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Relatorio Descritivo da Patente de Invengao para "APARE-
LHO DE GRAMPEAMENTO CIRURGICO".

Campo da Invencao

[001] A presente invengao refere-se em geral a instrumentos ci-
rurgicos endoscopicos incluindo, mas nao limitados a, instrumentos de
grampeamento cirurgicos configurados para uso com unidades de car-
ga descartaveis que sdo capazes de aplicar linhas de grampos ao te-
cido enquanto corta o tecido entre as referidas linhas de grampos e,
mais particularmente, a aprimoramentos relativos aos referidos instru-
mentos e unidades de carga descartaveis.

Antecedentes

[002] Os pedidos de patente US a seguir, os quais estdo aqui in-
corporados por referéncia, sdo comumente cessionados pelo cessio-
nario do presente pedido:

(1) Pedido de patente US intitulado Surgical Stapling Appa-
ratus With Load-Sensitive Firing Mechanism para Geoffrey C. Hueil et
al., Docket No. END6215USNP/070332;

(2) Pedido de patente US intitulado Surgical Stapling Appa-
ratus With Interlockable Firing System para Steven G. Hall et al.,
Docket No. END6217USNP/070334;

(3) Pedido de patente US intitulado Articulatable Loading
Units For Surgical Stapling and Cutting Instruments para Jerome R.
Morgan et al., Docket No. END 6218USNP/070335;

(4) Pedido de patente US intitulado Surgical Stapling Appa-
ratus With Reprocessible Handle Assembly para Kevin R. Doll et al.,
Docket No. END6220USNP/070337;

(5) Pedido de patente US intitulado Surgical Stapling Appa-
ratus With Articulatable Components para Kevin R. Doll et al., Docket
No. END6224USNP/070341;

(6) Pedido de patente US intitulado Surgical Stapling Appa-
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ratus With Retractable Firing Systems para Geoffrey C. Hueil et al.,
Docket No. END6227USNP/070344.

[003] Instrumentos cirurgicos endoscopicos sdao com frequéncia
preferidos em relagdo aos dispositivos cirurgicos tradicionais abertos
uma vez que uma menor incisao tende a reduzir o tempo de recupera-
cao do pos-operatério e as complicagdes. Consequentemente, um de-
senvolvimento significante alcangou uma faixa de instrumentos cirurgi-
cos endoscoépicos que sdo adequados para a disposicdo precisa de
uma extremidade executora distal em um campo cirurgico desejado
através da canula de um trocarte. As referidas extremidades executo-
ras distais engatam o tecido em uma série de maneiras para alcangar
um efeito diagndstico ou terapéutico (por exemplo, endocortador, pin-
¢a, cortador, grampeadores, aplicador de grampos, dispositivo de
acesso, dispositivo de envio de terapia de farmaco/gene, e dispositivo
de energia usando ultrassom, RF, laser, etc.).

[004] Grampeadores cirurgicos conhecidos incluem uma extremi-
dade executora que simultaneamente produz uma incisao longitudinal
no tecido e aplica linhas de grampos em lados opostos da incisdo. A
extremidade executora inclui um par de membros de mandibulas coo-
perantes que, se o instrumento € pretendido para aplicacdes endosco-
picas ou laparoscopicas, sdo capazes de passar através da passagem
da canula. Um dos membros de mandibula recebe um cartucho de
grampos dotado de pelo menos duas fileiras de grampos lateralmente
espacadas. O outro membro de mandibula define uma bigorna dotada
de bolsos de formacédo de grampos alinhados com as fileiras de gram-
pos no cartucho. O instrumento comumente inclui uma pluralidade de
cunhas alternadas as quais, quando direcionadas distalmente, passam
através de aberturas no cartucho de grampos e engatam direcionado-
res que suportam os grampos para efetuar o acionamento dos gram-

pos em dire¢ao da bigorna.
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[005] Diferentes tipos de grampeadores cirurgicos adequados
para aplicacbes endoscopicas sdo conhecidos. Por exemplo, um tipo
de grampeador cirurgico emprega um cartucho de grampos. O cartu-
cho de grampos tipicamente suporta uma pluralidade de grampos ori-
entados em ambos os lados de uma fenda que se estende longitudi-
nalmente no corpo do cartucho a qual é adaptada para receber um
membro de corte que é orientado longitudinalmente através do mes-
mo. Na medida em que o membro de corte é direcionado através da
fenda do cartucho, os grampos séo direcionados para cima para den-
tro da porgéo de bigorna do instrumento. O membro de corte pode ser
suportado em um membro de direcionamento que compreende uma
porcdo do instrumento afastada do cartucho. Exemplos dos referidos
tipos de dispositivos sdo descritos em Patente US No. 6,905,057 para
Jeffrey S. Swayze e Frederick E. Shelton, IV, intitulada Surgical Sta-
pling Instrument Incorporating a Firing Mechanism Having a Linked
Rack Transmission e Patente US No. 7,083,075 para Jeffery S. Sway-
ze, Frederick E. Shelton, IV, Kevin Ross Doll, e Douglas B. Hoffman
intitulada Multi-Stroke Mechanism With Automatic End of Stroke Re-
tractions, a descricdo das quais estdo aqui incorporadas por referéncia
em sua totalidade.

[006] Outros tipos de instrumentos cirdrgicos de grampeamento
sdo configurados para operar com unidades de carregamento descar-
taveis (DLU's) que sao construidos para suportar um conjunto de car-
tucho e faca no mesmo. Tais dispositivos que sao projetados para
acomodar suporte de DLU's para oferecer a vantagem de uma lamina
de faca "fresca" para cada disparo do instrumento. Um exemplo de tal
instrumento cirurgico de grampeamento e disposicdo de DLU é des-
crito na patente US 5,865,361 para Milimiman, e outro, descricao da
qual é aqui incorporado aqui por referéncia em sua totalidade.

[007] Dependendo da natureza da operacgao, pode ser desejavel
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se ajustar o posicionamento da DLU ou extremidade executora de um
instrumento cirdrgico endoscopico. Em particular, € com frequéncia
desejavel se orientar a DLU ou extremidade executora em um angulo
com relag&o ao eixo longitudinal do eixo do instrumento. O movimento
transverso ou ndo axial da DLU ou extremidade executora com relagao
ao eixo do instrumento € com frequéncia convencionalmente referido
como "articulacéo". O referido posicionamento articulado permite que o
médico mais facilmente engate o tecido em alguns casos, tal como
atras de um o6rgéo. Adicionalmente, o posicionamento articulado per-
mite vantajosamente que a DLU ou um endoscopio seja posicionado
atras da extremidade executora sem ser bloqueado pelo eixo do ins-
trumento.

[008] Abordagens para articular um aparelho de grampeamento
cirurgico tendem a ser complicadas ao integrar o controle da articula-
¢ao junto com o controle do fechamento da extremidade executora pa-
ra prender tecido e acionar a extremidade executora (isto €, grampear
e seccionar) dentro de restricbes de pequeno diametro de um instru-
mento endoscopico. Em geral, os trés movimentos de controle sao to-
dos transferidos através do eixo como translag¢des longitudinais. Por
exemplo, Patente US No. 5,673,840 para Schulze et al., a descrigao
da qual se encontra aqui incorporada por referéncia, descreve um me-
canismo de articulagao similar a um acordeom ("pescoco flexivel") que
€ articulada ao seletivamente puxar uma das duas hastes de conexao
através do eixo, cada haste deslocada respectivamente em lados
opostos a linha central do eixo. As hastes de conexao se entrosam
através de posicdes distintas.

[009] Outro exemplo de controle longitudinal de um mecanismo
de articulagao é a Patente US No. 5,865,361 que inclui um link de arti-
culagao deslocado a partir de um pivé came de modo que a translagao

longitudinal de propulsdo ou atragéo do link de articulagao efetua a ar-
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ticulagdo no lado respectivo. De modo similar, a Patente US No.
5,797,537 descreve uma haste similar que passa através do eixo para
efetuar a articulagédo. Ainda outros exemplos de dispositivos de gram-
peamento cirurgicos articulaveis sdo descritos nas Patentes US Patent
Nos. 6,250,532 e 6,644,532.

[010] Em virtude destes tipos de sistemas de acionamento co-
mumente empregados em relagdo as DLU’s, as configuragdes de aci-
onador para a articulagdo da DLU deve com frequéncia gerar grandes
quantidades de torque para vergar a estrutura de acionamento. Este
problema é exacerbado pela falta de espaco disponivel para acomodar
dispositivos de acionamento que s&o suficientemente grandes para
gerar as referidas forgas necessarias. Adicionalmente, as configura-
cdes de articulagado anteriores necessitavam que o médico usasse as
duas maos para articular o dispositivo.

[011] Assim, ha uma necessidade de um instrumento de corte e
grampeamento cirurgico que seja configurado para acomodar DLU’s e
que seja dotado de capacidades de articulagao aprimoradas incluindo
a habilidade de articular o instrumento usando uma méao.

SUMARIO

[012] Em um aspecto da presente invencéo, € proporcionado um
aparelho de grampeamento cirurgico que é dotado de um conjunto de
haste que inclui um alojamento de haste e uma haste movel que é moé-
vel com relacédo ao alojamento de haste através de um passo de acio-
namento. Um eixo de acionamento pode ser suportado pelo menos em
parte no interior do alojamento de haste e ser montado para gerar mo-
vimento de acionamento em resposta em resposta a manipulagado da
haste movel. Um recobrimento giratério pode ser acoplado de modo
movel ao alojamento de haste e ser dotado de um corpo alongado
acoplado ao mesmo para percurso rotacional com 0 mesmo sobre um

eixo longitudinal definido pelo corpo alongado. O corpo alongado pode
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ser dotado de uma extremidade distal que é configurada para ser fin-
cada de modo operacional a unidade de carga descartavel e de uma
extremidade proximal que é configurada para interfacear com o eixo
de acionamento, para transferir os movimentos de acionamento a par-
tir do eixo de acionamento a unidade de carga descartavel. O aparelho
de grampeamento cirurgico pode adicionalmente ser dotado de um
sistema de rotacao travavel para seletivamente travar o recobrimento
giratério para evitar a rotagdo do mesmo sobre o eixo longitudinal.
[013] Em outro aspecto geral das diversas modalidades da pre-
sente invengéo é proporcionado um aparelho de grampeamento cirur-
gico que pode ser dotado de um conjunto de haste que inclui uma has-
te movel e um alojamento de haste estacionaria. A haste mével pode
ser movel através dos passos de acionamento com relagéo ao aloja-
mento de haste estacionaria. Um eixo de acionamento pode ser supor-
tado pelo menos em parte dentro do alojamento de haste e pode ser
montado para gerar movimentos de acionamento em resposta a mani-
pulacdo da haste movel. O aparelho de grampeamento cirdrgico pode
adicionalmente incluir um corpo alongado que é dotado de uma extre-
midade distal que € configurada para ser fixada de modo operacional a
unidade de carga descartavel e uma extremidade proximal que interfa-
ceia com o eixo de acionamento para transferir os movimentos de aci-
onamento a partir do eixo de acionamento a unidade de carga descar-
tavel. Um sistema de articulagdo pode ser suportado de modo opera-
cional pelo conjunto de haste e configurado para interfacear com o
corpo alongado para seletivamente aplicar os movimentos de articula-
¢ao a mesma em resposta a manipulacéo de um gatilho de articulagao
suportado de modo operacional adjacente a haste movel de modo que
o gatilho de articulagdo possa ser operado pela mesma mé&o usada
para manipular a haste mével.

[014] Em outro aspecto geral das diversas modalidades da pre-
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sente invencao € proporcionado um aparelho de grampeamento cirur-
gico que pode ser dotado de um conjunto de haste que inclui uma has-
te movel e um alojamento de haste estacionaria. A haste mével pode
ser movel através dos passos de acionamento com relagdo ao aloja-
mento de haste estacionaria. Um eixo de acionamento pode ser supor-
tado pelo menos em parte dentro do alojamento de haste e pode ser
montado para movimento longitudinal no mesmo em resposta a mani-
pulacdo da haste movel através de passos de acionamento. O apare-
Iho de grampeamento cirurgico pode adicionalmente ser dotado de um
corpo alongado que se salienta a partir do alojamento de haste. O cor-
po alongado pode ser dotado de uma extremidade distal que € confi-
gurada para ser fixada de modo operacional a uma unidade de carga
descartavel e uma extremidade proximal que € configurada para inter-
facear com o eixo de acionamento para transferir os movimentos de
acionamento a partir do eixo de acionamento para uma unidade de
carga descartavel. Um sistema de articulagdo pode ser suportada de
modo operacional pelo conjunto de haste e pode ser configurado para
interfacear com o corpo alongado para seletivamente aplicar os movi-
mentos de articulagdo a mesma. Um arranjo seletor pode ser configu-
rado para interfacear com a haste movel, o eixo de acionamento e o
sistema de articulacdo, de modo que quando o arranjo seletor esta na
orientagdo de acionamento, a manipulacdo da haste movel através
dos passos de acionamento aciona o eixo de acionamento e quando o
arranjo seletor esta na orientagdo de articulagcdo, a manipulagado da
haste movel através dos passos de acionamento aciona o sistema de
articulacao.

[015] Em outro aspecto geral das diversas modalidades da pre-
sente invengao é proporcionado um mecanismo de articulagado para
um aparelho de grampeamento cirurgico que pode ser dotado de um

alojamento de haste e um corpo alongado que se salienta a partir do
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alojamento de haste e € configurado para ser acoplado de modo ope-
racional a uma unidade de carga descartavel e articulavel que respon-
de ao movimento axial transmitido pelo corpo alongado. Diversas mo-
dalidades do mecanismo de articulacdo podem incluir um membro de
translacdo que € suportado de modo mével dentro da porgao do alo-
jamento de haste para movimento longitudinal seletivo no mesmo. O
membro de translagdo pode interfacear com o corpo alongado. Um
disco de came giratério pode ser suportado de modo rotacional pelo
conjunto de haste e configurado para interfacear com o membro de
translacao de modo que a rotagao do disco de came em uma primeira
direcao move o membro de translacdo em uma primeira dire¢ao axial e
a rotagao do disco de came giratério em uma segunda diregdo move o
membro de translagdo em uma segunda diregao axial.

[016] Em um outro aspecto geral das diversas modalidades da
presente invencao, é proporcionado um mecanismo de articulagao para
um aparelho de grampeamento cirurgico que € dotado de um alojamen-
to de haste e de um corpo alongado que se salienta a partir do aloja-
mento de haste e é configurado para ser acoplado de modo operacional
a uma unidade de carga descartavel e articulavel que responde aos
movimentos axiais transmitidos pelo corpo alongado. As diversas moda-
lidades do mecanismo de articulagdao podem compreender um membro
de translagcao que é suportado de modo movel dentro da porg¢ao do alo-
jamento de haste para movimento longitudinal seletivo no mesmo. O
membro de translacao pode interfacear com o corpo alongado. Um anel
de articulagado pode ser suportado de modo giratorio dentro da porgéo
do conjunto de haste e ser configurado para interfacear de modo opera-
cional com o membro de translagdo de modo que a rotacdo do anel de
articulacdo dentro do alojamento de haste em uma primeira direcao,
move 0 membro de translacdo em uma primeira direcdo axial e a rota-

cao do anel de articulagdo em uma segunda direcdo move 0 membro
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de translacdo em uma segunda direcdo axial. Um botdo de articulagéo
pode ser suportado de modo mével pelo alojamento de haste e pode
ainda ser configurado para interfacear com o anel de articulagéo para
proporcionar movimentos rotatérios ao mesmo.

Breve Descricao das Figuras

[017] Os desenhos anexos, 0s quais sao incorporados e consti-
tuem uma parte da presente especificacao, ilustram modalidades da
presente invengao, e, junto com a descrigao das diversas modalidades
da presente invencio oferecidas acima, e a descricdo detalhada das
modalidades oferecida abaixo, servem para explicar os diversos prin-
cipios da presente invencgao.

