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DESCRIPCION
Mecanismo de articulacion para dispositivo de grapado quirirgico
CAMPO

Esta tecnologia esta relacionada en general con dispositivos quirlirgicos de uso endoscépico y, de manera mas
especifica, con dispositivos quirdrgicos que incluyen mecanismos de articulacion para conjuntos de herramientas
articuladas.

ANTECEDENTES

En la técnica se conocen diversos tipos de dispositivos quirirgicos utilizados para tratar endoscépicamente el tejido,
y se utilizan habitualmente, por ejemplo, para el cierre de tejido u 6érganos en procedimientos de corte transversal,
reseccion y anastomosis, para la oclusion de 6rganos en procedimientos toracicos y abdominales, y para la fusién
electroquirdrgica o el sellado de tejido.

Un ejemplo de dicho dispositivo quirdrgico es un dispositivo de grapado quirdrgico. Por lo general, los dispositivos de
grapado quirdrgicos incluyen un conjunto de herramienta que tiene un conjunto de yunque y un conjunto de cartucho,
y un conjunto de accionamiento. Por lo general, el conjunto de accionamiento incluye una viga de accionamiento
flexible y un miembro de sujecién que esta soportado en un extremo distal de la viga de accionamiento. El conjunto
de accionamiento se puede mover para hacer avanzar el miembro de sujecion a través del conjunto de herramienta,
con el fin de aproximar los conjuntos de cartucho y yunque y para hacer avanzar una corredera de accionamiento a
través del conjunto de cartucho con el fin de expulsar grapas desde el conjunto de cartucho.

Durante los procedimientos quirlrgicos laparoscopicos o endoscopicos, el acceso a un sitio quirdrgico se logra a través
de una pequefia incision o a través de una canula estrecha insertada a través de una pequefia herida de entrada en
un paciente. Debido al area limitada disponible para acceder al sitio quirlrgico, muchos dispositivos endoscopicos
incluyen mecanismos para articular el conjunto de herramienta del dispositivo con relacion a una parte de cuerpo del
dispositivo para mejorar el acceso al tejido que se debe tratar. Cuando el conjunto de herramienta esta en una posicién
articulada pivotada en torno a un eje geométrico de pivotamiento, la viga de accionamiento se flexiona con relacién al
eje geométrico de pivotamiento a medida que se hace avanzar el conjunto de accionamiento para hacer avanzar el
miembro de sujecion a través del conjunto de herramienta. Esta flexién de la viga de accionamiento con relacién al eje
geométrico de pivotamiento cambia una longitud de carrera de la viga de accionamiento necesaria para actuar en su
totalidad el conjunto de herramienta. Con el fin de compensar este cambio en la longitud de carrera, se requiere un
mayor espacio muerto en el conjunto de herramienta.

En la técnica existe una necesidad continua de un mecanismo de articulacién para un dispositivo quirlirgico que
minimice la necesidad de espacio muerto en el conjunto de herramienta.

La solicitud de patente europea EP 2777538 describe un instrumento quirlrgico que puede comprender un efector
final, un eje que se extiende proximalmente desde el efector final y un conjunto de articulacién configurado para mover
el efector final con relacién al eje entre una posicién no articulada, un primer rango de posiciones articuladas en un
primer lado de la posicién no articulada y un segundo rango de posiciones articuladas en un segundo lado de la
posicion no articulada. La solicitud de patente europea EP 3034009 describe un aparato de grapado quirlrgico que
comprende un eje, un efector final y una junta de articulacion, donde el efector final puede rotar con relacion al eje en
torno a la articulacién. La solicitud PCT WO 2019/043508 describe un sistema de grapado quirdrgico, que comprende:
un conjunto de eje que tiene un efector final con una primera mandibula que tiene un cartucho de grapas con una
pluralidad de grapas dispuestas en su interior, y una segunda mandibula que comprende un yunque, la primera y
segunda mandibula se pueden mover entre unas posiciones abierta y cerrada; una pluralidad de conjuntos de
accionamiento acoplados de manera operativa al efector final, que incluyen un conjunto de cierre configurado para
mover la primera y segunda mandibula entre las posiciones abierta y cerrada, y un conjunto de disparo configurado
para accionar progresivamente la pluralidad de grapas a través del cartucho de grapas hacia el yunque, con el fin de
grapar el tejido atrapado entre el cartucho de grapas y el yunque; una carcasa de accionamiento que tiene al menos
un motor configurado para accionar la pluralidad de conjuntos de accionamiento; un mecanismo de rescate acoplado
a, al menos, uno de la pluralidad de conjuntos de accionamiento y configurado para desacoplar el o los conjuntos de
accionamiento del o de los motores cuando se activa el mecanismo de rescate.

COMPENDIO
En un aspecto se proporciona un dispositivo de grapado quirirgico que comprende:
un conjunto de herramienta que define un primer eje geométrico longitudinal y que tiene un conjunto de

yunque y de cartucho, donde que el yunque esté acoplado al conjunto de cartucho facilita el movimiento del
conjunto de herramienta entre una posicién abierta y una posicidon de sujecion; y
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un conjunto de adaptador que define un segundo eje geométrico longitudinal e incluye:

un tubo exterior que tiene una parte proximal y una parte distal, la parte distal del tubo exterior que soporta
el conjunto de herramienta de modo que el conjunto de herramienta se pueda mover desde una posicion no
articulada, en la que el primer eje geométrico longitudinal del conjunto de herramienta esta alineado con el
segundo eje geométrico longitudinal del conjunto de adaptador, y una posicién articulada, en la que el primer
eje geométrico longitudinal del conjunto de la herramienta esta desalineado con el segundo eje geométrico
longitudinal del conjunto del adaptador;

