vorgesehen sein kdnnen, wie sie

von Handinstrumenten der gezeigten Art bekannt sind.

Im Folgenden wird der Handgriff 16 weiter anhand der Fig. 2 beschrieben. Der in Fig. 2
vergrof3ert und getrennt von dem Schaft 12 in einer ersten Funktionsstellung dargestellte
Handgriff 16 ist identisch mit dem Handgriff 16 der Fig. 1.

Zwischen den Griffstiicken 18 und 20 ist eine Sperreinrichtung 22 angeordnet, die
vorliegend im Wesentlichen aus einer mit Haltezahnen 38 besetzten Haltestange 32 und
einem an einem Hebelarm 40 getragenen, als Sperrzahn ausgebildeten Greifelement 36
besteht. In Fig. 2 ist der erfindungsgemalie Handgriff 16 in einer Eingriffstellung gezeigt,
in der die Sperreinrichtung 22 die zueinander gerichtete Bewegung der Griffstlicke 18, 20
zuldsst und die auseinander gerichtete Bewegung der Griffstiicke 18, 20 verhindert.
Analog dazu ist auch eine umgekehrte Variante einer Sperreinrichtung 22 denkbar, die
eine zueinander gerichtete Bewegung sperrt und eine auseinander gerichtete Bewegung

zulasst (nicht dargestellt).

Die Sperreinrichtung 22 befindet sich in der in Fig. 2 gezeigten Funktionsstellung des
Handgriffes 16 in der Aktivstellung, in der sie mittels einer Betatigung eines
Betatigungselementes 28 in die Aulereingriffstellung gebracht werden kann. Zudem
befindet sich das Betatigungselement 28 in der gezeigten, von einer Rickstellkraft eines
vorzugsweise als Blattfeder ausgebildeten Federelementes 26 vorgespannten Position in
einer Haltestellung, in der die Sperreinrichtung 22 ebenfalls mittels der Rlckstellkraft des
Federelementes 26 in der Eingriffstellung gehalten wird. Durch Betatigung des
Betatigungselementes 28 gegen die Riickstellkraft des Federelementes 26 in eine
Losestellung wird die Sperreinrichtung 22 in die Auldereingriffstellung bewegt. Die

Aulereingriffstellung der Sperreinrichtung 22 wird in Fig. 3 naher erldutert.
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Die Haltestange 32 ist als leicht gebogene Zahnstange ausgebildet, die mit einem Ende
am beweglichen Griffstlick 20 befestigt ist. Sie ist - wie angedeutet - vorzugsweise

konzentrisch zu dem die Griffstlicke 18, 20 verbindende Gelenk 52 gebogen.

Das als Sperrzahn ausgebildete Greifelement 36 ist von einem Hebelarm 40 getragen,
der um eine Achse 54 schwenkbar am feststehenden Griffstiick 18 gelagert ist. Mit einer
am feststehenden Griffstiick 18 befestigten Federelement 26 wird der Hebelarm 40
vorgespannt gegen die Haltestange 32 gedrickt. Somit wird der Sperrzahn 36 unter
Federbelastung in Eingriff mit den Haltezahnen 38 der Zahnleiste 32 gedriickt. Wie nicht
naher erldutert, sind die Haltezdhne 38 der Zahnleiste 32 derart angeordnet und
ausgerichtet, dass sie in der Eingriffstellung der Sperreinrichtung 22 bei
Auseinanderbewegung der Griffstiicke 18, 20 sperren, bei deren Aufeinanderzubewegung

jedoch die Bewegung des Sperrzahnes 36 Uber die Zahnleiste 32 hinweg zulassen.

Bei Betatigung des an einem mit dem Hebelarm 40 bewegungsgekoppelten
Betatigungsarm 34 angeordneten Betatigungselementes 28 kann das Greifelement 36
unter Druck gegen die Rilckstellkraft des den Hebelarm 40 gegen die Haltestange 32
vorspannenden Federelementes 26 auler Eingriff mit der Haltestange 32 gebracht
werden. Damit kann die Sperreinrichtung 22 zeitweise, insbesondere Uber die Dauer der

Betatigung des Betatigungselementes 28, deaktiviert werden.