[018] A Figura 1 € uma vista em perspectiva de um aparelho de
grampeamento cirurgico reutilizavel das diversas modalidades da pre-
sente invengdo com uma unidade de carga descartavel articulavel
acoplada ao mesmo.

[019] A Figura 2 € uma vista em perspectiva de um aparelho de
grampeamento cirurgico reutilizavel das diversas modalidades da pre-
sente invengdo com uma unidade de carga descartavel nao articulavel
acoplada ao mesmo.

[020] A Figura 3 € uma vista em perspectiva parcial explodida
de uma modalidade de fixacdo de rapida desconexdo da presente
invencao.

[021] A Figura 4 é uma vista de conjunto explodida de um apare-
Iho de grampeamento cirurgico reutilizavel das diversas modalidades
da presente invencao.

[022] A Figura 5 é uma outra vista de conjunto explodida do apa-
relho de grampeamento cirurgico reutilizavel da Figura 4.

[023] A Figura 6 € uma vista de conjunto explodida de uma por-
c¢ao de uma modalidade do conjunto de haste do aparelho de grampe-

amento cirurgico reutilizavel das Figuras 4 e 5.
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[024] A Figura 7 é uma vista em perspectiva lateral direita parcial de
uma modalidade do conjunto de acionamento da presente invengéo.
[025] A Figura 8 é uma vista em perspectiva lateral esquerda
parcial da modalidade do conjunto de acionamento da Figura 7.

[026] A Figura 9 € uma vista lateral esquerda da modalidade do
conjunto de acionamento das Figuras 7 e 8.

[027] A Figura 10 € uma vista de conjunto explodida de uma mo-
dalidade de conjunto de haste de controle das diversas modalidades
da presente invengao.

[028] A Figura 11 € uma vista de conjunto explodida de uma mo-
dalidade de mecanismo de articulagao e conjunto de botdo de rotacao
da presente invengao.

[029] A Figura 12 é uma vista em perspectiva de um aparelho de
grampeamento cirurgico reutilizavel contaminado das Figuras 1 e 2
com a unidade de carga descartavel destacada a partir do mesmo.
[030] A Figura 13 é uma vista em perspectiva do aparelho de
grampeamento cirurgico reutilizavel contaminado da Figura 12 com a
haste de controle estendida para fora da extremidade distal do corpo
alongado.

[031] A Figura 14 é uma representagcdo diagramatica de um
grupo de agdes da modalidade de método de limpeza da presente
invencao.

[032] Figura 15 é uma vista em perspectiva ilustrando a submer-
sao da haste de controle estendida para dentro da solugcéo de limpeza.
[033] A Figura 16 é outra representagcao diagramatica de outro
grupo de acdes da modalidade de método de limpeza da presente
invencao.

[034] A Figura 17 € uma vista em perspectiva ilustrando a sub-
mersao de diversos componentes de uma modalidade da presente in-

vengao em uma solugao de limpeza.
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[035] A Figura 18 € uma vista lateral de uma modalidade do con-
junto de acionamento das diversas modalidades da presente invengéo.
[036] A Figura 19 € uma representagédo diagramatica de um gru-
po de agdes de um método de remontagem da modalidade da presen-
te invencgao.

[037] A Figura 20 é uma vista explodida ilustrando o uso de uma
bandeja de montagem de uma modalidade da presente invengao.

[038] A Figura 21 é uma vista em perspectiva de outro aparelho
de grampeamento cirurgico de uma modalidade da presente invengao
fixado a uma unidade de carga descartavel ndo articulavel.

[039] A Figura 22 é uma vista de conjunto explodida de um con-
junto de haste do aparelho de grampeamento cirurgico ilustrado na
Figura 21.

[040] A Figura 23 é uma vista de conjunto explodida de outra
modalidade de mecanismo sensor de unidade de carga descartavel
das diversas modalidades da presente invencao.

[041] A Figura 24 é uma vista de conjunto explodida de outra
modalidade de mecanismo de articulagdo e conjunto de botao de rota-
¢cao da presente invengao.

[042] A Figura 25 é uma vista de conjunto explodida de um con-
junto de gatilho de liberacdo de acionamento de uma modalidade da
presente invencgao.

[043] A Figura 26 ¢ vista de montagem parcial do conjunto de ga-
tilho de liberagao de acionamento ilustrado na Figura 25.

[044] A Figura 27 € uma vista de montagem de uma modalidade
do conjunto de haste da presente invencao.

[045] A Figura 28 € uma outra vista de montagem de uma moda-
lidade do conjunto de haste da presente invencdo com a haste movel
do mesmo puxada contra a porgao de haste estacionaria para fechar a

bigorna na unidade de carga descartavel.
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[046] A Figura 29 é outra vista de montagem de uma modalidade
do conjunto de haste da presente invengdo com a haste médvel retor-
nada para a posi¢ao de partida apés a bigorna ter sido fechada.

[047] A Figura 30 é outra vista de montagem de uma modalidade
do conjunto de haste da presente invengéo antes de ativar o gatilho de
liberagao de acionamento.

[048] A Figura 31 é outra vista de montagem de uma modalidade
do conjunto de haste da presente invengao com o gatilho de liberagao
de acionamento ativado.

[049] A Figura 32 é outra vista de montagem de uma modalidade
do conjunto de haste da presente invengédo com o gatilho de liberagao
de acionamento ativado e a haste mével comecando a ser acionada.
[050] A Figura 33 é outra vista de montagem de uma modalidade
do conjunto de haste da presente invengao com o gatilho de liberagao
de acionamento ativado com a haste movel do mesmo puxada contra
a porcao de haste estacionaria.

[051] A Figura 34 é vista de montagem parcial de outra modali-
dade do gatilho de liberagao de acionamento da presente invengao.
[052] A Figura 35 € uma vista em perspectiva de outra modalida-
de de aparelho de grampeamento cirurgico da presente invengao.

[053] A Figura 36 € uma vista de montagem parcial explodida de
uma porgao do conjunto de haste e cobertura giratéria do aparelho de
grampeamento cirurgico da Figura 35.

[054] A Figura 37 é uma vista em perspectiva de uma modalidade
da porcao do aparelho de grampeamento cirurgico das Figuras 35 e 36
com uma porcao do alojamento de haste removida para mostrar os
diversos componentes no mesmo no modo de rotagao.

[055] A Figura 38 é uma vista lateral da por¢ao da modalidade do
aparelho de grampeamento cirurgico ilustrada na Figura 36 com o bo-

tdo seletor do mesmo em uma posigcao destravada distal.
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[056] A Figura 39 € uma vista ampliada do parafuso desengatado
a partir do anel de travamento de rotagcdo quando o aparelho esta no
modo de rotacao.

[057] A Figura 40 é uma vista em segéo transversal do aparelho de
grampeamento cirurgico tomada ao longo da linha 40 - 40 na Figura 38.
[058] A Figura 41 é uma vista de topo parcial do aparelho de
grampeamento cirurgico das Figuras 35 - 40 com a por¢cdo de empu-
nhamento mostrada em secao transversal.

[059] A Figura 42 é uma vista em perspectiva de uma por¢ao da
modalidade do aparelho de grampeamento cirurgico das Figuras 35 -
41 com uma porgao do alojamento de haste removida para mostrar os
diversos componentes no mesmo no modo de articulagao.

[060] A Figura 43 é uma vista lateral da por¢ao da modalidade do
aparelho de grampeamento cirurgico ilustrado na Figura 36 com o bo-
tdo seletor do mesmo em uma posicao travada proximal.

[061] A Figura 44 é uma vista ampliada do parafuso engatando
o anel de travamento de rotacao para travar o aparelho no modo de
articulacao.

[062] A Figura 45 é uma vista em sec¢ao transversal parcial do
aparelho de grampeamento cirurgico da Figura 43 tomada ao longo da
linha 45 - 45 na Figura 43.

[063] A Figura 46 é uma vista em secao transversal parcial de um
conjunto de haste de um aparelho de grampeamento cirurgico da pre-
sente invengao empregando um membro de translagao alternativo.
[064] A Figura 47 € uma vista em perspectiva de outra modalida-
de do aparelho de grampeamento cirurgico da presente invencgao.
[065] A Figura 48 é uma vista em perspectiva ampliada do con-
junto de porgcao de haste do instrumento de grampeamento cirurgico
da Figura 47 com uma porgao do alojamento de haste removida para

maior clareza.
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[066] A Figura 49 é vista lateral parcial do conjunto de haste ilus-
trado na Figura 49 com uma porgao do alojamento de haste removida
para maior clareza.

[067] A Figura 50 é uma vista de topo parcial do conjunto de has-
te ilustrado na Figura 49 com alguns componentes mostrados em se-
cao transversal e com o sistema de articulagdo do mesmo em uma po-
sicao travada.

[068] A Figura 51 € uma vista de topo parcial do conjunto de has-
te ilustrado nas Figuras 49 e 50 com alguns componentes mostrados
em secao transversal e com o sistema de articulagdo do mesmo em
uma posicao destravada.

[069] A Figura 52 é uma vista em perspectiva de outra modalida-
de do aparelho de grampeamento cirurgico da presente invengao.

[070] A Figura 53 é uma vista de montagem em perspectiva do
conjunto de por¢cao de haste do aparelho de grampeamento cirurgico
da Figura 52 com uma porcao do alojamento de haste removida e o
cilindro sensor omitido para maior clareza.

[071] A Figura 54 é uma vista de montagem em perspectiva de
lado esquerdo de uma por¢ao do conjunto de haste do aparelho de
grampeamento cirurgico das Figuras 52 e 53 com o alojamento remo-
vido para maior clareza.

[072] A Figura 55 é uma vista de montagem em perspectiva de
lado direito de uma porg¢do do conjunto de haste do aparelho de gram-
peamento cirurgico das Figuras 52 - 54 com o alojamento removido
para maior clareza.

[073] A Figura 56 é uma vista lateral de uma porgao das modali-
dades do sistema de articulagao, engrenagem e botao seletor de arti-
culagédo com o botao de articulagdo em uma posi¢ao neutra.

[074] A Figura 57 é outra vista lateral das modalidades do siste-

ma de articulacdo, engrenagem e botédo seletor de articulagdo com o
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botdo de articulagdo na posicéo de articulacdo esquerda.

[075] A Figura 58 é outra vista lateral das modalidades do siste-
ma de articulagdo e engrenagem e botédo seletor de articulagdo com o
botdo de articulagdo na posicéo de articulacéo direita.

[076] A Figura 59 € uma vista de fundo do botdo seletor de en-
grenagem, conjunto de engrenagem de acionamento, trem de engre-
nagem de transferéncia de articulagdo e barra de acionamento de uma
modalidade da presente invengdo com o bot&o seletor de engrenagem
seletora na posicao de articulagao.

[077] A Figura 60 € uma vista de fundo do botdo seletor de en-
grenagem, conjunto de engrenagem de acionamento, trem de engre-
nagem de transferéncia de articulagédo e barra de acionamento de uma
modalidade da presente invengdo com o bot&o seletor de engrenagem
seletora na posicao de acionamento.

[078] A Figura 61 € uma vista ampliada da modalidade do botao
seletor de engrenagem na posig¢ao de articulagao.

[079] A Figura 62 € uma vista em sec¢ao transversal do botao se-
letor de engrenagem modalidade na posi¢ao de acionamento.

[080] A Figura 63 € uma vista de extremidade dos diversos
componentes do aparelho de grampeamento cirurgico em um modo
de articulacao.

[081] A Figura 64 é outra vista de extremidade dos componentes
ilustrados na Figura 63 em um modo de acionamento.

[082] A Figura 65 € uma vista em perspectiva em sec¢ao transver-
sal parcial de uma modalidade alternativa do mecanismo de articula-
¢ao da presente invengao.

[083] A Figura 66 € uma vista de topo em segao transversal par-
cial do mecanismo de articulagéo da Figura 65.

[084] A Figura 67 ilustra uma posi¢ao do disco de came e pino de

articulagdo da modalidade do mecanismo de articulagdo das Figuras
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65 e 66 em uma posicao articulada esquerda.

[085] A Figura 68 ilustra uma posigédo do disco de came e pino de
articulacédo da modalidade do mecanismo de articulacdo das Figuras
65 e 66 em uma posicgao retilinea (ndo articulada).

[086] A Figura 69 ilustra uma posigédo do disco de came e pino de
articulagao da modalidade do mecanismo de articulagao das Figuras
65 e 66 em uma posicao articulada direita.

[087] A Figura 70 é uma vista plana em secéo transversal de uma
porcao da modalidade de outro mecanismo de articulagao da presente
invencao.

[088] A Figura 71 € uma vista em secgao transversal parcial de
uma por¢ao da modalidade do mecanismo de articulagao da Figura 70.
[089] A Figura 72 é uma vista lateral de outra modalidade do me-
canismo de articulagao da presente invengédo com alguns dos compo-
nentes do mesmo mostrados em secio transversal.

[090] A Figura 73 é uma vista em secéao transversal da modalida-
de do mecanismo de articulagdo da Figura 72 tomada ao longo da li-
nha 73 - 73 na Figura 72.

[091] A Figura 74 é uma vista lateral de outra modalidade do me-
canismo de articulagdo da presente invencdo com alguns dos compo-
nentes do mesmo mostrados em secéao transversal.

[092] A Figura 75 é uma vista em perspectiva de uma modali-
dade de anel de articulagcdo externo do mecanismo de articulagcao da
Figura 74.

[093] A Figura 76 € uma vista em perspectiva lateral esquerda de
outra modalidade de aparelho de grampeamento cirurgico da presente
invencao.

[094] A Figura 77 € uma vista em perspectiva lateral direita de
outra modalidade do aparelho de grampeamento cirurgico ilustrada na
Figura 76.
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[095] A Figura 78 é uma vista de conjunto explodida do segmento
de alojamento direito do conjunto de haste com a cobertura removivel
destacada a partir do segmento de alojamento.

[096] A Figura 79 é outra vista do segmento de alojamento direito
do conjunto de haste com a cobertura removivel destacada a partir do
segmento de alojamento.

[097] A Figura 80 € uma vista lateral direita do conjunto de haste
do aparelho de grampeamento cirurgico ilustrado nas Figuras 76 - 78.
[098] A Figura 81 é uma vista em secédo transversal do conjunto
de alojamento tomada ao longo da linha 81 - 81 na Figura 80.

[099] A Figura 82 € uma vista em sec¢ao transversal do conjunto
de alojamento tomada ao longo da linha 82 - 82 na Figura 80.

[0100] A Figura 83 € uma vista em sec¢ao transversal de uma por-
¢ao do conjunto de alojamento e botdo de elevagcdo tomada ao longo
da linha 83 - 83 na Figura 80.

[0101] A Figura 84 € uma vista lateral direita do conjunto de haste
do aparelho de grampeamento cirurgico ilustrado nas Figuras 76 - 83
com a cobertura removivel removida para mostrar o botao de retragao
e o0 botao de elevacio na posicao "pré-acionada”.

[0102] A Figura 85 é outra vista lateral direita do conjunto de haste
da Figura 84 com o botao de elevagao na posi¢ao elevada.

[0103] A Figura 86 € outra vista lateral direita do conjunto de haste
das Figuras 84 e 85 mostrando a posi¢ao do botdo de retragdo e do bo-
tao de elevacgao antes de alcangar a posigcao completamente acionada.
[0104] A Figura 87 é uma vista em sec¢ao transversal parcial do
conjunto de haste e botao de elevagao com o botédo de elevagao orien-
tado no sentido horario para liberar o membro de travamento.

[0105] A Figura 88 € outra vista em secao transversal parcial do
conjunto de haste, botdo de elevacado e botdo de retragdo onde o bo-

tdo de retracdo liberou o0 membro de travamento para permitir que o
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eixo de acionamento seja automaticamente retraido.