un conjunto de accionamiento que tiene una viga flexible y un miembro de sujecién, teniendo la viga flexible
una parte proximal y una parte distal, donde el miembro de sujecioén esta apoyado en la parte distal de la viga
flexible, el conjunto de accionamiento se puede mover entre una posicién retraida y una posicion avanzada,
para mover el miembro de sujecion a través del conjunto de herramienta, con el fin de mover el conjunto de
herramienta desde la posicién abierta hasta la posicién de sujecién y expulsar las grapas desde el conjunto
de cartucho;

un mecanismo de articulacion que incluye una leva de adaptador y un primer y segundo enlace de
articulacion, definiendo la leva de adaptador un primer canal de leva, un segundo canal de leva y un tercer
canal de leva, teniendo el primer enlace de articulacion una parte distal acoplada al conjunto de la herramienta
y una parte proximal que soporta un primer miembro de leva que se recibe dentro del primer canal de leva
de la leva de adaptador, teniendo el segundo enlace de articulaciéon una parte distal acoplada al conjunto de
herramienta y una parte proximal que soporta un segundo miembro de leva que se recibe dentro del segundo
canal de leva de la leva de adaptador, y soportando la parte proximal del tubo exterior una tercera leva que
se recibe dentro del tercer canal de leva de |a leva de adaptador, donde el movimiento de rotacion de la leva
de adaptador hace que el movimiento del primer y segundo enlace de articulacién mueva el conjunto de
herramienta entre la posicion no articulada y la posicion articulada, y hace que el movimiento del tubo exterior
con relacion al conjunto de accionamiento cambie una posicion del conjunto de herramienta con relacion al
conjunto de accionamiento.

La leva de adaptador puede ser cilindrica y definir un taladro pasante longitudinal.
La parte proximal del tubo exterior se puede recibir dentro del taladro pasante longitudinal de la leva de adaptador.

El primer y segundo canal de leva se pueden configurar para accionar el primer y segundo enlace de articulacion en
direcciones opuestas entre si.

El conjunto de adaptador puede incluir un tubo de soporte interior que soporte el primer y segundo enlace de
articulacion dentro del tubo exterior; preferentemente, donde el primer y segundo enlace de articulacién incluyen unas
superficies interiores curvas que estan en contacto con una superficie exterior del tubo de soporte interior.

El conjunto de adaptador puede incluir un conjunto de pivotamiento para acoplar, con el pivotamiento permitido, el
conjunto de herramienta al tubo exterior del conjunto de adaptador, incluyendo el conjunto de pivotamiento una parte
de montaje y un primer y segundo enlace de pivotamiento; preferentemente, donde la parte de montaje esta asegurada
al conjunto de herramienta y esta acoplada, con el pivotamiento permitido, a la parte distal del tubo exterior, definiendo
la parte de montaje una ranura longitudinal para facilitar el paso del conjunto de accionamiento.

El primer enlace de pivotamiento puede tener una parte proximal acoplada al primer enlace de articulacién y una parte
distal acoplada a la parte de montaje del conjunto de pivotamiento, y el segundo enlace de pivotamiento tiene una
parte proximal acoplada al segundo enlace de articulacion y una parte distal acoplada a la parte de montaje del
conjunto de pivotamiento; preferentemente, donde el primery segundo enlace de pivotamiento estan situados en lados
opuestos de la viga flexible del conjunto de accionamiento y definen un canal que esta alineado con la ranura
longitudinal formada en la parte de montaje.

Cada uno del primer y segundo enlace de pivotamiento puede tener una superficie de guiado interior que esta en
contacto con la viga flexible del conjunto de accionamiento; preferentemente, donde la superficie de guiado interior es
esencialmente lineal.

El dispositivo de grapado de cualquier reivindicacion anterior, puede incluir ademas un miembro de accionamiento en
contacto con el conjunto de accionamiento para mover el conjunto de accionamiento entre sus posiciones retraida y
avanzada. El miembro de accionamiento puede ser un tornillo de accionamiento.

El dispositivo de grapado puede incluir ademas un miembro de acoplamiento soportado en la parte distal del tubo
exterior, definiendo el miembro de acoplamiento una horquilla que esta acoplada, con el pivotamiento permitido, a la
parte de montaje.

A partir de la siguiente descripcion se apreciaran otras caracteristicas de la divulgacion.
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BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

A continuacién se describen en la presente diversos aspectos de la divulgacién haciendo referencia a los dibujos,
donde:

la figura 1 es una vista de perspectiva lateral de un dispositivo de grapado quirdrgico que incluye aspectos
de la divulgacién, con el dispositivo de grapado en una posicién no articulada y una posicién articulada
mostrada en lineas a trazos;

la figura 2 es una vista en perspectiva lateral del conjunto de adaptador y el conjunto de herramienta del
dispositivo de grapado quirdrgico que se muestra en la figura 1 en una posicién no articulada, con un mando
de rotacién y el conjunto de herramienta mostrados en lineas a trazos;

la figura 3 es una vista de un despiece en perspectiva lateral del conjunto del adaptador mostrado en la figura
2
la figura 4 es una vista ampliada del area de detalle indicada mostrada en la figura 3 que ilustra una leva de
tambor del conjunto de adaptador;

la figura 5 es una vista en perspectiva lateral de la leva de tambor que se muestra en la figura 4 rotada 180
grados;

la figura 6 es una vista en perspectiva lateral de un conjunto de accionamiento del conjunto de adaptador
mostrado en la figura 3;