Zur Bedienung nimmt der Operateur das chirurgische Handinstrument 10 durch Ergreifen
des Handgriffes 16 mit einer Hand in Benutzung und legt dabei, bei Bedienung mit der
rechten Hand, den Daumen in den Fingerring 68 und mindestens einen der anderen
Finger in den Fingerring 66. Bei Ublicher Kinematik des Endeffektors 14 wird beim
Zusammendricken der Griffsticke 18 und 20, das aus den Maulteilen 42 und 44
bestehende Maul des Endeffektors 14 geschlossen. Ein zwischen den Maulteilen 42 und
44 gehaltenes Material, wie zum Beispiel Korpergewebe oder ein Werkzeug, wie zum
Beispiel eine Nadel kann nun dauerhaft gehalten werden, auch wenn die Hand vom
Handgriff 16 genommen wird oder wenn die mit der Hand auf den Handgriff 16 ausgeibte
Schliel3kraft verringert wird. Die Sperreinrichtung 22 sorgt in der Eingriffstellung durch
Eingriff des Sperrzahnes 36 in die Zahnleiste 32 daflir, dass die relative Stellung der

Griffsticke 18 und 20 und damit auch die Stellung des Endeffektors 14 gesperrt wird.
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Fig. 3 zeigt den Handgriff 16 aus Fig. 1 in der AulRereingriffstellung der Sperreinrichtung
22. Zur Verstellung der Sperreinrichtung 22 aus der Eingriffstellung in die
Auliereingriffstellung und damit zum Ldsen der Sperre ist der Hebelarm 40 mittels eines
Betatigungsarmes 34 mit einem Betatigungselement 28 gekoppelt. Wird mit einem Finger
das Betatigungselement 28 gegen die Ruckstellkraft des Federelementes 26 gedriickt, so
hebt der Sperrzahn 36 von der Zahnleiste 32 ab und gibt die Relativbewegung der

Griffstiicke 18 und 20 und somit auch den Endeffektor 14 wieder frei.

Haufig soll das Handinstrument 10 ohne Sperrfunktion betrieben werden, um zum Beispiel
den Endeffektor 14 vollig frei und ohne anhaltenden Druck auf das Betatigungselement 28
Offnen und schliefien zu kdnnen. Dann wirde die Sperreinrichtung 22 nur storen, da sie
selbsttatig sperren wirde, wenn nicht dauerhaft das Betatigungselement 28 betatigt wird.
Sperrt der Endeffektor 14 unerwartet und plétzlich, wenn bei der Operation etwas ergriffen
oder schnell losgelassen werden muss, so kann dies zu schwerwiegenden Stérungen bei
der Behandlung des Patienten flihren. Es ist daher eine Arretierung der Sperreinrichtung

22 in einer Inaktivstellung wiinschenswert.

In den Fig. 2 und 3 ist die Sperreinrichtung 22 in einer Aktivstellung gezeigt, in der die
Sperreinrichtung 22 mittels der Rickstellkraft des Federelementes 26 in der
Eingriffstellung gehalten ist und mittels Betatigung des Betatigungselementes 28 in die
Aulereingriffstellung bringbar ist. Fig. 4 zeigt hingegen den Handgriff 16 in der
Inaktivstellung der Sperreinrichtung 22 in der die Sperreinrichtung 22 von einem
Arretierorgan 24 in der Aulereingriffstellung gehalten ist. Dazu wird der Hebelarm 40
gegen die Ruickstellkraft des Federelementes 26 in einer Winkelstellung gehalten, in der

das Greifelement 36 auflder Kontakt mit der Haltestange 32 gehoben ist.

Im vorliegenden Beispiel weist der Hebelarm 40 einen Arretierarm 56 auf, der von dem
Arretierorgan 24 zur Winkelverstellung des Hebelarms 40 bedient werden kann. Ferner ist
am feststehenden Griffstlick 18 ein Arretierelement 30 zur Betatigung des Arretierorgans
24 angeordnet. Im gezeigten Beispiel ist das Arretierelement 30 als Drehgriff ausgebildet,
der mit seiner Drehachse A zur Bewegungsebene der Griffsticke 18, 20 parallel
ausgerichtet am feststehenden Giriffstlick 18 gelagert ist. Wie bereits erlautert, kann statt
eines eine Rotationsbewegung beschreibenden Drehgriffies auch ein eine

Linearbewegung beschreibendes Schieberelement verwendet werden.
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Zur Deaktivierung der Sperreinrichtung 22 kommt das Arretierelement 30 mittels einer
quer zur gemeinsamen Bewegungsebene gerichteten Rotationsbewegung oder
Linearbewegung in blockierende Anlage mit dem Arretierarm 56. Damit wird das
Greifelement 36 von der Haltestange 32 entfernt und die Sperreinrichtung 22 wird somit

zwangsgefihrt in die Inaktivstellung bewegt.