[0106] A Figura 89 € uma vista em perspectiva parcial de uma por-
¢ao da unidade de carga descartavel das diversas modalidades da
presente invengao.

[0107] A Figura 90 é uma vista em perspectiva de uma modalidade
de lingueta das diversas modalidades da presente invengéo.

[0108] A Figura 91 € uma vista em perspectiva de outra modalida-
de de lingueta das diversas modalidades da presente invencao.

[0109] A Figura 92 € uma vista em perspectiva de fundo de uma
modalidade de um eixo de acionamento das diversas modalidades da
presente invengao.

[0110] A Figura 93 € uma vista em perspectiva de fundo de outra
modalidade de eixo de acionamento das diversas modalidades da pre-
sente invengao.

[0111] A Figura 93A é uma vista lateral de uma por¢édo da modali-
dade de um sistema de acionamento da presente invencao usado em
conexao com um instrumento de grampeamento cirurgico do tipo des-
crito no pedido de patente US No. de série 11/821,277 com o dente
em engate de direcionamento com o0 membro de acionamento.

[0112] A Figura 93B é outra vista lateral da modalidade de sistema
de acionamento da Figura 93A com o dente na posi¢ao desengatada.
[0113] A Figura 94 é uma vista em perspectiva de uma modalidade
de aparelho de grampeamento cirurgico e da unidade de carga descar-
tavel da presente invencéo.

[0114] A Figura 95 é uma vista em perspectiva da modalidade de
unidade de carga descartavel ilustrada na Figura 94.

[0115] A Figura 96 € uma vista de conjunto explodida da modali-
dade de unidade de carga descartavel da Figura 95.

[0116] A Figura 97 é uma vista em perspectiva da unidade de car-

ga descartavel das Figuras 95 e 96 sendo articuladas com um par de
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pingas cirurgicas.

[0117] A Figura 98 € uma vista em perspectiva de outra modalida-
de de unidade de carga descartavel da presente invengéo.

[0118] A Figura 99 é uma vista de conjunto explodida da modali-
dade de unidade de carga descartavel da Figura 98.

[0119] A Figura 100 é uma vista em perspectiva da unidade de
carga descartavel das Figuras 98 e 99 sendo articulada com um par de
pingas cirurgicas.

[0120] A Figura 101 é uma vista em perspectiva da unidade de
carga descartavel das Figuras 98 - 100 ilustrando o percurso de articu-
lacdo passiva e o percurso de articulacao ativa da mesma.

[0121] A Figura 102 é uma vista em perspectiva de outra modali-
dade de unidade de carga descartavel da presente invencéo.

[0122] A Figura 103 é uma vista de conjunto explodida da modali-
dade de unidade de carga descartavel da Figura 102.

[0123] A Figura 104 € uma vista de conjunto explodida de outra
modalidade de mecanismo sensor de unidade de carga descartavel e
conjunto de haste de controle das diversas modalidades da presente
invencao.

[0124] A Figura 105 € uma vista em perspectiva de outra modali-
dade de unidade de carga descartavel da presente invencgao ilustrando
o percurso de articulacdo passiva e o percurso de articulagao ativa da
mesma.

[0125] A Figura 106 é uma vista de conjunto explodida da unidade
de carga descartavel da Figura 105.

[0126] A Figura 107 € uma vista de extremidade proximal da uni-
dade de carga descartavel das Figuras 105 e 106 tomada na diregao
representada pelas setas 107 - 107 na Figura 105.

[0127] A Figura 108 € uma vista em perspectiva de outra modali-

dade do aparelho de grampeamento cirurgico da presente invengao.
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[0128] A Figura 109 é uma vista de conjunto explodida de uma
modalidade do sistema de articulagdo da presente invengédo emprega-
da no aparelho de grampeamento cirurgico da Figura 108

[0129] A Figura 110 € uma vista de conjunto explodida das por-
¢bes da junta de articulacéo intermediaria do sistema de articulagdo da
Figura 109.

[0130] A Figura 111 é uma perspectiva do aparelho de grampeamen-
to cirurgico da Figura 108 empregada em uma aplicagéo cirurgica aberta.
[0131] A Figura 112 € uma vista em perspectiva de outra modali-
dade do aparelho de grampeamento cirurgico da presente invengao
empregada em conexao com um trocarte convencional para realizar
um procedimento cirdrgico endoscopico.

[0132] A Figura 113 é uma vista em perspectiva de outra modali-
dade do sistema de articulagcédo da presente invencéo.

[0133] A Figura 114 é uma vista de conjunto parcial explodida do
sistema de articulagao da Figura 113.

[0134] A Figura 115 é uma vista de conjunto lateral do sistema de
articulagao das Figuras 113 e 114.

[0135] A Figura 116 € uma vista em perspectiva de outra modali-
dade do sistema de articulagcdo da presente invencéo.

[0136] A Figura 117 € uma vista em perspectiva de outra modali-
dade do sistema de articulagao da presente invengao.

[0137] A Figura 118 é uma vista de conjunto explodida do sistema
de articulacao da Figura 117.

[0138] A Figura 119 é uma vista de conjunto lateral de uma porgao
do sistema de articulagdo das Figuras 117 e 118 com alguns compo-
nentes do mesmo mostrados em se¢ao transversal para maior clareza.
[0139] A Figura 120 é uma vista em perspectiva de conjunto parci-
al de diversas modalidades de barra de articulagao e pino da presente

invengao.
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[0140] A Figura 121 é uma vista em secédo transversal das mo-
dalidades barra de articulagcdo e pino modalidades ilustradas na Fi-
gura 120.

[0141] A Figura 122 € uma vista em perspectiva de outra modali-
dade do aparelho de grampeamento cirurgico da presente invengao
empregada em conexao com um trocarte convencional para realizar
um procedimento cirdrgico endoscopico.

[0142] A Figura 123 é vista de conjunto parcial explodida de um
sistema de articulagdo do aparelho de grampeamento cirurgico da Fi-
gura 122.

Descricao Detalhada

[0143] Voltando agora aos desenhos, onde numeros similares de-
notam componentes similares através das diversas, a Figura 1 ilustra
um instrumento cirurgico reutilizavel, o qual nas versdes ilustrativas &
mais particularmente um aparelho de grampeamento cirurgico 10, ca-
paz de praticar o unico beneficio das diversas modalidades da presen-
te invencao. O aparelho de grampeamento cirurgico 10 pode incluir um
conjunto de haste 12 e um corpo alongado 14. A Figura 1 ilustra um
aparelho de grampeamento cirurgico 10 com uma unidade de carga
descartavel articulavel 16 acoplada ao mesmo. A Figura 2 ilustra um
aparelho de grampeamento cirurgico 10 com uma unidade de carga
descartavel ndo articulada 16’ acoplada ao mesmo. As unidades de
carga descartaveis 16, 16’ podem incluir um conjunto de ferramenta 17
que inclui um conjunto 18 que aloja uma pluralidade de grampos cirur-
gicos no mesmo. O conjunto de ferramenta 17 pode adicionalmente
incluir uma bigorna de formacéo de grampo 20. As referidas unidades
de carga descartaveis 16, 16’ podem realizar procedimentos cirurgicos
tais como corte de tecido e aplicacdo de grampos em cada lado do
corte. Diversas modalidades da presente invengao podem ser usadas

em conexao com as unidades de carga descartaveis descritas na Pa-
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tente US No. 5,865,361 para Milliman et al., a descricdo da qual se en-
contra aqui incorporada por referéncia.

[0144] Sera observado que os termos "proximal" e "distal" sdo
usados aqui com referéncia a um meédico que empunha o conjunto de
haste de um instrumento. Assim, o conjunto de ferramenta 17 € distal
com relagdo ao conjunto de haste mais proximal 12. Sera adicional-
mente observado que, por conveniéncia e clareza, termos espaciais
tais como "vertical", "horizontal", "para cima", "para baixo", "direita", e
"esquerda" sdo usados aqui com relagdao aos desenhos. Entretanto,
instrumentos cirdrgicos sdo usados em muitas orientagdes e posigoes,
e os referidos termos ndo sio pretendidos ser limitantes e absolutos.
[0145] Como foi discutido acima, os aparelhos de grampeamento
cirurgico da técnica anterior tais como aqueles descritos na Patente
US No. 5,865,361 s&o inadequados para reprocessamento (isto €, re-
esterilizagao) para permitir que os instrumentos sejam reutilizados pelo
fato de que os mesmos nao sdo desmontados com facilidade. O apa-
relho de grampeamento cirurgico 10 ilustrado nas Figuras 1 - 20 é
adaptado para ser reprocessado de modo conveniente e pode ser
usado em conexdo com unidades de carga descartaveis articulaveis
16 (Figura 1) e unidades de carga descartaveis nao articulaveis 16’
(Figura 2) como sera discutido em detalhes adicionais abaixo. As di-
versas modalidades do aparelho de grampeamento cirurgico 10 po-
dem empregar um conjunto de haste 12 que é construido para facilitar
limpeza e esterilizagao dos diversos componentes alojados no mesmo.
Por exemplo, o conjunto de haste 12 pode incluir a por¢gao de haste
estacionaria 22, uma haste movel 24, e uma porgao de tambor 26. Um
botado giratério 28 pode ser montado na extremidade dianteira da por-
cao de tambor 26 para facilitar a rotacdo do corpo alongado 14 com
relacdo ao conjunto de haste 12 sobre o eixo longitudinal "L-L" do apa-

relho de grampeamento 10. Como sera discutido em detalhes adicio-
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nais abaixo, algumas modalidades do conjunto de hastes podem tam-
bém incluir uma alavanca de articulacdo 30 que é montada na extre-
midade dianteira da por¢cado de tambor 26 adjacente ao botdo giratério
28. Outras modalidades podem ser projetadas para serem usadas em
conexdo com unidades de carga descartaveis ndo articulaveis e assim
o conjunto de haste 12 pode nao incluir os referidos componentes de
articulagdo. O conjunto de haste 12 pode adicionalmente incluir um
alojamento de haste 36, o qual pode ser formado a partir de um primei-
ro segmento de alojamento 36a e um segundo segmento de alojamen-
to 36b, os quais, quando acoplados juntos, formam o alojamento de
haste 36. Para facilitar a facil desmontagem do conjunto de haste 12,
0os segmentos de alojamento 36a, 36b podem ser acoplados juntos
com, pelo menos um e, preferivelmente trés prendedores de liberagao
rapida 400.

[0146] Como mostrado na Figura 3, um prendedor de liberagao
rapida 400 pode compreender um prendedor do tipo de baioneta que
inclui uma porcao de cabeca roscada 402 que é dotada de uma porcao
de tambor ou de corpo 404 que se salienta a partir da mesma que é
dimensionado para ser recebido em um orificio 412 em um membro de
suporte correspondente 410 formado no segmento de alojamento 36a.
Uma haste ou membro transversal 406 é montado na por¢ao de corpo
404 para formar uma por¢ao de conexao substancialmente em forma
de "T" 408 dimensionada para ser recebida em segmentos de fenda
414 em cada lado do orificio 412. Os segmentos de fenda 414 sao
configurados de modo que quando a porgcao de conexao em forma de
"T" 408 é inserida no orificio 412 e nos segmentos de fenda 414 e gi-
rada como ilustrado pela seta "T" na Figura 3, a haste 406 retém de
forma liberavel a por¢cdo de conexao 408 em posicdao. Em diversas
modalidades, a por¢cao de corpo 404 do prendedor de liberagao rapida

400 pode se estender através de um orificio correspondente no seg-
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mento de alojamento 36b e entdo ser dotado de uma haste ou membro
transversal 406 fixada ao mesmo de modo que o prendedor de libera-
¢ao rapida 400 é acoplado de modo ndo removivel ao segundo seg-
mento de alojamento 36b de modo que quando o segmento de aloja-
mento 36b é destacado a partir do primeiro segmento de alojamento
36a, os prendedores de liberagao rapida 400 nao se tornam perdidos e
permanecem com o segundo segmento de alojamento 36b para objeti-
vo de limpezal/esterilizagéo.

[0147] Com referéncia as Figuras 4 - 8, uma haste mével 24 pode
ser pivotavelmente acoplada a um conjunto de acionamento 500 que
pode ser removido a partir do alojamento de haste 36 para objetivo de
limpezalesterilizagdo. Em diversas modalidades, o conjunto de acio-
namento 500 pode compreender um conjunto de armagao interna 510
que suporta de modo operacional a haste mével 24. Como pode ser
visto nas referidas Figuras, a haste mével 24 pode ser pivotavelmente
fixada ao conjunto de armacéo interna 510 por pino pivé 38. Um mem-
bro de orientacdo 40, que pode compreender uma mola de tor¢ao, ori-
enta haste mével 24 em afastamento a partir da porcdo de haste esta-
cionaria 22. Ver as Figuras 6 - 8. Um eixo de acionamento 46 pode ser
suportado dentro do conjunto de armacgao interna 510 e pode incluir
uma estrutura dentada 48. Uma lingueta dentada 42 dotada de um
dente de engate de estrutura 43 na mesma é pivotavelmente montada
a uma extremidade da haste movel 24 sobre o pino pivé 44. Ver a Fi-
gura 8. Um membro de orientacdo 50, que pode compreender uma
mola de tor¢ao, € posicionado para langar a lingueta de direcionamen-
to 42 em direcao da estrutura dentada 48 do eixo de acionamento 46.
Ver a Figura 7. A haste mével 24 é pivotavel para mover o dente de
engate de estrutura 43 da lingueta de direcionamento 42 em contato
com a estrutura dentada 48 do eixo de acionamento 46 para avangar o

eixo de acionamento 46 linearmente na diregcédo distal "DD". A extremi-
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dade distal do eixo de acionamento 46 pode ser dotada de uma cavi-
dade 47 formada na mesma para receber a extremidade proximal 49
de uma haste de controle 52 (Figura 4) de modo que o avango linear
do eixo de acionamento 46 ocasiona o correspondente o avanco linear
da haste de controle 52.

[0148] O conjunto de armacgéo interna 510 pode adicionalmente
incluir uma lingueta de travamento 54 que € dotada de uma protube-
rancia de travamento 55 na mesma e é pivotavelmente acoplada ao
conjunto de armacgao 510 sobre o pino pivé 57 e é orientada para den-
tro da cavidade 512 no eixo de acionamento 46 por um membro de
orientacdo 56, o qual pode compreender uma mola de tor¢cdo. A protu-
berancia de travamento 55 da lingueta de travamento 54 é movel em
engate com a cavidade 512 para reter o eixo de acionamento 46 em
uma posig¢ao longitudinalmente fixa quando nenhuma unidade de car-
ga descartavel tiver sido acoplada ao corpo alongado 14 como sera
discutido em detalhes adicionais abaixo.

[0149] O conjunto de armacgao interna 510 pode também alojar de
modo operacional um mecanismo operacional 58 que pode compreen-
der um botao retrator direito 32a e um botao retrator esquerdo 32b que
sao conectados a extremidade proximal do eixo de acionamento 46
por uma haste de acoplamento 60. Ver a Figura 6. A haste de acopla-
mento 60 pode incluir por¢des de engate direita e esquerda 62a e 62b
para receber botdes retratores 32a e 32b, respectivamente e uma por-
cao central 62C a qual é dimensionada e configurada para transladar
dentro de um par de fendas longitudinais 514 no conjunto de armagao
interna 510 e fendas 34a formadas no eixo de acionamento 46 adja-
cente a extremidade proximal do mesmo. Os botdes retratores 32a,
32b, podem cada um dos quais ser dotado de uma cavidade no mes-
mo para permitir que sejam pressionados sobre as por¢des de engate

correspondentes 62a, 62b, respectivamente. Em diversas modalidades
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da presente invengao, a haste de acoplamento 60 pode ser configura-
da de modo que quando os botdes retratores 32a, 32b sdo removidos
a partir da mesma com objetivo de desmontagem, a haste de acopla-
mento 60 permanece montada em posigdo com o conjunto de arma-
¢ao interna 510. Ver as Figuras 7, 8 e 17. Como mostrado na Figura 6,
a porcao central 62C pode ser proporcionada com uma chanfradura 63
que é adaptada para ser engatada retentivamente por uma aba de re-
tengdo (ndo mostrada) formada em uma extremidade proximal de um
retentor 520 que € deslizavelmente recebido em uma cavidade 522 no
eixo de acionamento 46. Uma mola de retracao 524 é fixada entre uma
coluna transversal 526 no eixo de acionamento 46 e o retentor 520 pa-
ra puxar o retentor 520 distalmente de modo que a aba de retencéao
formada na extremidade proximal do mesmo engata retentivamente a
chanfradura 63 na haste de acoplamento 60. Aqueles versados na
técnica entenderdao que quando os botdes retratores 32a, 32b sdo des-
tacados a partir da haste de acoplamento 60, a haste de acoplamento
60 permanece acoplada ao conjunto de armacgao interna 510 pela aba
no retentor 520.