la figura 7 es una vista en perspectiva lateral del conjunto de adaptador y el conjunto de herramienta mostrado
en la figura 1, con el conjunto de herramienta en una posicién no articulada;

la figura 8 es una vista ampliada del area de detalle indicada mostrada en la figura 7,

la figura 9 es una vista en perspectiva lateral del conjunto de herramienta y la parte distal del conjunto de
adaptador mostrados la figura 7, con un conjunto de yunque retirado del conjunto de herramienta;

la figura 10 es una vista de una seccion transversal realizada a lo largo de la linea de seccién 10-10 de la
figura 7;

la figura 11 es una vista ampliada del area de detalle indicada mostrada en la figura 10;
la figura 12 es una vista ampliada del area de detalle indicada mostrada en la figura 10;

la figura 13 es una vista de una seccion transversal realizada a través del conjunto de adaptador y el conjunto
de herramienta mostrados en la figura 7, con el conjunto de herramienta en una posicién articulada; y

la figura 14 es una vista ampliada del area de detalle indicada mostrada en la figura 13.
DESCRIPCION DETALLADA

Se describira ahora con detalle el dispositivo de grapado quirtrgico divulgado haciendo referencia a los dibujos, en los
que numeros de referencia similares designan elementos idénticos o correspondientes en cada una de las diversas
vistas. Sin embargo, debe entenderse que los aspectos de la divulgacion son meramente ilustrativos de la divulgacion
y que pueden realizarse de diversas formas. Las funciones o construcciones conocidas no se describen con detalle
para evitar complicar la divulgacién con detalles innecesarios. Por lo tanto, los detalles estructurales y funcionales
especificos divulgados en el presente documento no se deben interpretar como limitantes, sino simplemente como
una base para las reivindicaciones y como una base representativa para ensefiar a los expertos en la técnica cémo
emplear la divulgacién de diversas formas en practicamente cualquier estructura detallada apropiada. Ademas, los
términos direccionales tales como frontal, posterior, superior, inferior, parte superior, parte inferior, distal, proximal y
términos similares se utilizan para ayudar a comprender la descripcién y no pretenden limitar la divulgacién.

En esta descripcion, el término "proximal” se utiliza en general para referirse a la parte del dispositivo que esta mas
cerca de un facultativo, mientras que el término "distal" se usa generalmente para referirse a la parte del dispositivo
que esta mas alejada del facultativo. Ademas, el término "facultativo” se utiliza en general para referirse al personal
médico, que incluye a los médicos, las enfermeras y al personal de apoyo.

El dispositivo quirdrgico divulgado incluye un conjunto de adaptador y un conjunto de herramienta que se acopla al
conjunto de adaptador mediante un miembro de pivotamiento, para facilitar la articulacién del conjunto de herramienta
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con relacion al conjunto de adaptador. El conjunto de adaptador incluye un conjunto de accionamiento que tiene una
viga de accionamiento elastica y un miembro de sujecién que esta situado dentro del conjunto de herramienta. El
conjunto de accionamiento se puede mover entre las posiciones retraida y avanzada a lo largo de la longitud de una
carrera para hacer avanzar el miembro de sujecion dentro del conjunto de herramienta, con el fin de mover el conjunto
de herramienta desde una posicion abierta hasta una posicién de sujecion y expulsar las grapas desde el conjunto de
herramienta. La longitud de carrera requerida para actuar en su totalidad el conjunto de herramienta cambia a medida
que se articula el conjunto de herramienta. El conjunto del adaptador incluye un mecanismo de articulacién que ajusta
la posicién del conjunto de herramienta con relacién al conjunto de accionamiento para compensar este cambio en la
longitud de carrera.

La figura 1 ilustra un dispositivo quirirgico de acuerdo con los aspectos de la divulgacion mostrado en general como
el dispositivo quirdrgico 10. El dispositivo quirtrgico 10 incluye un conjunto de mango 12, un conjunto de adaptador
14 y un conjunto de herramienta 16. El conjunto de adaptador 14 define un eje geométrico longitudinal "X" (figura 1) y
el conjunto de herramienta define un eje geométrico longitudinal "Y". El conjunto de herramienta 16 esta acoplado,
con el pivotamiento permitido, al conjunto de adaptador 14 y puede pivotar entre una posicién no articulada (figura 1)
en la que los ejes geométricos longitudinales "X" e "Y" de los conjuntos de adaptador y yunque 14 y 16,
respectivamente, estan alineados entre si, y unas posiciones articuladas (mostrada en lineas a trazos en la figura 1)
en la que los ejes geométricos longitudinales "X" e "Y" de los conjuntos de adaptador y herramienta 14 y 16,
respectivamente, estan desalineados entre si. El conjunto de mango 12 incluye un cuerpo 12a que define un mango
estacionario 18 y los botones de actuaciéon 20 que se pueden manipular para iniciar el funcionamiento del dispositivo
quirdrgico 10, es decir, la aproximacion del conjunto de herramienta 16, la articulacién del conjunto de herramienta 16
y el disparo de las grapas desde el conjunto de herramientas 16. El conjunto de mango 12 soporta un mando de
rotacién 22 que esta acoplado a una parte proximal 14a del conjunto de adaptador 14 y que se puede rotar para hacer
rotar el conjunto de adaptador 14 y el conjunto de herramienta 16 con relacién al conjunto de mango 12 en torno al
eje geométrico longitudinal "X". Si bien el dispositivo quirirgico 10 representado se puede configurar para disparar
grapas, se contempla que el dispositivo quirlrgico 10 se pueda adaptar para disparar cualquier otro elemento de
sujecion adecuado, tales como clips y elementos de sujecion de dos piezas. Aunque las figuras representan un
dispositivo quirargico lineal 10, se contempla que ciertos componentes descritos en la presente se puedan adaptar
para utilizar en otros tipos de instrumentos quirlirgicos endoscopicos, que incluyen dispositivos de grapado quirdrgico
con conjuntos de herramienta no lineales, tenacillas endoscopicas, pinzas, disectores, otros tipos de instrumentos de
grapado quirdrgico, dispositivos de sellado y/o corte de vasos motorizados, etc.