Wie in dem gezeigten Ausflihrungsbeispiel kann vorgesehen sein, dass die Arretierung
der Sperreinrichtung 22 in seiner Inaktivstellung gleichzeitig eine Arretierung des
Betatigungselementes 28 in seiner Ldsestellung bewirkt. Damit wird zugleich die Funktion
des Betatigungselementes 28 deaktiviert und der Operateur erkennt damit haptisch, dass
sich die Sperreinrichtung 22 in der Inaktivstellung befindet. Ein von der Operation
ablenkender Blick auf den Handgriff 16 zur Kontrolle der Aktivierungsstellung der

Sperreinrichtung 22 kann damit entfallen.

In dem vorliegenden Beispiel ist das Arretierelement 30 als ein rechts und linksdrehend in
eine der Rotationsrichtungen R um die Rotationsachse A drehbar gelagerter Drehgriff
ausgebildet. Der Drehgriff 30 kann zum Beispiel in einer Sack oder Durchgangsbohrung
eines Griffstickkdrpers angeordnet sein, wobei eine bei seiner Drehung in eine der
Richtungen R mit dem Arretierarm 56 in Kontakt kommende Flache zur Verschwenkung
des Arretierarmes 56 um die Drehachse 54 des Hebelarmes 40 und damit zwangsweise

zum Verschwenken des Hebelarmes 40 fiihrt.

In der in Fig. 4 gezeigten, die Sperreinrichtung 22 arretierenden Stellung des
Arretierorgans 24 ist das Arretierelement 30 mit einer Festhalteeinrichtung 58, 60 gegen
unbeabsichtigtes Ldsen in seiner Arretierstellung gehalten. Dafiir kann beispielsweise
eine Rasteinrichtung vorgesehen sein, die das Arretierelement 30 in seiner
Arretierstellung an dem Griffstlick festhalt. Fir eine Zurlickbewegung des
Arretierelementes 30 aus seiner Arretierstellung in eine die Sperreinrichtung 22 in die
Aktivstellung bringende Freigabestellung, kann das Arretierelement 30 unter Kraftaufwand
aus der Festhalteeinrichtung 58, 60 geldst werden. Beispielsweise ist denkbar, dass an
dem Arretierelement 30 ein zum Beispiel als Rastnut oder Raststeg ausgebildeter erster
Befestigungspartner 58 angeordnet ist, der zum Festhalten des Arretierelementes 30 in
seiner Arretierstellung und/oder in seiner Freigabestellung mit einem zum Beispiel als
Raststeg oder Rastnut ausgebildeten zweiten Befestigungspartner 60 an dem das

Arretierelement 30 tragenden Griffstlick 18 zusammenwirkt.
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Wie in dem vorliegenden Ausflhrungsbeispiel leicht erkennbar, kann das als Drehgriff
ausgebildete Arretierelement 30 in zwei entgegengesetzte Richtungen R um seine
Drehachse A quer zu einer Bewegungsebene der Griffsticke 18, 20 in seine
Arretierstellung gebracht werden. Zur zeichnerischen Vereinfachung ist vorliegend
lediglich eine Arretierstellung gezeigt, die bei einer Verdrehung des Arretierelementes 30
aus der Freigabestellung um 180° erreicht wird. Diese Arretierstellung kann bei Drehung

des Arretierelementes 30 um seine Drehachse A in beide Richtungen R erreicht werden.

Besonders bevorzugt dagegen ist ein Arretierorgan 24 mit einem Arretierelement 30, das
aus seiner Freigabestellung heraus in zwei verschiedene Arretierstellungen drehbar bzw.
verschiebbar ist. Die Kontaktflache des Drehgriffes 30 zur blockierenden Kontaktierung
des Arretierarms 56 kann dabei so ausgebildet sein, dass die Blockierung jeweils bei
einer Drehung des Drehgriffes aus seiner Freigabestellung heraus um weniger als 90° in
eine der Richtungen R quer zu einer Bewegungsebene der Griffstiicke 18, 20 erreicht
wird. Damit kann durch Links- oder Rechtsschwenken des Drehgriffes 30 jeweils eine
Arretierstellung erreicht werden. Dies erleichtert die rechtshandische oder linkshandische
Bedienung des Handgriffes. In besonders bevorzugter Ausfihrung sind die zwei in
entgegengesetzten = Bewegungsrichtungen  des  Drehgriffes 30  erreichbaren
Arretierstellungen in einem Winkelbereich von jeweils weniger als 60°, insbesondere

weniger als 45° aus der neutralen Freigabestellung heraus erreichbar.