[0150] Uma placa de liberagdo 64 pode ser operacionalmente as-
sociada com o eixo de acionamento 46 e € montada para movimento
com relagdo a mesma em resposta a manipulagao dos botdes retrato-
res 32a, 32b. Um par de pinos espacados 66 pode se estender para
fora a partir da face lateral do eixo de acionamento 46 para engatar um
par de fendas de came anguladas correspondentes 68 formadas na
placa de liberagdo 64. Com o movimento dos botdes retratores 32a,
32b na direg&o proximal "PD", os pinos 66 podem liberar a placa de
liberagao 64 para baixo com relagdo ao eixo de acionamento 46 e com
relacdo a uma estrutura dentada 48 de modo que a porgao de fundo
da placa de liberacdo 64 se estende abaixo da estrutura dentada 48

para desengatar o dente de engate de estrutura 43 da lingueta de di-
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recionamento 42 a partir da estrutura dentada 48. Uma fenda transver-
sal 70 é formada na extremidade proximal da placa de liberacido 64
para acomodar a porg¢ao central 62c da haste de acoplamento 60, e
fendas alongadas 34 (Figura 1) sdo definidas na se¢do de tambor 26
do conjunto de haste 12 para acomodar a translagao longitudinal da
haste de acoplamento 60 na medida em que os botdes de retragao
32a, 32b sdo puxados na direcédo proximal "PD" para retrair o eixo de
acionamento 46 e assim retrair a haste de controle 52 na direcéo pro-
ximal "PD".

[0151] Em diversas modalidades, o conjunto de armagao interna
510 pode também suportar de modo operacional um conjunto de blo-
queio de acionamento 80 o qual pode incluir um émbolo 82 e um
membro de travamento pivotavel 83. Ver as Figuras 7 e 8. O émbolo
82 é orientado para uma posicao central por molas de orientacédo 84 e
inclui superficies de came afuniladas anulares 85. Cada extremidade
do émbolo 82 se estende através do alojamento de haste 36 adjacente
a uma extremidade superior da porcao de haste estacionaria 22. O
membro de travamento pivotavel 83 pode ser pivotavelmente fixado
em sua extremidade distal sobre o pino pivé 86 e pode incluir um por-
tdo de travamento 88 e extensido proximal 90 dotada de uma fenda 89
formada no mesmo. Ver as Figuras 7 e 8. O membro de travamento
pivotavel 83 pode ser orientado por uma mola 93 (Figura 9) para fazer
com que o portdo de travamento 88 fixado ao mesmo penetre na de-
tencao de travamento 53 no fundo do eixo de acionamento 46 para
evitar o avango do eixo de acionamento 46 e subsequente acionamen-
to do aparelho de grampeamento 10. A superficie de came afunilada
anular 85 no émbolo 82 é posicionada para se estender para dentro da
fenda afunilada 89 na extensdo proximal 90. O movimento lateral do
émbolo 82 em qualquer direcdo contra a orientacdo de qualquer mola

84 move a superficie de came afunilada 85 em engate com as paredes
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laterais da fenda afunilada 89 na extensao proximal 90 para pivotar o
membro de travamento pivotavel 83 sobre o pino pivd 86 para mover o
portdo de travamento 88 para fora da detencdo de travamento 53 para
permitir o avanco do eixo de acionamento 46.

[0152] Como pode ser adicionalmente visto nas Figuras 6 - 9, um
link sensor 182 pode também ser suportado de modo operavel pelo
conjunto de armagéao interna 510. Como pode ser visto nas referidas
Figuras, o link sensor 182 pode ser deslizavelmente fixado ao conjunto
de armacéo interna 510 por um pino ou parafuso 530 que se estende
através da fenda 532 no link sensor 182 de modo que o link sensor
182 pode deslizar longitudinalmente com relagao ao conjunto de ar-
magao interna 510. Uma extremidade distal de uma mola 531 pode ser
fixada ao parafuso 530 e a extremidade proximal da mola 531 pode
ser enganchada sobre um gancho 533 no link sensor 182. Ver a Figura
6. A mola 531 serve para orientar o link sensor 182 na diregcao distal
"DD". O link sensor 182 pode adicionalmente incluir um braco de tra-
vamento proximal 535 que é dotado de uma extremidade proximal que
se salienta para dentro 537 configurada para interagir com a lingueta
de travamento 54. Em particular, quando nenhuma unidade de carga
descartavel 16, 16’ é fixada ao aparelho de grampeamento 10, o link
sensor 182 é orientado distalmente pela mola 531. Quando na referida
posicao "descarregada”, a extremidade proximal 537 do brago de tra-
vamento proximal 535 desengata a lingueta de travamento 54 para
reter a lingueta de travamento 54 na posicéo travada onde a protube-
rancia de travamento 55 é recebida na cavidade 512 para reter o eixo
de acionamento 46 em uma posicao longitudinalmente fixa. Assim,
quando nenhuma unidade de carga descartavel 16, 16’ se encontra
acoplada ao aparelho de grampeamento cirurgico 10, o aparelho de
grampeamento 10 n&o pode ser normalmente acionado.

[0153] O link sensor 182 pode adicionalmente ser dotado de uma

Peticaio 870200144023, de 16/11/2020, pég. 31/135



29/123

aba distal que se estende para baixo 534 formada no mesmo para con-
tato com um flange 179 formado em um cilindro sensor 178. Ver as Fi-
guras 4 e 5. Como sera discutido em detalhes adicionais abaixo, um
tubo sensor 176 € orientado para interfacear com o cilindro sensor 178.
Ver a Figura 10. O link sensor 182 pode adicionalmente ser dotado de
um braco de mola 536 com uma extremidade que se estende para bai-
x0 538 a qual engata uma superficie de came 83a no membro de tra-
vamento pivotavel 83. Ver a Figura 7. Quando a unidade de carga des-
cartavel 16, 16’ é acoplada a extremidade distal do corpo alongado 14,
a unidade de carga descartavel 16, 16’ engata a extremidade distal do
tubo sensor 176 para direcionar o tubo sensor 176 proximalmente, e
deste modo drive cilindro sensor 178 e o link sensor 182 proximalmente.
O movimento do link sensor 182 proximalmente faz com que a extremi-
dade 538 do brago de mola 536 se mova proximalmente a superficie de
came 83a para permitir que o membro de travamento 83 pivote sobre a
orientacao de uma mola 92 a partir de uma posicao que permite o acio-
namento do aparelho de grampeamento 10 (isto €, permite o aciona-
mento do eixo de acionamento 46) para uma posi¢ao de bloqueio, onde
o portdo de travamento 88 é recebido na detencao de travamento 53 no
eixo de acionamento 46 e evitar o acionamento do aparelho de gram-
peamento 10. O link sensor 182 evita o acionamento quando a unidade
de carga descartavel 16 esta ausente. O membro de travamento 83 evi-
ta o acionamento quando se fecha e abre o conjunto de bigorna 20.
Ainda, na medida em que o link sensor 182 € movido proximalmente, a
extremidade proximal 537 do brago de travamento proximal 535 serve
para pivotar a lingueta de travamento 54 de modo que a protuberancia
de travamento 55 se move para fora da cavidade 512 para permitir que
o eixo de acionamento 46 seja acionado. Ver a Figura 8.

[0154] Como mostrado na Figura 4, o alojamento de haste 36 po-

de incluir um canal anular 117 configurado para receber uma nervura
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anular 118 formada na extremidade proximal do botdo de rotacéo 28, o
qual é preferivelmente formado a partir de meias secées moldadas 28a
e 28b que podem ser interconectadas por parafusos 29. O canal anu-
lar 117 e a nervura 118 permitem uma relacédo de rotagao entre o bo-
tdo de rotagédo 28 e o alojamento de haste 36. Como ilustrado na Figu-
ra 4, o corpo alongado 14 pode incluir uma cobertura externa 124 que
€ dimensionada para suportar um tubo sensor 176 (mostrado na Figu-
ra 10) e um link de articulagdo 123. O referido conjunto de componen-
tes 123, 124, 176, e 52 &, algumas vezes aqui referido como um "con-
junto de haste de controle 125", e pode incluir outros componentes ar-
ticulados em uma haste de controle 52. A extremidade proximal da co-
bertura 124 inclui aberturas diametralmente opostas 128, as quais sao
dimensionadas para receber projecbes radiais 132 formadas na ex-
tremidade distal do botdo de rotacédo 28. Ver as Figuras 4 e 5. As pro-
jecoes 132 e as aberturas 128 fixam firmemente o botdo de rotagéo 28
e o corpo alongado 14 um com relagao ao outro, nao so6 longitudinal-
mente mas também rotacionalmente. A rotagdo do botdo de rotacido
28 com relacédo ao conjunto de haste 12 assim resulta na rotacéo cor-
respondente do corpo alongado 14 sobre o eixo longitudinal L-L com
relagdo ao conjunto de haste 12. Sera também observado que em vir-
tude da unidade de carga descartavel 16, 16’ ser acoplada a extremi-
dade distal do corpo alongado 14, a rotagdo do corpo alongado 14
também resulta na rotagdo da unidade de carga descartavel 16, 16’.

[0155] Em diversas modalidades, um mecanismo de articulagao
120 pode ser suportado no botdo giratério 28 e inclui uma alavanca de
articulagédo 30 e um membro de came 136. Ver a Figura 11. A alavan-
ca de articulagdo 30 pode ser pivotavelmente montada sobre o pino
pivd 140 que pode ser roscadamente fixado ao botdo de rotagdo 28.
Um pino de desvio 142 pode ser recebido em um soquete 131 no fun-

do da alavanca de articulacdo 30 e se estender para baixo a partir da
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mesma para engate com o membro de came 136. O membro de came
136 pode incluir um alojamento 144 que é dotado de uma fenda alon-
gada 146 que se estende através de um lado do mesmo. Um par de
placas de came 136a, 136b pode ser acoplado ao alojamento 144 por
um par de rebites 145 ou outros prendedores adequados para formar
um conjunto de placa de came 137. Em outras modalidades, o conjun-
to de placa de came 137 pode ser integralmente formado com o alo-
jamento 144. As placas de came 136a e 136b podem ser dotadas de
uma superficie de came escalonada 148a, 148b, respectivamente, que
forma uma superficie de came escalonada 148. Cada degrau da su-
perficie de came 148 corresponde a um grau particular de articulagéo
do aparelho de grampeamento 10. A fenda alongada 146 é configura-
da para receber o pino de desvio 142 que se salienta a partir da ala-
vanca de articulagdo 30. O conjunto de placa de came 137 é fixado ao
alojamento 144 de tal modo a formar uma porgdo escalonada distal
150 e uma porcido escalonada proximal 152. A porcdo escalonada
proximal 152 inclui uma reentrancia 154.

[0156] Como pode ser visto na Figura 4, o mecanismo de articula-
cao 120 pode adicionalmente incluir um membro de translagdo 138
que é dotado de uma porcao de braco vertical 540 que é dotada de
uma chanfradura 542 no mesmo que é dimensionada para receber
uma aba 544 formada no cilindro sensor 178. A extremidade distal do
membro de translagao 138 pode incluir um brago 546 o qual inclui uma
abertura 548 configurada para receber uma porcao de dedo 164 que
se estende a partir da extremidade proximal do link de articulagao 123.
Ver as Figuras 4 e 10. Um pino 166 que pode ser construido a partir
de um material ndo abrasivo, por exemplo, Teflon®, é fixado ao mem-
bro de translagéo 138 e dimensionado para ser recebido dentro da su-
perficie de came escalonada 148. Em uma condicdo montada, as por-

¢cdes escalonadas distal e proximal 150 e 152 do membro de came

Peticaio 870200144023, de 16/11/2020, pég. 34/135



32/123

136 sdo posicionadas em baixo dos flanges 170 e 172 formados no
botdo de rotagcdo 28 para restringir o membro de came 136 ao movi-
mento transversal com relagdo ao eixo longitudinal "L-L" do aparelho
de grampeamento 10. Quando a alavanca de articulagédo 30 é pivotada
sobre o pino pivé 140, o membro de came 136 € movido transversal-
mente no botdo de rotacdo 28 para mover a superficie de came esca-
lonada 148 transversalmente com relagédo ao pino 166, forgando o pino
166 a se mover proximalmente ou distalmente ao longo da superficie
de came escalonada 148. Uma vez que o pino 166 € firmemente fixa-
do ao membro de translacdo 138, o membro de translagdo 138 é mo-
vido proximalmente ou distalmente para efetuar o movimento corres-
pondente proximal ou distal do link de articulacao 123.

[0157] O cilindro sensor 178 pode ser dotado de uma porcao de
saliéncia 544 configurada para ser recebida no interior da reentrancia
154 no conjunto de placa de came 137. Quando uma unidade de carga
descartavel articulada 16 € acoplada de modo operacional a extremi-
dade distal do corpo alongado 14 do aparelho de grampeamento 10, a
saliéncia 544 se move proximalmente da reentrancia 154 no membro
de came 136. Com a saliéncia 544 posicionada proximalmente a reen-
trancia 154, o membro de came 136 esta livre para se mover transver-
salmente para efetuar a articulagdo do aparelho de grampeamento 10.
Como explicado na Patente US No. 5,865,361, uma unidade de carga
descartavel ndo articulada 16’ ndo é dotada de uma ponta de insergéao
estendida. Como tal, quando uma unidade de carga descartavel nao
articulada 16’ é inserida no corpo alongado 14, o cilindro sensor 178
ndao € movido proximalmente uma distancia suficiente para mover a
saliéncia 544 a partir da reentrancia 154. Assim, o membro de came
136 € evitado mover transversalmente pela saliéncia 544 a qual é po-
sicionada na reentrancia 154 e a alavanca de articulagao 30 é travada

em sua posicao central.
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[0158] Como pode ser visto nas Figuras 4 - 9, esta modalidade po-
de também incluir um conjunto de supressao de trava de acionamento
600 que é dotado de um botédo de supressdo 601 que € dotado de um
fio de supressao 602 fixado ao mesmo. O fio de supressédo 602 pode
ser deslizavelmente suportado dentro das abas de retengdo em forma
de fio 606 formadas na superficie de topo 604 do conjunto de armacgéao
interna 510. Uma extremidade distal 610 do fio de supressado 602 é
montada em um orificio 539 na extremidade distal do link sensor 182.
Quando botéo de supressao 601 é movido na diregao proximal "PD", o
fio de supressao 602 puxa o link sensor 182 proximalmente o que orien-
ta a lingueta de travamento 54 para fora de engate de travamento com
0 eixo de acionamento 46 e também faz com que a extremidade 538 do
braco de mola 536 se mova proximalmente em relacdo a superficie de
came 83a para permitir que o membro de travamento 83 pivote sob a
orientacao da mola 92 a partir de uma posicao que permite o aciona-
mento do aparelho de grampeamento 10 (isto €, permite o acionamento
do eixo de acionamento 46) para uma posi¢ao de bloqueio, onde o por-
tdo de travamento 88 é recebido na detengao de travamento 53 no eixo
de acionamento 46 e evita o acionamento do aparelho de grampeamen-
to 10 a n&o ser que o émbolo 82 seja pressionado.