Las figuras 1-3 ilustre el conjunto de herramienta 16 que incluye un conjunto de yunque 24 y de cartucho 26. El yunque
24 esta acoplado al conjunto de cartucho 26 mediante un miembro de pivotamiento 28 (figura 9) que facilita el
movimiento del yunque 24 con relacién al conjunto de cartucho 26 entre las posiciones abierta y de sujecién. Aunque
el conjunto de cartucho 26 se muestra que pivota con relacién al yunque 24, se contempla que el conjunto de cartucho
26 podria ser estacionario y el yunque 24 podria pivotar con relacién al conjunto de cartucho 26. El yunque 24 incluye
una parte proximal que soporta o incluye una abrazadera 30. La abrazadera 30 (figura 3) soporta un pasador de
pivotamiento 32 que se extiende radialmente hacia fuera desde la abrazadera 30 en una direccion que se aleja del
conjunto de cartucho 26.

Las figuras 2 y 3 ilustran el conjunto de adaptador 14 que incluye un tubo exterior 40, un miembro de acoplamiento
42, un conjunto de pivotamiento 44, un mecanismo de articulacién 46 y un conjunto de accionamiento 48 (figura 6). El
tubo exterior 40 tiene una parte proximal 40a y una parte distal 40b. La parte proximal 40a del tubo exterior 40 esta
acoplada al mecanismo de articulacién 46 y se describe con mas detalle a continuacion. La parte distal 40b del tubo
exterior 40 soporta el miembro de acoplamiento 42. El miembro de acoplamiento 42 incluye una parte proximal que se
recibe dentro de la parte distal 40b del tubo exterior 40 y la parte distal que soporta el conjunto de herramienta 16. En
algunos aspectos de la divulgacién, la parte proximal del miembro de acoplamiento 42 se asegura de manera fija
dentro de la parte distal 40b del tubo exterior 40 mediante los pasadores 49. La parte distal del miembro de
acoplamiento 42 define una horquilla 50 que soporta, con el pivotamiento permitido, el conjunto de pivotamiento 44 y
el conjunto de herramienta 16, tal como se describe a continuacién. La horquilla 50 incluye unos dedos 52 separados
que definen las aberturas 52a.

El conjunto de pivotamiento 44 incluye una parte de montaje 58 y el primer y segundo enlace de pivotamiento 60a y
60b. La parte de montaje 58 define una ranura longitudinal 62 e incluye una abrazadera de extensién proximal 66 que
soporta un miembro de pivotamiento 68. La ranura longitudinal 62 de la parte de montaje 58 tiene un extremo proximal
curvado hacia dentro 64 que tiene un ancho que disminuye en la direccion distal. La ranura longitudinal 62 recibe el
conjunto de accionamiento 48 (figura 6). El extremo proximal curvo 64 de la ranura longitudinal 62 proporciona una
superficie de soporte para el conjunto de accionamiento 48 cuando el conjunto de herramientas 16 esta articulado. El
miembro de pivotamiento 68 se recibe dentro de la abertura 52a de uno de los dedos 52 de la horquilla 50 del miembro
de acoplamiento 42. El miembro de acoplamiento 44 tiene una parte distal que se recibe dentro de, y asegurada de
manera fija a, la parte proximal del yunque 24 mediante los pasadores (no mostrados). El pasador de pivotamiento 32
de la abrazadera 30 en la parte proximal del yunque 24 se recibe dentro de la otra abertura 52a del otro dedo 52
separado de la horquilla 50 del miembro de acoplamiento 42 para asegurar, con el pivotamiento permitido, el conjunto
de herramienta 16 a la horquilla 50 del miembro de acoplamiento 42.
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Cada uno del primer y segundo enlace de pivotamiento 60a y 60b incluye una superficie de guiado interior 70, una
parte distal 72 y una parte proximal 74. La superficie de guiado interior 70 es esencialmente lineal y las partes distal y
proximal 72 y 74 se curvan hacia fuera en una direccién que se aleja de la superficie de guiado 70, de modo que el
primer y segundo enlace de pivotamiento tengan una configuracién aplanada con forma de C. La parte distal 72 del
primer enlace de pivotamiento 60a esta acoplada, con el pivotamiento permitido, a la parte de montaje 58 en un primer
lado de la ranura longitudinal 62 mediante un miembro de pivotamiento 75a, y la parte distal del segundo enlace de
pivotamiento 60a esta acoplada, con el pivotamiento permitido, a la parte de montaje 58 en un segundo lado de la
ranura longitudinal 62 mediante un miembro de pivotamiento 75b. Las partes proximales 74 del primer y segundo
enlace de pivotamiento 60a y 60b estan acopladas al mecanismo de articulacién 46 tal como se describe a
continuacion. Cabe destacar que los enlaces de pivotamiento 60a y 60b estan asegurados a la parte de montaje 58
de modo que las superficies de guiado interiores 70 de los enlaces de pivotamiento 60a y 60b estén enfrentadas entre
siy situadas proximalmente con respecto a la ranura longitudinal 62, para definir un canal 70a que conduce a la ranura
longitudinal 62 (figura 12) de la parte de montaje 58.