In den Figuren 1 - 4 ist eine axiale Sicherung 62 schematisiert angedeutet, die ein als
Drehgriff ausgebildetes Arretierelement 30 gegen axiale Verschiebung aus seinem
Drehlager heraus sichert. Diese axiale Sicherung 62 muss die bei blockierender Anlage
des Drehgriffes 30 an dem Arretierarm 56 auf den Drehgriff 30 wirkende Ruickstellkraft
des die Sperreinrichtung 22 in seiner Aktivstellung in die Eingriffstellung zwingendes

Federelementes 26 kompensieren.

Die Figuren 5 - 8 zeigen eine Auswahl moglicher Varianten fiir die Ausgestaltung der
axialen Sicherung 62 eines als Drehelement ausgebildeten Arretierelementes 30. In den
Figuren 5 - 7 sind jeweils Varianten gezeigt, mit denen jeweils eine I0sbare axiale
Sicherung 62 des Drehelementes 30 an dem Giriffstlick 18 herstellbar ist. Fig. 5 zeigt zum
Beispiel die Ausbildung einer axiale Sicherung des Drehelementes 18 mittels einer auf

einem im Endbereich einer Drehgriffachse 64 des Drehgriffes 30 ausgebildeten
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Aullengewinde aufgeschraubten Mutter 62. Fig. 6 zeigt des Weiteren eine als
Rastverbindung ausgebildete axiale Sicherung 62 zwischen der Drehgriffachse 64 und
dem Korper des Griffstiickes 18. In der in Fig. 6 gezeigten Variante der losbaren
Rastverbindung kann vorgesehen sein, an der Drehgriffachse 64 Rasthakenelemente
anzuordnen, die beim Einsetzen des Drehgriffes in eine axiale Bohrung des Griffstiickes
18 zusammengedriickt werden und beim Erreichen der vorgesehenen Endposition des
Drehgriffes 30 hinter einen ringformigen Befestigungsrand schnappen, sodass der
Drehgriff 30 an der axialen Rickbewegung gehindert ist. Beim Zusammendriicken der
Rasthaken wird die axiale Sicherung 62 geldst und der Drehgriff 30 kann wieder aus der
axialen Bohrung entnommen werden. Fir eine zusatzliche Sicherung kann ein
Sicherungselement 70 vorgesehen sein, das derart in den Schwenkbereich der
Rasthaken einsetzbar ist, dass ein unbeabsichtigtes Zusammendriicken der Rasthaken
verhindert wird. Erst durch Trennen des Sicherungselementes 70 von der axialen
Sicherung 62 kénnen die Rasthaken zusammengedrickt und der Drehgriff 30 aus seiner

axialen Bohrung herausgenommen werden.

Fig. 7 zeigt die axiale Sicherung 62 des Drehgriffes 30 mittels eines als Einsteckteil
ausgebildeten Sicherungselementes 70. In dieser Variante ist daran gedacht, dass das
Einsteckteil 70 von aufden in einen Querschacht 72 des Griffstiickes 18 einschiebbar ist
und sprengringartig in eine Umfangsnut der Drehgriffachse 64 greift, sodass der Drehgriff

30 gegen axiale Verschiebung gesichert ist.