[0159] Com referéncia as Figuras 1, 2, 9 e 10, para se usar o apare-
Iho de grampeamento 10, a unidade de carga descartavel 16, 16’ € pri-
meiro fixada a extremidade distal do corpo alongado 14. O aparelho de
grampeamento 10 pode ser usado com unidades de carga descartaveis
articulaveis 16 e unidades de carga descartaveis nao articulaveis 16’
gue cada uma das quais € dotada, por exemplo, de fileiras lineares de
grampos entre cerca de 30 mm e cerca de 60 mm. Um método de aco-
plar a unidade de carga descartavel 16, 16’ ao corpo alongado 14 é
descrito na Patente US No. 5,865,361. Quando a ponta de insercéo da

unidade de carga descartavel 16, 16’ engata a extremidade distal do
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tubo sensor 176, um mecanismo sensor de unidade de carga descarta-
vel é acionado. Na medida em que a ponta de inser¢do engata e move
o tubo sensor 176 proximalmente, o tubo sensor 176 efetua o movimen-
to proximal do cilindro sensor 178 e o link sensor 182 na diregao proxi-
mal "PD" para pivotar o membro de travamento 83 no sentido anti-
horario, a partir da posicado de néo bloqueio para uma posicdo onde o
portdo 88 bloqueia o0 movimento do eixo de acionamento 46.

[0160] Quando a unidade de carga descartavel 16, 16’ é acoplada
ao aparelho de grampeamento 10, o conjunto de ferramenta 17 pode
ser posicionado sobre um tecido alvo. Para prender o tecido alvo entre
a bigorna de formagao de grampos 20 e o conjunto de cartucho 18, a
haste mével 24 é pivotada em direcao da porcao de haste estacionaria
22 contra a orientagdo da mola de torgao 40 para mover a lingueta de
direcionamento 42 em engate com um ombro 322 no eixo de aciona-
mento 46. O engate entre o ombro 322 e a lingueta de direcionamento
42 avanga o eixo de acionamento 46 distalmente e assim avanca a
haste de controle 52 distalmente. A haste de controle 52 € conectada
em sua extremidade distal ao conjunto de direcionamento axial na uni-
dade de carga descartavel 16, 16’, incluindo o feixe de direcionamento
na mesma, de modo que o movimento distal da haste de controle 52
efetua o movimento distal do feixe de direcionamento na dire¢cao distal
para deste modo fazer com que a bigorna de formagao de grampos 20
pivote fechada da maneira descrita na Patente US No. 5,865,361. Em
diversas modalidades, um passo completo da haste mével 24 pode
avancgar o eixo de acionamento 46 aproximadamente 15 mm que pode
ser suficiente para prender o tecido durante o primeiro passo mas nao
para acionar grampos. O eixo de acionamento 46 é mantido em sua
posicao longitudinal apos a haste movel 24 ser liberada pelo portdo de
travamento 88 que é orientado para dentro da detengédo 53 no fundo

do eixo de acionamento 46. Com a liberacdo da haste mével 24, a lin-
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gueta de direcionamento 42 se move sobre a armacao 48 na medida
em que a mola de torcao 40 retorna a haste 24 para uma posicéo es-
pacada a partir da haste estacionaria 22. Na referida posi¢éo, a lingue-
ta de direcionamento 42 é langada em engate com a estrutura dentada
48para adicionalmente reter o eixo de acionamento 46 em sua posicéo
longitudinal fixa.

[0161] Para "acionar" os grampos suportados no conjunto de car-
tucho 18 (isto &, direcionar os grampos para dentro da bigorna de for-
macéo de grampos 20), a haste movel 24 é acionada mais uma vez.
Em diversas modalidades, o aparelho de grampeamento 10 pode ser
capaz de receber as unidades de carga descartaveis 16, 16’ dotadas
de fileiras lineares de grampos entre cerca de 30 mm e cerca de 60
mm. Nas referidas configuragdées, o aparelho de grampeamento 10
pode ser configurado de modo que cada passo da haste moével 24
avancga o eixo de acionamento 46 15 mm. Pelo fato de que um passo é
necessario para prender o tecido, a haste mével 24 deve ser acionada
(n + 1) passos para acionar os grampos, onde n € o comprimento das
fileiras lineares de grampos na unidade de carga descartavel fixada ao
aparelho de grampeamento 10 divida por 15 mm.

[0162] Antes dos grampos poderem ser acionados, o conjunto de
travamento de acionamento 80 deve ser acionado para mover o portao
de travamento 88 a partir de sua posigao de bloqueio para a posi¢ao
de nao bloqueio. Isto pode ser realizado pela ativagcdo do émbolo 82
para fazer com que a superficie de came 85 engate as paredes late-
rais da fenda 89 do membro de travamento 83 e deste modo pivote o
membro de travamento 83 no sentido anti-horario na Figura 9. Apds, a
haste mével 24 pode ser acionada um numero apropriado de passos
para avangar o eixo de acionamento 46, e assim a haste de controle
52 e o feixe de direcionamento na diregao distal "DD" para acionar a

unidade de carga descartavel 16, 16’ de modo conhecido. Para retrair
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eixo de acionamento 46 e assim a haste de controle 52 e 0 membro de
direcionamento da unidade de carga descartavel 16, 16’ apos o acio-
namento dos grampos, os botdes de retragdo 32a, 32b podem ser pu-
xados proximalmente fazendo com que o0s pinos 66 movam a placa de
liberacdo 64 na direcdo indicada pela seta "J" na Figura 7 sobre os
dentes 49 para desengatar a lingueta de direcionamento 42 do engate
com dentes 49 da armacéo dentada 48.

[0163] Aqueles versados na técnica entenderdo que as unidades
de carga descartaveis 16, 16’ sdo esterilizadas e embaladas em mate-
riais de embalagem estéril antes do uso. Da mesma forma, o aparelho
de grampeamento 10 € também esterilizado antes do uso. Apds a uni-
dade de carga descartavel 16, 16’ ser usada, a mesma é descartada.
Embora o aparelho de grampeamento 10 possa também concebivel-
mente ser re-esterilizado para usos adicionais, os instrumentos da téc-
nica anterior tais como aqueles descritos na Patente US No. 5,865,361
acima mencionada e outros instrumentos conhecidos adaptados para
uso com unidades de carga descartaveis ndo sao bem adequados pa-
ra a facil desmontagem para facilitar a esterilizacdo de seus diversos
componentes internos. Consequentemente, as referidas unidades sao
com frequéncia descartadas apds um unico uso. Como sera adicio-
nalmente explicado abaixo, o aparelho de grampeamento 10 é cons-
truido para facilitar a facil desmontagem e para permitir que o aparelho
de grampeamento 10 seja reprocessado (isto &, reesterilizado).

[0164] A Figura 12 ilustra o aparelho de grampeamento 10 apds o
mesmo ter sido usado e a unidade de carga descartavel (ndo mostra-
da) ter sido desacoplada a partir do mesmo (a¢ao 700 na Figura 14). O
pontilhamento 620, 622 representa areas exemplificativas de contami-
nacao no corpo alongado 14 e o conjunto de haste 12, respectivamen-
te. Para iniciar o reprocessamento do aparelho de grampeamento 10,

0 usuario move o botdo de supressdo de acionamento 601 proximal-
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mente e mantém o botdo de supressdo 601 na referida posigéo proxi-
mal (ac&o 702). A referida acdo move o link sensor 182 proximalmente
da maneira acima descrita e permite que o usuario acione o eixo de
acionamento 46. O usuario também move o émbolo 82 para permitir
que a haste mével 24 seja ciclada aciona o eixo de acionamento 46. O
usuario pode entdo repetidamente ciclar a haste movel 24 (represen-
tada pela seta "R" na Figura 13) para se estender a haste de controle
52 de modo que a porgcao contaminada 624 da haste de controle 52 se
estende para fora da cobertura 124 (acdo 704). Ver a Figura 13. O
usuario pode entdo inserir a porcdo contaminada exposta 624 da haste
de controle 52 e a extremidade distal da cobertura 124 em um meio
apropriado de limpeza ou esterilizacdo 630 tal como, por exemplo,
Oxido de etileno, Peréxido, etc. (acdo 706). Ver a Figura 15.

[0165] Para se esterilizar o conjunto de haste 12, o conjunto de
haste 12 pode ser desmontado com facilidade (agdo 708). Com refe-
réncia mais uma vez a Figura 5, o usuario pode separar 0os segmentos
do botado de rotacido 28a e 28b ao remover os parafusos ou prendedo-
res 29 (acao 710). Os segmentos do botédo de rotagao 28a e 28b, as-
sim como o membro de translacdo 138, sao removidos e deixados de
lado (agdo 712). Os botdes de retrair direito e esquerdo 32a, 32b séo
entdo puxados para fora da haste de acoplamento 60 (agdo 714). Os
trés prendedores de liberagao rapida 400 podem entdo ser removidos
a partir da por¢cao de alojamento esquerda 36b — a ndo ser que os
prendedores 400 estejam frouxamente acoplados a mesma (acéo
716). O segmento de alojamento de haste 36b pode entdo ser deixado
de lado (acédo 718). O usuario pode entao retirar o conjunto de acio-
namento 500 a partir do segmento de alojamento 36a e dispor o mes-
mo em uma superficie plana (acdo 720). O usuario pode entdo pegar a
extremidade distal da haste de controle 52 e girar a mesma vertical-

mente (representada pela seta "V" na Figura 5 — acao 722). A haste de
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controle 52 pode entdo ser puxada a partir da cavidade 47 no eixo de
acionamento 46 como mostrado na Figura 4 (agao 724). O usuario po-
de entdo destacar o cilindro sensor 178 a partir da extremidade proxi-
mal do tubo sensor 176 (agdo 726). Assim, o aparelho de grampea-
mento 10 pode ser separado nas partes mostradas na Figura 4. O
usuario pode entdo selecionar o ciclo desejado de limpe-
zalesterilizagdo (agao 730). Ver a Figura 16. Em particular, o usuario
pode escolher entre um ciclo "molhado" de limpeza onde os compo-
nentes sdo submersos em uma solucdo de limpeza apropriada 630
(Figura 17) ou um ciclo de limpeza "seco" onde radiagdo € empregada
ou uma combinagdo de ambos os ciclos pode ser empregada. Aqueles
versados na técnica reconhecerdo que a Figura 17 apenas ilustra al-
guns dos componentes do conjunto de haste sendo submersos no
meio de limpeza 630. Sera observado que é pretendido que todos os
componentes do conjunto de haste sejam submersos seja simultane-
amente (se o recipiente for suficientemente grande) ou um de cada
vez ou em pequenos grupos até que todos os componentes tenham
sido limpos (acédo 732). Sera observado, entretanto, que os referidos
componentes que foram usados ou danificados podem ser substitui-
dos por novos componentes esterilizados para completar o conjunto. O
reservatorio 632 contendo o meio de limpeza 630 pode ser agitado ou
o meio de limpeza pode ser agitado ou de outro modo agitado usando
métodos convencionais para direcionar o meio de limpeza 630 através
das aberturas 511 no conjunto de armacgao interna 510 em contato
com todos os componentes retidos no mesmo (agao 734). Apds os
componentes terem todos sido expostos ao meio de limpeza 630 por
uma quantidade desejada de tempo, os componentes podem ser re-
movidos a partir do meio de limpeza 630 e entdo secos a ar ou secos
utilizando outros métodos convencionais (agao 736).

[0166] Apo6s os componentes terem sido limpos pelo meio de lim-
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peza (agbes 732 - 736), o usuario pode também escolher irradiar os
componentes (agdes 740, 742) ou o usuario pode eleger nao irradiar
os componentes (agdo 744) em cujo ponto o usuario entdo pode lubri-
ficar determinados componentes (acdo 746) como sera discutido em
detalhes adicionais abaixo. Se o usuario elege irradiar os componen-
tes desmontados seja apos a limpeza molhada dos componentes ou
em vez da limpeza molhada, o usuario pode dispor todas as partes
componentes em uma bandeja apropriada ou outro objeto (ndo mos-
trado). Radiagdo pode entdo ser aplicada aos componentes usando
técnicas de irradiacdo convencionais. Por exemplo, radiacdo de raios
de elétron pode ser empregada. Outras formas de meios de esteriliza-
¢ao por vapor, tais como por exemplo, meios de vapor de 6xido de eti-
leno, meios de vapor de perdoxido podem também ser empregados.
[0167] Apos os componentes terem sido esterilizados, determina-
dos componentes podem ser lubrificados (agdo 746). Como pode ser
visto na Figura 18, em diversos componentes, instrucdes de lubrifica-
¢ao 770 podem ser gravadas ou de outro modo proporcionadas no
conjunto de armacéao interna 510. Um meio de lubrificacao estéril tal
como, por exemplo, Estearato de sédio pode ser aplicado aos diversos
componentes como mostrado na Figura 18.

[0168] Os componentes podem entdo ser remontados como deli-
neado na Figura 19. Para ajudar com a montagem dos componentes,
um membro de montagem estéril ou bandeja 790 que é dotada de uma
série de cavidades complementares 792, 794 na mesma pode ser em-
pregada. Ver a Figura 20. Um método de remontagem inclui a agao
750 que compreende colocar o segmento de botdo de rotacao 28a na
cavidade formada complementar 792 na bandeja de montagem 790. O
botdo de retragdo 32a pode ser disposto na cavidade complementar
794 (acdo 752). O primeiro segmento de alojamento 36a pode ser dis-

posto na cavidade complementar 796 (agcéo 754). O membro de trans-
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lagdo 138 pode ser disposto no membro de rotagao direito 28a com o
pino 166 fixado ao mesmo inserido na fenda de came escalonada 148
no membro de came 136 que € montado sob os flanges 170, 172 no
segmento de botdo de rotagdo direito 28a (agéo 756). O cilindro sen-
sor 178 pode ser disposto sobre a extremidade proximal da haste de
controle 52 (agdo 758). O conjunto de haste de controle 125 é orienta-
do verticalmente com a extremidade distal para cima. O cilindro sensor
178 é retido em uma haste de controle 52 (agdo 760). A extremidade
proximal da haste de controle 52 é inserida na cavidade 47 no eixo de
acionamento 46 (acao 762). O conjunto de haste de controle 125 ¢é en-
tdo girado para baixo para a esquerda para completar a fixacdo ao ei-
xo de acionamento 46 (acao 764). O cilindro sensor 178 é girado até
que a aba 544 esteja para baixo (agdo 766). O conjunto de aciona-
mento 500 e o conjunto de haste de controle unidos 125 ¢é inserido no
primeiro segmento de alojamento de haste 36a e 0 segmento de botéo
de rotacao direito 28a nas cavidades correspondentes 798, 792, 796
na bandeja de montagem 790. A aba de travamento 544 no cilindro
sensor 178 é inserida na chanfradura 542 no membro de translacao
138 (acédo 768). A haste de acoplamento 60 pode ser alinhada para
insercao dentro do orificio (ndo mostrado) no botao de retragao direito
32a (agao 770). O segundo segmento de alojamento de haste 36b é
entdo disposto sobre o conjunto e alinhado para permitir que os pren-
dedores de liberagdo rapida 400 acoplem o segmento de alojamento
de hastes 36a, 36b juntos (agao 772). O segmento de botdo de rota-
¢ao 28b pode ser orientado para corresponder com o segmento de bo-
tdo de rotagdo 28a e acoplado ao mesmo com parafusos 29 (acao
774). O botao de retracdo esquerdo 32b pode entdo ser pressionado
sobre o eixo de retracdo 60 para completar o conjunto (agédo 776).