El mecanismo de articulacién 46 incluye una leva de adaptador 80, el primer y segundo enlace de articulacién 82 y 84
y un tubo de soporte interior 86. El primer enlace de articulacion 82 incluye una primera parte de enlace 82a y una
segunda parte de enlace 82b que estan acopladas de manera fija entre si mediante pasadores o remaches (no
mostrados). De manera similar, el segundo enlace de articulacion 84 incluye una primera parte de enlace 84a y una
segunda parte de enlace 84b que estan acopladas de manera fija entre si mediante pasadores o remaches (no
mostradas). Se contempla que el primer y segundo enlace de articulacién 82 y 84 se podrian formar de manera integral
de una sola pieza. El primer enlace de articulacién 82 tiene una parte distal que esta acoplada a la parte proximal 74
del primer enlace de pivotamiento 60a mediante un pasador de pivotamiento 86 y el segundo enlace de articulacion
84 tiene una parte distal que esta acoplada a la parte proximal 74 del segundo enlace de pivotamiento 60b mediante
un pasador de pivotamiento 88. Cada uno del primer y segundo enlace de articulacion 82 y 84 incluye una superficie
interior curvada 90 que esta en contacto con una superficie exterior del tubo de soporte interior 86, de modo que el
primer y segundo enlace de articulacion 82 y 84 estén apoyados, con el movimiento permitido, a lo largo de la superficie
exterior del tubo de soporte interior 86 dentro del tubo exterior 40 (figura 11).

La parte proximal de cada uno de los enlaces de articulacion 82 y 84 soporta un miembro de leva 92 y 94 que se
extiende hacia dentro, respectivamente. Los miembros de leva 92 y 94 estan en contacto con la leva de adaptador 80,
tal como se describe a continuacién, de modo que el movimiento de la leva de adaptador 80 provoque el movimiento
longitudinal del primer y segundo enlace de articulacion 82 y 84 dentro del tubo exterior 40.

Las figuras 3-5, 7 y 8 ilustran la leva de adaptador 80. En algunos aspectos de la divulgacion, la leva de tambor o de
adaptador 80 incluye un cuerpo cilindrico 100 que define un taladro pasante longitudinal 80a y tres canales de leva.
Se contempla que la leva de tambor o de adaptador podria tener diversas configuraciones diferentes en lugar de una
forma de tambor o cilindrica. Los tres canales de leva incluyen un primer canal de leva 102, un segundo canal de leva
104 y un tercer canal de leva 106. La leva de tambor 80 se fija axialmente y esta soportada, con la rotaciéon permitida,
en una parte proximal del conjunto de adaptador 14. Aunque no se muestra, la leva de tambor 80 esta acoplada al
conjunto de mango 12 (figura 1) por medio de engranajes o similares, de modo que se pueda hacer rotar la leva de
tambor 80 de manera selectiva en sentido horario o antihorario.

El taladro longitudinal 80a de la leva de tambor 80 recibe el tubo de soporte interior 86, el primer y segundo enlace de
articulacién 82 y 84, y el tubo exterior 40. El primer canal de leva 102 recibe el miembro de leva 92 del primer enlace
de articulacion 82 y el segundo canal de leva 104 de la leva de tambor 80 recibe el miembro de leva 94 del segundo
enlace de articulacién 84. El primer y segundo canal de leva 102 y 104, respectivamente, estan inclinados en
direcciones diferentes a lo largo del eje geométrico longitudinal "X" del conjunto de adaptador 14, de modo que la
rotacién de la leva de tambor 80 mueva el primer y segundo enlace de articulacion 82 y 84 longitudinalmente en
direcciones opuestas dentro del tubo exterior 40 a lo largo del tubo de soporte interior 86. Tal como se describid
anteriormente, las partes distales del primer y segundo enlace de articulacién 82 y 84, respectivamente, estan
acopladas a lados opuestos de la parte de montaje 58 del conjunto de adaptador 14. Como los enlaces de articulacion
82 y 84 se mueven en direcciones opuestas, la parte de montaje 58 pivota en torno a un eje geométrico transversal
"Z" (figura 1) definido por el miembro de pivotamiento 68 de la parte de montaje 58. El conjunto de herramienta 16
esta soportado en la parte de montaje 58. Por tanto, el movimiento de pivotamiento de la parte de montaje 58 provoca
el movimiento de pivotamiento del conjunto de herramienta 16.

La parte proximal 40a del tubo exterior 40 soporta un miembro de leva 110 que se extiende radialmente hacia fuera
desde el tubo exterior 40, dentro del taladro longitudinal 80a de la leva de tambor 80, hacia el tercer canal de leva 106
de la leva de tambor 80. En algunos aspectos de la divulgacién, el miembro de leva 110 esta asegurado dentro de un
taladro 112 formado en el tubo exterior 40. Como alternativa, el miembro de leva 110 se puede formar integralmente
con el tubo exterior 40. En algunos aspectos de la divulgacion, un miembro de refuerzo 114 esta soportado dentro del
tubo exterior 40 y define un taladro 116 que recibe el miembro de leva 110 para proporcionar soporte adicional al tubo
exterior 40. El tubo exterior 40 también puede incluir una cubierta 120 que se recibe en torno a una parte proximal de
la leva de tambor 80 para encerrar el tercer canal de leva 106. El tercer canal de leva 106 esta configurado para hacer
avanzar o retraer el tubo exterior 40 con relacién al conjunto de mango 12 y la leva de tambor 80 tras la rotacién de la
leva de tambor 80 dentro del conjunto de adaptador 14.
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El tubo de soporte interior 86 soporta un anillo 124 que esta asegurado al tubo de soporte interior 86 y esta situado
distalmente con respecto a la leva de tambor 80 para impedir el movimiento distal de la leva de tambor 80 dentro del
conjunto de adaptador 14. Se sitla una pieza de ajuste 126 entre la leva de tambor 80 y el anillo 124 para minimizar
la friccién entre la leva de tambor 80 y el anillo 124. En algunos aspectos de la divulgacion, el anillo 124 y la leva de
tambor 80 se pueden formar con un metal tal como el acero inoxidable, y la pieza de ajuste se puede formar con
plastico u otro material que tenga un coeficiente de friccién bajo.