Fig. 8 zeigt eine Variante einer nicht I6sbaren Befestigung des Drehgriffes 30 an dem
Griffstick 18. Dabei ist vorgesehen, dass der durch die axiale Bohrung hindurchtretende
Teil der Drehgriffachse 64 nach dem Einsetzen des Drehgriffes 30 in die Bohrung des
Griffstickes 18 derart umgeformt wird, dass eine axiale Rickverschiebung des
Drehgriffes 30 dauerhaft verhindert wird. Der Endbereich der Drehgriffachse 64 kann
dafir zum Beispiel durch mechanisches Bodrdeln umgeformt werden. Das bietet sich
insbesondere an, wenn die Drehgriffachse 64 zumindest im Endbereich aus einem Metall
hergestellt ist. Bei einer aus Kunststoff hergestellten Drehgriffachse 64 kann vorgesehen
sein, dass der Endbereich erhitzt und durch mechanische Einwirkung tellerformig
erweitert wird, sodass der Endbereich der Drehgriffachse 64 den Drehgriff 30 gegen
axiale Verschiebung in seiner Aufnahmebohrung gegen einen Randbereich des
Griffstlickes 18 abstutzt.
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Die Figuren 5 - 7 zeigen verschiedene Varianten, mit denen eine I6sbare Befestigung des
Drehgriffes 30 an dem Griffstiick 18 ausgebildet werden kdnnen. Diese bevorzugte
I6sbare Verbindung des Drehgriffes 30 an dem Griffstlick 18 erlaubt eine zum Beispiel flir
Wartungs- und/oder Servicezwecke zerstérungsfreie Trennung des Drehgriffes 30 von
dem Griffstick 18. Damit I8sst sich ein als Drehgriff ausgebildetes Arretierelement 30 zum
Beispiel zur Reinigung des Handgriffes 16 oder zum Austausch des Drehelementes 30

leicht von dem Giriffstlick 18 trennen.

kkkkk
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Bezugszeichenliste

10 Handinstrument

12 Schaft
14 Endeffektor
16 Handgriff

18 Griffstiick

20 Griffstiick

22 Sperreinrichtung

24 Arretierorgan

26 Federelement

28 Betatigungselement

30 Arretierelement

32 Haltestange

34 Betatigungsarm

36 Greifelement

38 Haltezahn

40 Greifelementarm

42 feststehendes Maulteil

44 bewegliches Maulteil

46 Drehgriff

48 Tragstiick

50 Betatigungsstange

52 Gelenk zwischen den Giriffstlicken
54 Drehachse des Hebelarms
56 Arretierarm

58 erster Befestigungspartner
60 zweiter Befestigungspartner
62 axiale Sicherung

64 Drehgriffachse

66 Griffring

68 Griffring

70 Sicherungselement

72 Querschacht im Griffstiickkdrper
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A Drehachse des Drehgriffes

R Rotationsrichtungen des Drehgriffes
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Patentanspriiche

1. Chirurgisches Handinstrument (10) mit einem Schaft (12), in dessen distalem
Endbereich ein Endeffektor (14) und in dessen proximalem Endbereich ein Handgriff
(16) angeordnet ist, wobei der Handgriff (16) zur Steuerung des Endeffektors (14)
zwei relativ zueinander, jeweils parallel zu einer gemeinsamen Bewegungsebene
bewegbare Griffsticke (18, 20) aufweist, denen eine Sperreinrichtung (22)
zugeordnet ist, die in eine, die Bewegung der Griffstiicke (18, 20) in eine erste
Richtung sperrende und in eine zweite Richtung zulassende Eingriffstellung und in
eine, die Bewegung der Griffsticke (18, 20) in die erste und die zweite Richtung
zulassende AulRereingriffstellung bringbar ist, wobei die Sperreinrichtung (22) mittels
Betatigung eines Arretierorgans (24) zwischen einer Aktivstellung und einer
Inaktivstellung verstellbar ist, und wobei die Sperreinrichtung (22) in der
Aktivstellung mittels der Riulckstellkraft eines Federelementes (26) in der
Eingriffstellung gehalten ist und mittels Betatigung eines Betatigungselementes (28)
in die AulRereingriffstellung bringbar ist, und wobei die Sperreinrichtung (22) in der
Inaktivstellung von dem Arretierorgan (24) in der Auf3ereingriffstellung gehalten ist,
dadurch gekennzeichnet, dass das Arretierorgan (24) ein Arretierelement (30)
aufweist, das mittels einer quer zur gemeinsamen Bewegungsebene gerichteten
Betatigungsbewegung in eine die Sperreinrichtung (22) in die Inaktivstellung

bringende Arretierstellung bewegbar ist.

2. Chirurgisches Handinstrument (10) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass das Betatigungselement (28) und das Arretierorgan (24) derart
bewegungsgekoppelt sind, dass die Bewegung des Arretierelementes (30) in die
Arretierstellung das Betatigungselement (28) in eine die Sperreinrichtung in

Auliereingriff bringende Ldsestellung zwingt.