[0169] O conjunto de travamento de acionamento 80 acima des-

crito, assim como o conjunto de travamento de acionamento descrito
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na acima mencionada Patente US No. 5,865,361, pode ser dificil para
se usar pelo fato de que o médico deve pressionar o émbolo 82 para
permitir que eixo de acionamento 46 seja acionado por ciclagem da
haste movel 24. A referida configuragdo em geral requer que o médico
use ambas as mé&os (uma para segurar o conjunto de haste e acionar
a haste movel e a outra mao para pressionar o émbolo 82). Seria mais
desejavel ter um aparelho de grampeamento cirurgico que é dotado de
uma configuragdo de gatilho de travamento de acionamento ergonomi-
camente mais eficiente que ndo necessite de que o médico use ambas
as maos para acionar o instrumento. As Figuras 21 - 33 ilustram um
aparelho de grampeamento 810 que é substancialmente similar ao
aparelho de grampeamento 10 acima descrito ou pode ser substanci-
almente similar ao aparelho de grampeamento descrito na Patente US
No. 5,865,361 ou outros instrumentos cirurgicos da técnica anterior
que empregam o conjunto de travamento do tipo de émbolo, exceto
em que o aparelho de grampeamento 810 emprega um sistema de
travamento de acionamento 880 que é muito mais facil para se usar e
nao necessita de ambas as maos para acionar o instrumento.

[0170] Com referéncia as Figuras 21 e 22, o conjunto de haste 12
inclui um alojamento de haste 36, o qual € preferivelmente formado a
partir de segmentos moldados de alojamentos de haste 36a e 36b, os
quais coletivamente formam o membro de haste estacionaria 22 e a
porcao de tambor 26 do conjunto de haste 12. Uma haste moével 824
pode ser pivotavelmente suportada entre o segmento de alojamento
de hastes 36a e 36b sobre o pino pivé 38. Ver a Figura 22. Um mem-
bro de orientagado 40, que pode compreender uma mola de tor¢éo, ori-
enta a haste mével 824 em afastamento a partir de haste estacionaria
22. Um eixo de acionamento 46 pode ser suportado dentro da porgao
de tambor 26 do alojamento de haste 36 e inclui uma armagéo 48 de

dentes 49. Uma lingueta dentada 42 que € dotada de um dente de en-
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gate de estrutura 43 na mesma pode ser pivotavelmente montada a
uma extremidade da haste moével 824 sobre um pino pivd 44. Um
membro de orientacdo 50, que pode compreender uma mola de tor-
¢ao, pode ser empregado para langar a lingueta de direcionamento 42
em direcdo da armacéo 48 no eixo de acionamento 46. Na medida em
que a haste movel 824 é acionada (por exemplo, pivotada), a mesma
move a lingueta de direcionamento 42 de modo que o dente de engate
de estrutura 43 direcionalmente engata a estrutura dentada 48 do eixo
de acionamento 46 para avancar o eixo de acionamento 46 linearmen-
te na direcao distal "DD". A extremidade dianteira do eixo de aciona-
mento 46 é dotada de uma cavidade 47 formada na mesma para rece-
ber a extremidade proximal 53 de uma haste de controle 52 (Figura
23) de modo que o avanco linear do eixo de acionamento 46 ocasiona
o correspondente avanco linear da haste de controle 52.

[0171] O aparelho de grampeamento 810 pode adicionalmente ser
dotado de uma lingueta de travamento 54 que é dotada de um mem-
bro de travamento de armacao 55 que pode ser pivotavelmente mon-
tado no interior do alojamento de haste 36 sobre o pino pivb 57 e é
orientado em dire¢ao da estrutura dentada 48 pelo membro de direcio-
namento 56, o qual é também preferivelmente uma mola de torcao. A
protuberéancia de travamento da armagao 55 da lingueta de travamento
54 é orientada para movimento para dentro da cavidade 512 no eixo
de acionamento 46, de modo que quando a protuberancia de trava-
mento da armagao 55 esta na cavidade 512, o eixo de acionamento 46
€ retido na posicao longitudinalmente fixa quando nenhuma unidade
de carga descartavel for acoplada ao aparelho de grampeamento 810.
[0172] Diversas modalidades podem também incluir um mecanis-
mo operacional 58 que pode compreender um botao de retracido direi-
to 32a e um botdo de retragado esquerdo 32b que sdo conectados a

extremidade proximal do eixo de acionamento 46 pela haste de aco-
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plamento 60. Ver a Figura 22. A haste de acoplamento 60 pode incluir
por¢cdes de engate direita e esquerda 62a e 62b para receber os bo-
tdes retratores 32a, 32b e uma porcéo central 62c que € dimensionada
e configurada para transladar em um par de fendas longitudinais 34a
respectivamente formadas no eixo de acionamento 46 adjacente a ex-
tremidade proximal do mesmo. Uma placa de liberagdo 64 pode ser
operacionalmente associada com eixo de acionamento 46 e € monta-
da para movimento com relagdo ao mesmo em resposta a manipula-
cao dos botdes retratores 32a, 32b. Um par de pinos espacados 66
pode se estender para fora a partir da face lateral do eixo de aciona-
mento 46 para engatar um par de fendas de came angulados corres-
pondentes 68 formados na placa de liberacdo 64. Com o movimento
dos botdes retratores 32a, 32b na diregcao proximal "PD", os pinos 66
podem liberar a placa 64 para baixo com relacdo ao eixo de aciona-
mento 46 e com relagdo a uma estrutura dentada 48 de modo que a
porcado de fundo da placa de liberacado 64 se estende abaixo da estru-
tura dentada 48 para desengatar o dente de engate 43 da lingueta de
direcionamento 42 a partir da estrutura dentada 48. A fenda 70 pode
ser formada na extremidade proximal da placa de liberacdo 64 para
acomodar a porg¢ao central 62c da haste de acoplamento 60, e fendas
alongadas 34 sao proporcionadas na sec¢ao de tambor 26 do conjunto
de haste 12 para acomodar a translacéo longitudinal da haste de aco-
plamento 60 na medida em que os botdes de retragado 32a, 32b sao
puxados na diregao proximal "PD" para retrair o eixo de acionamento
46 e assim retrair a haste de controle 52 para tras. O aparelho de
grampeamento 810 pode adicionalmente incluir um link sensor 882
que pode ser deslizavelmente fixado ao segmento de alojamento de
haste 36a por um pino ou parafuso 530 que se estende através da
fenda 532 no link sensor 882 de modo que o link sensor 882 pode des-

lizar longitudinalmente com relagcdo ao alojamento de haste 36. Uma
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extremidade distal de uma mola 531 pode ser fixada ao parafuso 530 e
a extremidade proximal da mola 531 pode ser enganchada sobre um
gancho 533 no link sensor 882. Ver a Figura 22. A mola 531 serve pa-
ra orientar o link sensor 882 na dire¢ao distal "DD". O link sensor 882
adicionalmente inclui um brago de travamento proximal 535 que é do-
tado de uma extremidade proximal que se salienta para dentro 537
configurado para interagir com a lingueta de travamento 54. Em parti-
cular, quando nenhuma unidade de carga descartavel 16, 16’ esta fi-
xada ao instrumento 810, o link sensor 882 é orientado distalmente
pela mola 531. Quando na referida posicédo "descarregada”, a extremi-
dade proximal 537 do brago de travamento proximal 535 desengata a
lingueta de travamento 54 para reter a lingueta de travamento 54 na
posicao travada onde a protuberancia de travamento 55 é recebida na
cavidade 512 para reter eixo de acionamento 46 na posi¢cao longitudi-
nalmente fixa. Assim, quando nenhuma unidade de recarga descarta-
vel 16, 16’ esta acoplada ao instrumento 810, o instrumento 810 ndo
pode ser acionado.

[0173] Com referéncia a Figura 23, um mecanismo sensor de uni-
dade de carga descartavel pode se estender par dentro do aparelho de
grampeamento 810 a partir do corpo alongado 14 e dentro do conjunto
de haste 12. O mecanismo sensor pode incluir um tubo sensor 176
que € deslizavelmente suportado dentro da cobertura externa 124. A
extremidade distal do tubo sensor 176 é posicionado em direcao da
extremidade distal do corpo alongado 14 e a extremidade proximal do
tubo sensor 176 é fixada dentro da extremidade distal do cilindro sen-
sor 178’ via um par de saliéncias 180°’. A extremidade distal de um link
sensor 882 é orientada em uma relagdo de contato com a extremidade
proximal flangeada 190’ do cilindro sensor 178’.

[0174] O link sensor 882 pode adicionalmente ser dotado de uma

aba distal que se estende para baixo 534 formada no mesmo para
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contato com um flange 179 formado em um cilindro sensor 178’. Ver
as Figuras 22 e 23. Como sera discutido em detalhes adicionais abai-
X0, um tubo sensor 176 € orientado para interfacear com o cilindro
sensor 178’. Ver a Figura 23. Quando a unidade de carga descartavel
16, 16’ é acoplada a extremidade distal do corpo alongado 14, a uni-
dade de carga descartavel 16, 16’ engata a extremidade distal do tubo
sensor 176 para direcionar o tubo sensor 176 proximalmente, e deste
modo direcionar o cilindro sensor 178’ e o link sensor 882 proximal-
mente. Na medida em que o link sensor 882 € movido proximalmente,
a extremidade proximal 537 do braco de travamento proximal 535 para
pivotar a lingueta de travamento 54 de modo que a protuberancia de
travamento 55 se move para fora da cavidade 512 para permitir que o
eixo de acionamento 46 seja acionado.

[0175] Aparelho de grampeamento 810 pode também empregar
um mecanismo de articulacdo 120 de tipo e construcao descritos em
detalhes acima, com as seguintes diferengas observadas. Em diversas
modalidades, um mecanismo de articulacdo 120 pode ser suportado
no botdo giratério 28 e inclui uma alavanca de articulagdo 30, um
membro de came 136 e um membro de translagdo 138’. Em diversas
modalidades, o membro de translagcdo 138’ pode incluir uma pluralida-
de de nervuras 156 as quais sédo configuradas para serem deslizavel-
mente recebidas dentro de ranhuras (ndo mostradas) formadas ao
longo das paredes internas do botao de rotagao 28. O engate entre as
nervuras 156 e as referidas ranhuras evita a relativa rotacdo do botao
de rotagcdo 28 e membro de translagéo 138" embora permita o relativo
movimento linear. A extremidade distal do membro de translagéo 138’
pode incluir um bragco 160 que inclui uma abertura 162 configurada pa-
ra receber uma porcao de dedo 164 que se estende a partir da extre-
midade proximal do link de articulagao 123. Ver a Figura 23.

[0176] Em uma condicdo montada, as por¢des escalonadas proxi-
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mal e distal 150 e 152 do membro de came 136 sdo posicionadas em
baixo dos flanges 170 e 172 formados no botdo de rotagdo 28 para res-
tringir o membro de came 136 quanto ao movimento transversal com
relacdo ao eixo longitudinal "L-L" do aparelho de grampeamento 810.
Quando a alavanca de articulacao 30 é pivotada sobre o pino pivd 140,
o0 membro de came 136 é movido transversalmente no botao de rotacao
28 para mover a superficie de came escalonada 148 (referéncia a Figu-
ra 11) transversalmente com relagdo ao pino 166, forgando o pino 166
para se mover proximal ou distalmente ao longo da fenda de came es-
calonada 148. Uma vez que o pino 166 € firmemente fixado ao membro
de translagao 138, o membro de translacdo 138’ é movido proximal ou
distalmente para efetuar o movimento correspondente proximal ou distal
do primeiro link de acionamento 123. Ver as Figuras 23 e 24.

[0177] Com referéncia mais uma vez a Figura 24, o membro de
came 136 pode incluir uma reentrancia 154. Um anel de travamento
184 dotado de uma porgédo de saliéncia 186 configurada para ser re-
cebida no interior da reentrancia 154 é posicionado sobre o cilindro
sensor 178’ entre a porgao de aba de controle 188’ e a porcao de flan-
ge proximal 190’. Ver a Figura 23. Uma mola 192’ posicionada entre a
porcao de flange 190’ e 0 anel de travamento 184 lanca o anel de tra-
vamento 184 distalmente sobre o cilindro sensor 178’. Quando uma
unidade de carga descartavel articulada 16 dotada de uma porgcao de
ponta estendida é inserida na extremidade distal do corpo alongado 14
do aparelho de grampeamento 810, a ponta de inser¢cao faz com que a
porcdo de aba de controle 188’ se mova proximalmente em engate
com o anel de travamento 184 para lancar o anel de travamento 184 e
a porcao de saliéncia 186 proximalmente a reentrancia 154 no mem-
bro de came 136. Com a porg¢ao de saliéncia 186 posicionada proxi-
malmente a reentrancia 154, o membro de came 136 esta livre para se

mover transversalmente para efetuar a articulagdo do aparelho de
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grampeamento 810. Outras unidades de carga descartaveis nao arti-
culaveis podem nao ser dotadas de uma ponta de inser¢cado estendida.
Como tal, quando uma unidade de carga descartavel ndo articulada 16
€ acoplada ao corpo alongado 14, o cilindro sensor 178’ ndo é retraido
proximalmente uma distancia suficiente para mover a porgéo de sali-
éncia 186 a partir da reentrancia 154. Assim, o membro de came 136 é
evitado se mover transversalmente pela por¢ao de saliéncia 186 do
anel de travamento 184 que é posicionado na reentrancia 154 e a ala-
vanca de articulacido 30 é travada em sua posicao central.

[0178] Com referéncia a Figura 23, a extremidade distal do corpo
alongado 14 pode incluir um mecanismo de travamento de haste de
controle 900 que pode ser ativado durante o acoplamento da unidade
de carga descartavel 16, 16’ com a extremidade distal do corpo alon-
gado 14. O mecanismo de travamento de haste de controle 900 pode
incluir uma placa de bloqueio 902 que € orientada distalmente por uma
mola 904 e inclui uma porgao de dedo proximal 906 dotada de uma
superficie de came angulada 908. Em diversas modalidades, a trava
de eixo de acionamento 910 que é dotada de uma aba de trava 912
que se salienta a partir da mesma pode ser empregada. A aba de tra-
va 912 pode ser configurada para seletivamente engatar uma chanfra-
dura 914 na haste de controle 52. A trava de eixo de acionamento 910
pode ser proporcionada com um membro de orientagcdo na forma de
uma mola de folha (ndo mostrada) ou semelhante e ser dotada de um
pino de travamento 916 que se estende através da mesma. A mola de
folha serve para orientar a trava de eixo de acionamento 910 para fora
quando a extremidade proximal da placa de bloqueio 902 & adiantada
em uma posicao distal. A placa de bloqueio 902 pode ser movel a par-
tir da posicao distal espacada a partir da aba de travamento 912 para
a posicao proximal localizada atras da aba de travamento 912. Na po-

sicao proximal, a placa de bloqueio 902 faz com que a aba de trava
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912 se estenda através da fenda 918 no tubo sensor 176 em engate
com a chanfradura 914 na haste de controle 52.

[0179] Durante a insergao da unidade de carga descartavel 16, 16’
na extremidade distal do corpo alongado 14, como sera descrito em
maiores detalhes abaixo, a superficie de came 908 da placa de blo-
queio 902 é engatada por uma saliéncia na unidade de carga descar-
tavel 16, 16’ na medida em que a unidade de carga descartavel 16, 16’
€ girada em engate com o corpo alongado 14 para lancar a placa 902
para a posic¢ao proximal. A aba de travamento 912, que € posicionada
dentro da chanfradura 914, é retida na mesma pela placa de bloqueio
902 embora uma saliéncia engate a superficie de came 908 para evitar
o movimento longitudinal da haste de controle 52 durante a montagem.
Quando a unidade de carga descartavel 16, 16" € adequadamente po-
sicionada com relagao ao corpo alongado 14, a saliéncia na extremi-
dade proximal da unidade de carga descartavel 16, 16’ passa pela su-
perficie de came 908 permitindo que a mola 904 retorne a placa de
blogqueio 902 para a sua posicao distal para permitir o subsequente
movimento longitudinal da haste de controle 52. E observado que
quando a saliéncia da unidade de carga descartavel passa pela super-
ficie de came 908, um som de clic audivel pode ser produzido indican-
do que a unidade de carga descartavel 16, 16’ estd adequadamente
fixada ao corpo alongado 14.