La figura 6 ilustra el conjunto de accionamiento 48 que incluye un miembro de sujecién 130, una viga flexible 132, una
viga rigida 134 y un miembro de acoplamiento 136. El conjunto de accionamiento 48 se extiende a través del tubo de
soporte interior 86 del mecanismo de articulacion 46. El miembro de sujecién 130 esta configurado para moverse a
través del conjunto de herramienta 16 con el fin de actuar el conjunto de herramienta 16, tal como se conoce en la
técnica. En algunos aspectos de la divulgacién, el miembro de sujecion 130 incluye una primera viga 138, una segunda
viga 140 y un montante vertical 142. El montante vertical 142 incluye una hoja de cuchilla 144. Cuando se hace avanzar
el miembro de sujecién 130 a través del conjunto de herramienta 16, la primera viga 138 del miembro de sujecién 130
esta en contacto con el yunque 24 y la segunda viga 140 del miembro de sujecién 130 esta en contacto con el conjunto
de cartucho 26 para mover el conjunto de herramienta 16 a la posicion de sujecion (figura 1). A medida que el miembro
de sujecion 130 se mueve a través del conjunto de herramienta 16, el montante vertical 142 entra en contacto con una
corredera de accionamiento (no mostrada) para expulsar las grapas desde el conjunto de cartucho 26 (figura 1). Para
una descripcion detallada de los aspectos ejemplares de la construccion y funcionamiento de un miembro de sujecién
véase la patente de EE. UU. n.? 6.241.139.

La viga flexible 132 incluye un extremo distal que esta asegurado al miembro de sujecion 130 y un extremo proximal
que esta asegurado a la viga rigida 134. La viga flexible 132 se forma con un material que permite que la viga 132 se
flexione cuando el conjunto de herramienta 16 se mueve hasta una posicién articulada (figura 13) para permitir que el
miembro de sujecién 130 se mueva a lo largo del gje longitudinal "Y" (figura 1) del conjunto de herramienta 16 a medida
que se actle el conjunto de herramienta 16, por ejemplo, acero de resorte. La viga rigida 134 define un taladro ciego
140 (figura 13) y esta asegurada al miembro de acoplamiento 136. El miembro de acoplamiento 136 define un canal
roscado 142 que esta alineado con el taladro ciego 140.

El conjunto de adaptador 14 incluye un tornillo de accionamiento 144 que incluye una parte roscada distal 146 que se
recibe dentro del canal roscado 142 del miembro de acoplamiento 136 y se extiende hacia el taladro ciego 140 de la
viga rigida 134. El tornillo de accionamiento 144 incluye una parte proximal 148 que se extiende hacia el conjunto de
mango 12 (figura 1). Aunque no se muestra, el conjunto de mango 12 incluye un mecanismo para rotar el tornillo de
accionamiento 144 dentro del miembro de acoplamiento 136 del conjunto de accionamiento 48, con el fin de mover el
conjunto de accionamiento 48 dentro del conjunto de adaptador 14 y el conjunto de herramienta 16 para actuar el
conjunto de herramienta 16.

Las figuras 10 y 13 ilustran la distancia o longitud de carrera que debe recorrer el conjunto de accionamiento 46 para
actuar en su totalidad el conjunto de herramienta 16, es decir, para expulsar todas las grapas del conjunto de cartucho.
La longitud de carrera "X1" (figura 10}, cuando el conjunto de herramienta 16 esta en una posicion no articulada, difiere
de la longitud de carrera "X2". La raz6n de esta diferencia es que cuando el conjunto de herramienta 16 esta en la
posicion no articulada, el conjunto de accionamiento 46 sigue una linea recta a lo largo del eje geométrico longitudinal
"X" del conjunto de adaptador 14 y a través del eje geométrico de pivotamiento transversal "Z" del conjunto de
herramienta 16 hasta la parte distal del conjunto de herramienta 16. Cuando el conjunto de herramienta 16 esta
articulado (figura 13), el primer y segundo enlace de pivotamiento 60a y 60b dirigen la viga flexible 132 a lo largo de
una trayectoria que esta hacia dentro del eje geométrico de pivotamiento transversal "Z", lo que acorta, por tanto, la
distancia que debe recorrer el conjunto de accionamiento 46 para actuar en su totalidad el conjunto de herramienta
16. Esta diferencia aumenta a lo largo de una curva parabodlica, de modo que aumente la diferencia a una velocidad
mayor a medida que aumente el grado de articulacion. En los dispositivos conocidos, con el fin de compensar esta
distancia, se debia aumentar la longitud del conjunto de herramienta 16 para incluir el espacio muerto de alojamiento
del miembro de sujecién 130 del conjunto de accionamiento 46. Tal como se utiliza en la presente, el "espacio muerto”
es la parte del conjunto de herramienta que no incluye grapas para suturar tejido. Esta divulgaciéon soluciona este
problema proporcionando un mecanismo de articulacion que puede cambiar la posicién del conjunto de herramienta
con relacion al conjunto de accionamiento durante la articulacién, para compensar el cambio en la longitud de carrera
del conjunto de accionamiento.