3.  Chirurgisches Handinstrument (10) nach einem der Anspriiche 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass das Arretierorgan (24) in der Arretierstellung des
Arretierelementes (30) die Funktion des Betatigungselementes (28) sperrt, sodass
eine unabsichtliche Betatigung des Betatigungselementes (28) zum Erreichen der

Eingriffstellung verhindert ist.
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4.  Chirurgisches Handinstrument (10) nach einem der vorangegangenen Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass das Arretierelement als Drehgriff ausgebildet ist,
der mittels einer quer zur Bewegungsebene gerichteten Rotationsbewegung in die

Arretierstellung drehbar ist.

5.  Chirurgisches Handinstrument (10) nach einem der vorangegangenen Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass das Arretierelement (30) des Arretierorgans (24)

an dem das Betatigungselement (28) tragenden Griffstlick (18, 20) gelagert ist.

6.  Chirurgisches Handinstrument (10) nach einem der vorangegangenen Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Sperreinrichtung (22) eine mit einem ersten der
Griffstiicke (18, 20) verbundene Haltestange (32) und ein mit dem zweiten der
Griffstiicke verbundenes Greifelement (34) aufweist, wobei das Greifelement die
Haltestange in der Eingriffstellung der Sperreinrichtung (22) derart kontaktiert, dass
es eine Gleitverschiebung zwischen Haltestange (32) und Greifelement (34) in eine

erste Richtung sperrt und in eine zweite Richtung zulasst

7. Chirurgisches Handinstrument (10) nach einem der vorangegangenen Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Haltestange (32) als Zahnleiste mit mehreren
Sperrzahnen (36) ausgebildet ist und wobei das Greifelement (34) mindestens einen
Haltezahn (36) aufweist, der in der Eingriffstellung der Sperreinrichtung (22) der

Zahnleiste federnd anliegt.

8.  Chirurgisches Handinstrument (10) nach einem der vorangegangenen Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass das Greifelement (34) mittels des Arretierorgans
(24) gegen die Rickstellkraft des Federelementes (26) aufer Kontakt mit der
Haltestange (32) bringbar ist.

9.  Chirurgisches Handinstrument (10) nach einem der vorangegangenen Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass das Greifelement (34) an einem Hebelarm (40)
getragen ist, der an dem das Arretierorgan (24) tragenden Giriffstlick (18) gelagert
ist, und den das Arretierorgan (24) in der Arretierstellung des Arretierelementes (30)

in der Aul3ereingriffstellung der Sperreinrichtung mechanisch blockiert.
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Handgriff eines chirurgischen Instrumentes (10), der zwei relativ zueinander, jeweils
parallel zu einer gemeinsamen Bewegungsebene bewegbare Griffsticke (18, 20)
aufweist, denen eine Sperreinrichtung (22) zugeordnet ist, die in eine, die
Bewegung der Griffsticke (18, 20) in eine erste Richtung sperrende und in eine
zweite Richtung zulassende Eingriffstellung und in eine, die Bewegung der
Griffsticke (18, 20) in die erste und die zweite Richtung zulassende
Aulereingriffstellung bringbar ist, wobei die Sperreinrichtung mittels Betatigung
eines Arretierorgans (24) zwischen einer Aktivstellung und einer Inaktivstellung
verstellbar ist, und wobei die Sperreinrichtung (22) in der Aktivstellung mittels der
Rickstellkraft eines Federelementes (26) in der Eingriffstellung gehalten ist und
mittels Betatigung eines Betatigungselementes (28) in die Aullereingriffstellung
bringbar ist, und wobei die Sperreinrichtung (22) in der Inaktivstellung von dem
Arretierorgan  (24) in der Aufereingriffstellung gehalten ist, dadurch
gekennzeichnet, dass das Arretierorgan (24) ein Arretierelement (30) aufweist, das
mittels einer quer zur gemeinsamen Bewegungsebene  gerichteten
Betatigungsbewegung in eine die Sperreinrichtung (22) in die Inaktivstellung

bringende Arretierstellung bewegbar ist.

Handgriff (16) eines chirurgischen Handinstrumentes (10) nach Anspruch 10, mit
den den Handgriff (16) betreffenden Merkmalen eines der vorhergehenden

Anspriliche 2 bis 9.
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