[0180] Com referéncia agora as Figuras 22, 25 e 26, o aparelho de
grampeamento 810 pode empregar um conjunto de travamento de
acionamento aprimorado 880. Nesta modalidade, a haste movel 824
pode ser proporcionada com uma cavidade 930 dimensionada para
receber uma porcédo proximal do gatilho de liberacdo de acionamento
932. Como pode ser visto nas referidas Figuras, o gatilho de liberagéo
de acionamento 932 pode ser dotado de uma saliéncia 934 formada

na mesma e uma mola de liberacdo 936 pode se estender entre o fun-
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do da cavidade 930 e a saliéncia 934 para aplicar uma forca de direci-
onamento ao gatilho de liberagdo de acionamento 932 na diregcéo "A".
Como pode ser mais particularmente visto na Figura 26, o gatilho de
liberagcdo de acionamento 932 pode ser dotado de uma por¢ao de pro-
longamento proximal 940 que é dimensionada para deslizavelmente se
estender para dentro da fenda 825 formada na haste mdvel 824 na
medida em que o gatilho de liberagdo de acionamento é pressionado
na diregdo "B". Conjunto de travamento de acionamento aprimorado
880 pode adicionalmente incluir um conjunto de ligacdo de engrena-
gem 950. Em diversas modalidades, o conjunto de ligacdo de engre-
nagem 950 pode incluir uma primeira engrenagem 952 que é rotacio-
nalmente recebida no pino de primeira engrenagem 954 que é fixado a
haste mével 824. A primeira engrenagem 952 pode ser dotada de um
primeiro segmento de engrenagem 956 que € disposto para engate
entrosado com a armagao de engrenagem de gatilho de liberagcdo 960
formada na por¢ao de prolongamento 940 do gatilho de liberagdo de
acionamento 932. A primeira engrenagem 952 pode ser ligada a lin-
gueta de liberacdo 970 por um primeiro link de conexao 972 que é pi-
votavelmente tolhido com pino ou de outro modo fixado a primeira en-
grenagem 952 e a lingueta de liberacdo 970. Como pode ser visto nas
Figuras 22 e 25, a lingueta de liberagao 970 pode ser pivotavelmente
suportada no pino 38.

[0181] Em diversas modalidades, a lingueta de liberagao 970 pode
ser dotada de uma porgao de engate 974 que é configurada para en-
gatar um pino de liberacdo 980 que é fixado a um segundo link de co-
nexao 982 e é limitado para percorrer em uma fenda arqueada 826
formada na haste mével 824. Na medida em que a presente Descricao
Detalhada prossegue, sera aparente que a fenda 826 evita que o acio-
namento da haste mével 824 mova o segundo link de conexao 982. O

segundo link de conexao 982 pode também ser pivotavelmente tolhido
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com pino ou fixado a uma engrenagem de portdo 990 que € rotacio-
nalmente articulada no pino de engrenagem 992 que é suportado pelo
segmento de alojamento de hastes 36a, 36b. A engrenagem de portado
990 é dotada de um segmento de dentes de engrenagem 994 na
mesma orientados para engate entrosado com a armagéo de portéo
998 formada no portdo de travamento 996. O portdo de travamento
996 pode ser dotado de uma fenda 997 no mesmo que é adaptada pa-
ra receber uma porcdo 1002 da mola de portdo 1000 que é suportada
no pino de portdo 1004 que se estende entre o segmento de alojamen-
to de hastes 36a, 36b. A mola de portdao 1000 serve para orientar o
portdo de travamento 996 na diregao "C". Ver a Figura 26.

[0182] A operagao do conjunto de travamento de acionamento 880
sera agora descrita com referéncia as Figuras 27 - 30. A Figura 27
ilustra o aparelho de grampeamento 810 antes de prender o tecido na
unidade de carga descartavel (ndo mostrada). Como pode ser visto na
referida Figura, a porcdo de engate 974 da lingueta de liberagcéo 970
nao esta em contato com o pino de liberagao 980 neste estagio de
operacdo. Como pode ser também visto, a extremidade superior do
portdo de travamento 996 € na extremidade distal do eixo de aciona-
mento 46. A Figura 28 ilustra um primeiro acionamento da haste movel
824 para fazer com que a bigorna de formagao de grampos da unida-
de de carga descartavel se feche da maneira acima descrita. O médico
ainda nao pressionou o gatilho de liberacdo de acionamento 932 e de
modo conveniente dispds seu dedo indicador atras da porgao de acio-
namento 933 do gatilho de liberacdo de acionamento 932. Ao se acio-
nar a haste moével 824, o eixo de acionamento 46 & orientado na dire-
cao distal "DD" por uma lingueta de direcionamento 42 da maneira
acima descrita. Como pode ser visto na Figura 28, o eixo de aciona-
mento 46 teve que ser movido para uma posi¢ao onde a extremidade

do portdo de travamento 996 penetrou na detengcao de travamento 53
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no eixo de acionamento 46 e correspondente detengao de travamento
53’ na placa de liberagdo 64. Como é mais facilmente visto na Figura
25, a extremidade superior do portdo de travamento 996 € dotado de
uma porcédo chanfrada ou afunilada 999 formada na mesma que se
encontra com o lado proximal que se estende verticalmente 1005 do
portdo de travamento 996. Como pode ser também visto na Figura 25,
a detencdo de travamento 53 no eixo de acionamento 46 é dotado de
superficies anguladas 1006, 1007 e também uma camada de elevagao
vertical 1008. Quando a extremidade superior do portdo de travamento
996 é completamente orientada para dentro da detencao de travamen-
to 53 pela mola de portao 1000, o lado proximal 1005 do portao de tra-
vamento 996 se encontra em uma relagcao de confronto com a eleva-
cao vertical 1008 no eixo de acionamento 46 para deste modo evitar o
movimento do eixo de acionamento 46. Entretanto, quando o portao de
travamento 996 é puxado na diregdo "D", as superficies anguladas
1006, 1007, assim como a superficie chanfrada 999 no portdo de tra-
vamento 996, permite que o eixo de acionamento 46 se mova longitu-
dinalmente adiante do portdo de travamento 996 sem que o portao de
travamento 996 tenha que ser completamente orientado para fora de
contato com o eixo de acionamento 46.

[0183] Retornando a Figura 28, quando na referida posicéo, a fen-
da 826 na haste movel 824 permite que a haste movel seja puxada em
direcdo da porcao de haste estacionaria 22 sem fazer com que o pino
980 se mova para o segundo link de conex&do 982 o qual por sua vez
acionaria o portdo de travamento 996. Como pode ser visto na Figura
28, a mola 1000 orientou o portdo de travamento 996 para a posicao
de bloqueio onde o portdo de travamento 996 é recebido nas deten-
¢cbes de travamento 53, 53’ e a superficie proximal 998 do mesmo se
encontra em uma relagao de confronto com a elevacao vertical 1008

no eixo de acionamento 46. Apds a haste movel 824 ter sido puxada
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para a primeira posicdo mostrada na Figura 28 para fechar a bigorna
de formagdo de grampos, o médico entdo permite que a haste movel
824 seja movida para a posigéao ilustrada na Figura 29 sob a for¢a de
orientagdo da mola de fechamento de haste 40. Neste estagio, os bo-
tdes retratores 32a, 32b podem ser puxados proximalmente para fazer
com que a bigorna de formacdo de grampos desprenda o tecido no
caso que o meédico deseje remanipular a ferramenta 17 ou, o médico
possa querer iniciar o ciclo de ciclo de acionamento ao colocar o seu
dedo indicador na por¢ado de acionamento 933 do gatilho de liberacéo
de acionamento 932 como ilustrado na Figura 30.

[0184] Na Figura 31, o médico pressionou o gatilho de liberagao
de acionamento 932. A referida acdo faz com que a armacao da en-
grenagem do gatilho de liberagdo 960 na porgao de prolongamento do
gatilho de liberagao 940 corresponda com o primeiro segmento de en-
grenagem 956 na primeira engrenagem 952 para fazer com que a pri-
meira engrenagem 952 gire no sentido anti-horario "CCW". Na medida
em que a primeira engrenagem 952 gira no sentido anti-horario, a
mesma empurra o primeiro link de conexdo 972 na dire¢cao "E", faz
com que a lingueta de liberagao 970 gire no sentido horario "C". Na
medida em que a lingueta de liberagdo 970 gira na direcéo "C", a su-
perficie de engate 974 entra em contato com o pino de liberagao 980 e
carrega o segundo link de conexao 982 na diregcao "F’. Na medida em
gue o segundo link de conexao 982 se move na dire¢ao "F", do mesmo
faz com que a engrenagem de portdo 990 gire no sentido anti-horario
"CCW". Os dentes de engrenagem 994 na engrenagem de portdo 990
correspondem com a armacgao de portado 998 e direciona o portdo de
travamento 996 na direcdo "D" fora do engate de bloqueio com as de-
tencdes de travamento 53, 53'.

[0185] A Figura 32 ilustra a posigao do portdo de travamento 996

com relagdo ao eixo de acionamento 46 quando o eixo de acionamen-
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to 46 comecga a se mover na diregdo distal "DD" ao se acionar a haste
movel 824. Como pode ser visto na referida Figura, a porgdo chanfra-
da superior 999 do portdo de travamento 996 é agora em contato com
a borda vertical 1005 no eixo de acionamento 46 e permite que o eixo
de acionamento 46 se mova distalmente. A Figura 33 ilustra a conclu-
sao do primeiro passo de acionamento da haste mével 824. Como po-
de ser visto na referida Figura, a extremidade superior do portdo de
travamento 996 corre no fundo do eixo de acionamento 46 e da placa
64 na medida em que o eixo de acionamento 46 é avancado na dire-
cao distal "DD". A extremidade proximal do link 982, se moveu para a
extremidade proximal da fenda 826 durante o referido passo.

[0186] A Figura 34 ilustra uma modalidade alternativa do aparelho
de grampeamento 810’ que emprega conjunto de travamento de aci-
onamento alternativo 880’ que pode ser substancialmente o mesmo
gque o conjunto de travamento de acionamento 880 acima descrito,
exceto pelas diferengas observadas abaixo. Em particular, o conjunto
de travamento de acionamento 880’ emprega uma barra flexivel 1020
gue é limitada para se mover em uma passagem em serpentina 828
formada na haste mével 824’. A barra flexivel 1020 substitui a primei-
ra engrenagem 952, o primeiro link de conexao 972, e a lingueta de
liberagdo 970. Uma extremidade da barra flexivel 1020 é acoplada ao
gatilho de liberagdo de acionamento 932 e a outra extremidade da
barra flexivel 1020 é restrita para contato com o pino de liberagao
980 que é também restrito para se mover na fenda 828. Assim, na
medida em que o gatilho de liberacdo de acionamento 932 é pressio-
nado, a barra flexivel 1020 empurra o pino de liberagdo 980 que faz
com que o segundo link de conexao 982 se mova na direcao "F". Na
medida em que o segundo link de conexao 982 se move na direcao
"F", a engrenagem de portdo 990 se move no sentido anti-horario

"CC" e direciona o portao de travamento 996 na dire¢ao "D". Quando
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o médico libera o gatilho de liberagdo de acionamento 932, a mola de
liberagdo 936 direciona o gatilho de liberagdo de acionamento 932 na
direcdo "A" puxando a barra flexivel 1020 em afastamento a partir do
pino de liberagao 980, deste modo permitindo que o pino de liberacao
980 se mova sem restricdo na fenda 828. Na medida em que o pino
de liberagcdo 980 nao é restrito, a mola de portdo 1000 é permitida
orientar o portdo de travamento 996 na direcdo "C". Na medida em
que o portdo de travamento 996 é orientado na diregdo "C", a engre-
nagem de portdo 990 € direcionada sem restricdo no sentido horario
"C". Aqueles versados na técnica observardo que as configuragdes
de travamento de acionamento 880, 880’ acima descritas permitem
que o médico opere o instrumento com uma mao. Isto representa um
vasto aprimoramento com relacao aos referidos sistemas de trava-
mento de acionamento descritos na Patente US No. 5,865,361 e ou-
tros aparelhos de grampeamentos da técnica anterior configurados
para uso com as unidades de carga descartaveis.

[0187] AS Figuras 35 - 46 ilustram um aparelho de grampeamento
cirurgico 1210 que vai de encontro pelo menos a alguns dos proble-
mas acima mencionados associados com os aparelhos de grampea-
mento cirurgico da técnica anterior que sao projetados para acomodar
as unidades de carga descartaveis articulaveis. Mais particularmente e
com referéncia a Figura 35, o aparelho de grampeamento cirurgico
1210 pode ser substancialmente similar em construgdo aos diversos
instrumentos acima descritos, exceto pelo sistema de rotagédo seleti-
vamente travavel 1220 e o sistema de articulacdo 1320 (Figura 36)
como sera descrito em detalhes abaixo. Os referidos componentes
gue sdo 0s mesmos que os componentes empregados nas modalida-
des acima mencionadas serao marcados com 0s mesmos numeros de
elemento e aqueles versados na técnica podem se referir a descrigao

determinada aqui acima que explica a sua construgao e operacao.
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[0188] Em uma modalidade, o aparelho de grampeamento cirurgico
1210 pode incluir um conjunto de haste 12 que é dotado de um corpo
alongado 14 que € acoplada de modo operacional ao mesmo e que se
salienta distalmente a partir da mesma. Uma extremidade distal do cor-
po alongado 14 pode ser acoplada a uma unidade de carga descartavel
articulavel 16. A unidade de carga descartavel 16 pode incluir um con-
junto de ferramentas 17 que € seletivamente articulavel sobre um eixo
de articulacdo "A1-A1" por movimentos de articulacdo transferidos ao
mesmo pelo corpo alongado 14 como é conhecido. Ver a Figura 35. Em
diversas modalidades da presente invencao, a extremidade proximal do
corpo alongado 14 pode ser acoplada a cobertura giratéria 1260 que €
acoplada ao alojamento de haste 36’. Como pode ser visto nas Figuras
36, 44 e 45, o alojamento de haste 36’ pode incluir um canal anular 117
configurado para receber uma nervura anular 1262 formada na extremi-
dade proximal da cobertura giratéria 1260, que é preferivelmente for-
mada a partir de segmentos de cobertura moldados 1260a e 1260b. O
canal anular 117 e a nervura 1262 permitem uma rotacao relativa entre
a cobertura 1260 e o alojamento de haste 36’. A rotacdo da cobertura
giratéria 1260 faz com que o corpo alongado 14 e a unidade de carga
descartavel fixada ao mesmo gire sobre o eixo longitudinal "L-L" defini-
do pelo corpo alongado 14. Diversas modalidades do aparelho de
grampeamento cirurgico 1210 podem incluir um sistema de rotagao se-
letivamente travavel 1220 para seletivamente travar a cobertura girato-
ria 1260 para evitar a rotagcdo da mesma (assim como a rotagéo do cor-
po alongado 14 e unidade de carga descartavel 16) com relacdo ao
conjunto de haste 12 sobre o eixo longitudinal "L-L".

[0189] Em diversas modalidades, o sistema de rotacdo travavel
1220 pode incluir uma cobertura distal cilindrica 1222 formada ou de
outro modo proporcionada na extremidade distal do alojamento de

haste 36’. A Figura 36 ilustra o segmento de alojamento 36a’ do aloja-
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mento de haste 36’ que € dotado de um segmento de cobertura 1222a
formado na mesma. Aqueles versados na técnica entenderdo que o
segmento de alojamento 36b’ do alojamento de haste 36’ é dotado de
um segmento de cobertura correspondente 1222b formado na mesma
que coopera com segmento de cobertura 1222a para formar a cobertu-
ra distal 1222. Ver a Figura 40.