Las figuras 9-12 ilustran el conjunto de adaptador 14 y el conjunto de herramienta 16 en una posiciéon no articulada
con el conjunto de accionamiento 48 en una posicién totalmente avanzada. En la posicién totalmente avanzada, el
miembro de sujecion 130 esta situado en un extremo distal de una ranura de cuchilla 200 (figura 9) en un cartucho de
grapas 202 del conjunto de cartucho 26. En la posicion no articulada, el miembro de leva 92 del primer enlace de
articulacion 82 se recibe en el primer canal de leva 102 de la leva de tambor 80 (figura 11}, el miembro de leva 94 del
segundo enlace de articulacion 84 se recibe dentro del canal de leva 104 de la leva de tambor 80 y el miembro de leva
110 se recibe dentro del canal de leva 106 de la leva de tambor 80.
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Las figuras 13 y 14 ilustran el conjunto de adaptador 14 y el conjunto de herramienta 16 a medida que se articula el
conjunto de herramienta 16 en la direccién de la flecha "B" en la figura 13 en torno al eje geométrico de pivotamiento
transversal "Z". Cuando se hace rotar la leva de tambor 80 por medio de la manipulacién del conjunto de mango 12
(figura 1) en la direccién de la flecha "C" en las figuras 13 y 14, los miembros de leva 92 y 94 se mueven dentro de los
canales de leva 102 y 104, respectivamente, en direcciones diferentes para mover el primer enlace de articulacién 82
en la direccién de la flecha "D" en la figura 14 y mover el segundo enlace de leva 84 en la direccion de la flecha "E"
en la figura 14. Tal como se describié anteriormente, las partes distales del primer y segundo enlace de leva 82 y 84
estan acopladas a los enlaces de pivotamiento 60a y 60b. Cuando el primer y segundo enlace de articulacién 82 y 84
se mueven en las direcciones D y E (figura 13), se tira del primer enlace de pivotamiento 60a en la direccion de la
flecha "F" en la figura 14 y se empuja el segundo enlace de pivotamiento 60b en la direccién de la flecha "G" en la
figura 14. Este movimiento del primer y segundo enlace de pivotamiento 60a y 60b provoca que el conjunto de
herramienta 16 pivote en torno al eje geométrico transversal "Z" en la direccion de la flecha "H". Tal como se puede
observar en la figura 14, las superficies de guiado 70 del primer y segundo enlace de pivotamiento 60a y 60b definen
el canal 70a a través del cual se extiende la viga flexible 132. El canal 70a se desplaza hacia dentro desde el eje
geométrico de pivotamiento "Z" del conjunto de herramienta 16. Tal como se describidé anteriormente, esto acorta la
longitud de carrera requerida del conjunto de accionamiento 48 para actuar el conjunto de herramienta 16.

Con el fin de compensar el cambio en la longitud de carrera del conjunto de accionamiento de "X1" (figura 10) a "X2",
el miembro de leva 110, que esta situado dentro del canal de leva 106 en la leva de tambor 80 se mueve distalmente
a lo largo del canal de leva 106 en la direccion de la flecha "I" en la figura 14, para hacer avanzar el tubo exterior 40
con relacién al conjunto de accionamiento 48. A medida que el tubo exterior 40 se mueve distalmente en torno al
conjunto de accionamiento 48 con relacion a la leva de tambor 80, se ajusta la longitud del conjunto de adaptador 14
para compensar el cambio en la longitud de carrera. Cabe destacar que la configuracién del canal de leva 106 en la
leva de tambor 80 es tal que el ajuste de la longitud del conjunto de adaptador se produce en mayor grado a medida
que aumenta el grado de articulacion.

Los expertos en la técnica entenderan que los dispositivos y métodos descritos especificamente en la presente e
ilustrados en los dibujos adjuntos son aspectos ilustrativos no limitantes de la divulgacion. Se contempla que los
elementos y caracteristicas ilustrados o descritos en relacion con una realizacion ejemplar se puedan combinar con
los elementos y caracteristicas de otra sin alejarse del alcance de la presente divulgacién. Ademas, un experto en la
técnica apreciara caracteristicas y ventajas adicionales de la divulgacion basandose en los aspectos descritos
anteriormente de la divulgacion. Por consiguiente, la divulgaciéon no se debe limitar a lo que se ha mostrado y descrito
de manera particular, exceptuando lo que se indica en las reivindicaciones adjuntas.
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REIVINDICACIONES
1. Un dispositivo de grapado quirdrgico, que comprende:

un conjunto de herramienta (16) que define un primer eje geométrico longitudinal y que tiene un conjunto de yunque
(24) y de cartucho (26), donde que el yunque esté acoplado al conjunto de cartucho facilita el movimiento del conjunto
de herramienta entre una posicidon abierta y una posicion de sujecion; y

un conjunto adaptador (14) que define un segundo eje geométrico longitudinal y que incluye:

un tubo exterior (40} que tiene una parte proximal y una parte distal, la parte distal del tubo exterior que soporta el
conjunto de herramienta de modo que el conjunto de herramienta se pueda mover desde una posicién no articulada,
en la que el primer eje geométrico longitudinal del conjunto de herramienta estd alineado con el segundo eje
geométrico longitudinal del conjunto de adaptador, y una posicién articulada, en la que el primer eje geométrico
longitudinal del conjunto de la herramienta esta desalineado con el segundo eje geométrico longitudinal del conjunto
del adaptador;

un conjunto de accionamiento (48) que tiene una viga flexible (132} y un miembro de sujecién (130), teniendo la viga
flexible una parte proximal y una parte distal, donde el miembro de sujecién esta apoyado en la parte distal de la viga
flexible, el conjunto de accionamiento se puede mover entre una posicién retraida y una posicién avanzada, para
mover el miembro de sujecion a través del conjunto de herramienta, con el fin de mover el conjunto de herramienta
desde la posicion abierta hasta la posicién de sujecidon y expulsar las grapas desde el conjunto de cartucho;

un mecanismo de articulacion (46) que incluye una leva de adaptador (80) y un primer y segundo enlace de articulacién
(82, 84), definiendo la leva de adaptador un primer canal de leva (102} y,

un segundo canal de leva (104), teniendo el primer enlace de articulacion una parte distal acoplada al conjunto de
herramienta y una parte proximal que soporta un primer miembro de leva (92) que se recibe dentro del primer canal
de leva de la leva de adaptador, teniendo el segundo enlace de articulacién una parte distal acoplada al conjunto de
herramienta y una parte proximal que soporta un segundo miembro de leva (94} que se recibe dentro del segundo
canal de leva (104) de la leva de adaptador (80), donde el movimiento de rotacion de la leva de adaptador (80) provoca
el movimiento del primer y segundo enlace de articulacion para mover el conjunto de herramienta entre

la posicion no articulada y la posicién articulada
caracterizado porque
la leva de adaptador define ademas un tercer canal de leva (106) y porque

la parte proximal (40a) del tubo exterior soporta una tercera leva (110) que se recibe dentro del tercer canal de leva
(106) de la leva de adaptador, y

donde el movimiento de rotacién de la leva de adaptador (80) provoca ademas que el movimiento del tubo exterior
con relacion al conjunto de accionamiento cambie una posicion del conjunto de herramienta con relacién al conjunto
de accionamiento.

2. El dispositivo de grapado quirtrgico de la reivindicacién 1, donde la leva de adaptador (80) es cilindrica y define un
taladro pasante longitudinal.

3. El dispositivo de grapado quirtrgico de la reivindicacion 2, donde la parte proximal (40a) del tubo exterior (40) se
recibe dentro del taladro pasante longitudinal (80a) de la leva de adaptador (80).

4. El dispositivo de grapado de la reivindicacién 3, donde el primer y segundo canal de leva (102, 104) estan
configurados para accionar el primer y segundo enlace de articulacién en direcciones opuestas entre si.

5. El dispositivo de grapado de la reivindicacién 4, donde el conjunto de adaptador incluye un tubo de soporte interior
(86) que soporta el primer y segundo enlace de articulacion (82, 84) dentro del tubo exterior; preferentemente, donde
el primer y segundo enlace de articulacion incluyen unas superficies interiores curvas (90) que estan en contacto con
una superficie exterior del tubo de soporte interior (86).

6. El dispositivo de grapado de cualquier reivindicacion anterior, donde el conjunto de adaptador incluye un conjunto
de pivotamiento (44) para acoplar, con el pivotamiento permitido, el conjunto de herramienta al tubo exterior (40) del
conjunto de adaptador, incluyendo el conjunto de pivotamiento (44) una parte de montaje (58) y un primer y segundo
enlace de pivotamiento (60a, 60b); preferentemente, donde la parte de montaje esta asegurada al conjunto de
herramienta y esta acoplada, con el pivotamiento permitido, a la parte distal del tubo exterior (40), definiendo la parte
de montaje una ranura longitudinal (62) para facilitar el paso del conjunto de accionamiento.

9
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7. El dispositivo de grapado de la reivindicacion 6, donde el primer enlace de pivotamiento (60a) tiene una parte
proximal acoplada al primer enlace de articulacion (82) y una parte distal acoplada a la parte de montaje (58) del
conjunto de pivotamiento, y el segundo enlace de pivotamiento (60b) tiene una parte proximal acoplada al segundo
enlace de articulacién (84) y una parte distal acoplada a la parte de montaje del conjunto de pivotamiento;
preferentemente, donde el primer y segundo enlace de pivotamiento (60a, 60b) estan situados en lados opuestos de
la viga flexible del conjunto de accionamiento y definen un canal que esta alineado con la ranura longitudinal formada
en la parte de montaje.

8. El dispositivo de grapado de la reivindicacién 7, donde cada uno del primer y segundo enlace de pivotamiento tiene
una superficie de guiado interior que estéd en contacto con la viga flexible (132) del conjunto de accionamiento;
preferentemente, donde la superficie de guiado interior (70) es esencialmente lineal.

9. El dispositivo de grapado de cualquier reivindicacién anterior, que incluye ademas un miembro de accionamiento
en contacto con el conjunto de accionamiento para mover el conjunto de accionamiento entre sus posiciones retraida
y avanzada.

10. El dispositivo de grapado de la reivindicacion 9, donde el miembro de accionamiento es un tornillo de accionamiento
(144).

11. El dispositivo de grapado de cualquiera de las reivindicaciones 6 a 8, que incluye ademas un miembro de

acoplamiento soportado en la parte distal del tubo exterior, definiendo el miembro de acoplamiento (42) una horquilla
(50) que esta acoplada, con el pivotamiento permitido, a la parte de montaje.
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