[0190] O sistema de rotacado travavel 1220 pode adicionalmente
incluir um sistema de freio 1229. Em particular, o segmento de cober-
tura 1222a pode ser dotado de uma secéo de ranhura interna 1224a e
0 segmento de cobertura 1222b pode ser dotado de uma ranhura in-
terna 1224b. Sec¢des de ranhura interna 1224a, 1224b cooperam para
formar uma ranhura interna 1224 que € configurada para suportar um
tubo de freio 1230 do sistema de freio 1229. Em diversas modalidades,
o tubo de freio 1230 é dotado de uma ranhura externa 1232 formada
no mesmo que € dimensionada para ser recebida na ranhura interna
1224 na cobertura distal 1222 de modo que o tubo de freio 1230 pode
se mover axialmente com relacido a cobertura distal 1222, mas é restri-
ta de girar com o0 mesmo. O sistema de freio 1229 pode adicionalmen-
te incluir uma banda de freio 1240 que interage com um pino de brago
de freio 1250 que é suportado de modo operavel na cobertura giratéria
1260. A operacao do pino de braco de freio 1250 e da banda de freio
1240 sera discutida em detalhes adicionais abaixo.

[0191] O tubo de freio 1230 pode ser movido axialmente com rela-
¢ao a cobertura cilindrica distal 1222 pela barra de chave 1270 que é
conectada de modo operacional ao conjunto de botdo seletor 1290.
Como pode ser visto na Figura 36, a barra de chave 1270 é dotada de
uma extremidade proximal 1272 e uma extremidade distal 1276. A ex-
tremidade proximal 1272 pode ser dotada de um orificio 1274 para re-
cebimento da porgao de eixo 1294 do botao seletor 1292. A porgao de

eixo 1294 se estende através do orificio 1274 na barra de chave 1270
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e é tolhido com pino a mesma por um pino transversal 1296. Adicio-
nalmente, o botado seletor 1292 pode ser dotado de um pino de fixagao
1298 que pivotavelmente acopla a porgéo de eixo 1294 ao alojamento
36’. Uma mola de detengdo 1300 pode ser empregada para travar o
botao seletor 1292 na posicdo. A mola de detencdo 1300 pode ser do-
tada de uma porcéo bulbosa 1302 que é adaptada para ser engatada
pelo pino transversal 1296 na medida em que o botédo seletor 1292 é
pivotado distalmente e proximalmente sobre o eixo "SA-SA" definido
pelo pino de fixagdo 1298. Ver a Figura 36. Assim, na medida em que
o botéo seletor 1292 é pivotado para a posigéo proximal (Figuras 42,
43 e 46) e na medida em que o botdo seletor 1292 ¢é pivotado para a
posicao distal (Figuras 37, 38, 41 e 45) a por¢ao bulbosa 1302 da mola
1300 retém o botéo seletor 1292 e a barra de chave 1270 em posigéo.

[0192] Com referéncia mais uma vez a Figura 36, a extremidade
distal 1276 da barra de chave 1270 pode ser dotada de um pino co-
nector 1278 que se salienta a partir da mesma que € adaptado para
acoplar a barra de chave 1270 ao tubo de freio 1230. Ver a Figura 38.
Assim, o movimento linear da barra de chave na direcdo proximal "PD"
e direcao distal "DD" faz com que o tubo de freio 1230 também se mo-
va nas referidas direcdes dentro da porcao distal de cobertura cilindri-
ca 1222. Como pode ser também visto nas Figuras 36 - 39 € 41 - 46, a
extremidade distal 1276 da barra de chave 1270 pode adicionalmente
ser dotada de uma cavilha 1280 formada na mesma ou fixada a mes-
ma. A cavilha 1280 é adaptada para seletivamente engatar de modo
correspondente um anel de travamento de rotagdo 1264 que compre-
ende uma série de dentes 1266 formada em ou de outro modo propor-
cionada na nervura anular 1262. Como pode ser visto na Figura 36, o
canal anular 117 na cobertura cilindrica distal 1222 é formado por um
flange que se estende internamente 1226 que é dotado de uma ranhu-

ra 1228 através do mesmo para receber a extremidade distal 1276 da
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barra de chave 1270 através do mesmo. Assim, como sera discutido
em detalhes adicionais abaixo, quando a barra de chave 1270 € movi-
da na diregéo distal "DD", a cavilha 1280 pode ser trazida em engate
de entrosamento com os dentes 1266 do anel de travamento de rota-
cao 1264 da cobertura 1260 e deste modo evitar que a cobertura 1260
gire com relagéo a cobertura 1222 e cobertura 36. Ver a Figura 44.

[0193] Diversas modalidades do aparelho de grampeamento cirur-
gico 1210 podem adicionalmente incluir um sistema de articulagao uni-
co e novo 1320 o qual, como sera descrito abaixo, interfaceia com os
componentes que formam o corpo alongado 14 para seletivamente
aplicar movimentos de articulagdo ao mesmo para transferéncia a uni-
dade de carga descartavel 16. O sistema de articulagcdo 1320 pode
incluir um membro de translacdo 138’. Por exemplo, 0 membro de
translacdo 138’ pode incluir uma pluralidade de nervuras 156 as quais
sdo configuradas para serem deslizavelmente recebidas dentro das
ranhuras 1261 formadas ao longo das paredes internas da cobertura
1260. O engate entre nervuras 156 e as referidas ranhuras 1261 (Figu-
ras 36 e 37) evita a rotacéo relativa do membro de translagado 138’ e
da cobertura 1260 embora permitindo o movimento linear relativo entre
os referidos componentes. A extremidade distal do membro de trans-
lacdo 138’ pode incluir um braco 160 o qual inclui uma abertura 162
configurada para receber uma porgcédo de dedo 164 que se estende a
partir da extremidade proximal do link de articulagao 123. Ver a Figura
37. Também nesta modalidade, o membro de translagao 138’ € dotado
de um pino de articulagao 166 que se salienta a partir do mesmo que
se estende através de uma fenda de articulagdo 1265 na cobertura de
articulacao 1260. O pino de articulagdo 166 € recebido em um orificio
1324 (Figura 36) formado em uma articulagdo linear e empunhamento
de rotagdo 1320 que é recebido na cobertura 1260. O sistema de arti-

culagao pode adicionalmente incluir a articulagéo linear e o empunha-
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mento de rotacdo 1322 que pode ser fabricado a partir de dois seg-
mentos de empunhamento 1322a, 1322b que sdo acoplados juntos
sobre a cobertura 1260. O orificio 1324 pode ser proporcionado no
segmento de empunhamento 1322a como mostrado na Figura 36. As-
sim, quando o médico move o empunhamento 1322 axialmente na di-
recao proximal "PD" e na direcao distal "DD", o membro de translacao
138’, assim como o link de articulacdo 123, se movem nas referidas
diregbes para implementar a articulagao da unidade de carga descar-
tavel articulavel.

[0194] Também nesta modalidade, o sistema de freio 1229 pode
ser configurado para evitar o acionamento do sistema de articulagao
1320. Por exemplo, com referéncia mais uma vez a Figura 36, a banda
de freio 1240 pode ser configurada para ser recebida dentro de flanges
de ombro espacados entre si 1267 formados no exterior da cobertura
1260 para formar uma ranhura de banda de freio 1269. Como pode ser
visto na Figura 36, a banda de freio 1240 ndo forma um anel completo;
as extremidades 1242 da banda de freio 1240 estdo em uma relacao
de confronto espagada um com relagcdo ao outro para definir uma
abertura de recebimento de came 1244 entre as mesmas. A banda de
freio 1240 é instalada dentro da ranhura de banda de freio 1269 de
modo que a abertura de came 1242 ¢é orientada para receber um came
de freio 1330 na mesma. Fixado ao came de freio 1330 € um pino de
desvio de brago de freio 1332 que se estende através de um orificio de
came de freio 1334 na cobertura 1260. Como pode ser visto na Figura
37 o pino de desvio de braco de freio 1332 é configurado para ser re-
cebido no interior de uma ranhura de desvio 1234 formada na extremi-
dade distal do tubo de freio 1230. A articulagéo linear e o empunha-
mento de rotagdo 1322 os quais compreendem uma porgéo do siste-
ma de articulagado 1320 sdo dotados de uma area de rebaixo 1326 nos

mesmos para permitir que o empunhamento 1320 se mova axialmente
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com relagédo a cobertura 1260. Em diversas modalidades, o segmento
de empunhamento 1322a pode ser proporcionado com uma série de
detengdes 1328 que sdo adaptadas para engatar um pino indicador
1263 (Figura 41) que se salienta a partir da cobertura 1260 de modo
gque na medida em que o empunhamento 1320 € axialmente movido
na cobertura 1260, o pino indicador 1263 faz um clic audivel ou um
som na medida em que o mesmo engata as detengdes 1328. Cinco
detengdes 1328 séo ilustradas na referida Figura; outros numeros de
detencdes 1328 podem ser usados.

[0195] A operagao do aparelho de grampeamento cirurgico 1210
sera agora descrita com referéncia as Figuras 37 - 39, 41, e 42 - 44.
As Figuras 37 - 39 ilustram o aparelho de grampeamento 1210 no mo-
do de "rotagao" onde a cobertura externa 124 pode ser seletivamente
girada sobre o eixo longitudinal "L-L". Como pode ser visto nas Figuras
37 e 38, o botao seletor 1292 ¢ pivotado para a posicao distal onde a
barra de chave 1270 é puxada na diregao proximal "PD". Quando a
barra de chave 1270 é puxada na direcdo proximal, o parafuso de ro-
tacao 1280 & desengatado a partir do anel de travamento de rotagao
1264 (Figura 39) deste modo permitindo que a cobertura 1260 gire so-
bre o eixo longitudinal "L-L". Como discutido acima, a extremidade
proximal da cobertura 124 inclui aberturas diametralmente opostas
128, as quais sdo dimensionadas para receber projecdes radiais 132
formadas dentro da extremidade distal de cobertura 1260. Ver as Figu-
ras 36 e 38. As projecdes 132 e as aberturas 128 fixam firmemente a
cobertura 1260 e o corpo alongado 14 um com relagcdo ao outro, ndo
so longitudinalmente mas também rotacionalmente. A rotacdo da co-
bertura 1260 com relagdo ao conjunto de haste 12 resulta assim na
rotacdo correspondente do corpo alongado 14 sobre o eixo longitudinal
L-L com relacdo ao conjunto de haste 12. Também, pelo fato da barra

de chave 1270 ser acoplada ao tubo de freio 1230 pelo pino de cone-
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xao 1278, na medida em que a barra de chave 1270 € movida na dire-
cao proximal "PD", o tubo de freio 1230 também se move na direcao
proximal dentro da cobertura cilindrica distal 1222. Como explicado
acima, o pino de desvio 1332 do came de freio 1330 é recebido na ra-
nhura de desvio 1234 no tubo de freio 1230. Quando o tubo de freio
1230 é movido proximalmente, o pino de desvio 1332 que € uma ca-
racteristica distal do brago radial que por sua vez é rigidamente fixado
ao pino 1250 gira o came de freio 1330 de modo que forga as extremi-
dades 1242 da banda de freio 1240 radialmente para fora para deste
modo travar a articulacao linear e 0 empunhamento de rotagao 1322 a
cobertura 1260. A banda de freio 1240 evita que o empunhamento
1322 se mova axialmente na cobertura 1260; entretanto, a rotacdo do
empunhamento 1322 faz com que a cobertura 1260 gire sobre o eixo
"L-L". Assim, quando botao seletor 1292 ¢é pivotado para a direcao dis-
tal, o corpo alongado 14 e a unidade de carga descartavel fixada ao
mesmo podem ser girados sobre o eixo longitudinal "L-L" ao se girar o
empunhamento 1320.

[0196] Quando o médico deseja articular a unidade de carga des-
cartavel, o botao seletor 1292 ¢é pivotado na direcédo proximal "PD" ilus-
trada nas Figuras 42, 43 e 46. Como pode ser visto nas Figuras 42, 43
e 46, quando botao seletor 1292 é pivotada na direcao proximal, a bar-
ra de chave 1270 é axialmente avancada na dire¢ao distal "D-D" tra-
zendo o parafuso de rotagdo 1280 em engate de travamento com o
anel de travamento de rotagao 1264. Quando o parafuso de travamen-
to 1280 é engatado com a rotagao do anel de travamento 1264, a co-
bertura 1260 (e o corpo alongado 14 e a cobertura 124) é incapaz de
girar com relagao ao conjunto de haste 12 sobre o eixo longitudinal "L-
L". Quando a barra de chave 1270 é movida na direg¢ao distal, o tubo
de freio 1230 é também movido na diregdo distal "D-D" pelo fato de

que a barra de chave 1270 é fixada ao mesmo. Na medida em que o

Peticaio 870200144023, de 16/11/2020, pég. 64/135



62/123

tubo de freio 1230 se move proximalmente, o pino de desvio 1332 é
girado e gira o came de freio 1330 de modo que 0 mesmo permite que
as extremidades 1242 da banda de freio 1240 se movam internamente
uma em direcao a outra para deste modo permitir que o empunhamen-
to 1320 seja movido com relagcdo a cobertura 1260. Ver a Figura 46.
Em diversas modalidades, um pino de articulacdo 166 se estende a
partir do membro de translagédo 138’ através da fenda 1265 no seg-
mento de cobertura 1260a e é recebido em um orificio 1324 no seg-
mento de empunhamento 1322a. Ver as Figuras 36 e 37. Assim,
quando o médico move o empunhamento de rotagao 1322 axialmente
na direcao proximal "PD" e dire¢ao distal "DD", o membro de transla-
cao 138" assim como o link de articulacdo 123 que é fixado ao mesmo
por um braco 160 também se move. Assim, quando o0 médico move o
empunhamento de rotacdo 1322 axialmente na direcao proximal "PD"
e na direcao distal "DD", o membro de translagdo 138 assim como o
link de articulagcdo 123 também se move nas referidas direcbes para
implementar a articulagdo da unidade de carga descartavel articulavel.
Adicionalmente, na medida em que o empunhamento 1322 é axial-
mente movido na cobertura 1260, o pino indicador 1263 faz um clic
audivel ou som na medida em que o0 mesmo engata as detengdes
1328 para proporcionar o médico com uma indicacdo audivel do pro-
gresso do movimento de articulagao.

[0197] A Figura 46 ilustra o uso do membro de translagao 138 que
€ dotado de uma porgao de brago vertical 540 e um brago 546 que in-
clui uma abertura 548 configurada para receber uma porcao de dedo
(ndo mostrada) que se estende a partir da extremidade proximal do
link de articulagdo 123 (ndo mostrada). Ver as Figuras 4 e 11. O pino
166 ¢é fixado ao membro de translagdo 138 e dimensionado para se
estender através da fenda 1265 na cobertura e dentro do orificio 1324

na cobertura 1322. Esta modalidade de outro modo funciona da mes-
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ma maneira que as modalidades ilustradas nas Figuras 37 e 38. Aque-
les versados na técnica reconhecerdo que a modalidade acima menci-
onada representa um vasto aprimoramento em relacdo aos instrumen-
tos da técnica anterior adaptados para uso com as unidades de carga
descartaveis tais como aquelas descritas na Patente US No.
5,865,361. Em particular, nas modalidades acima descritas, 0 médico
pode girar a unidade de carga descartavel para a posi¢cao desejada e
entdo travar a cobertura 1260 para evitar rotacdo adicional da cobertu-
ra 1260. O médico pode entdo articular a unidade de carga descartavel
embora a cobertura 1260 permaneca travada em posi¢cao. Em unida-
des anteriores, o botdo de rotagcdo estava livre para girar embora o
médico estivesse tentando articular a unidade de carga descartavel.
Assim, para evitar que a unidade de carga descartavel gire, o médico
tinha que manipular a alavanca de articulacdo embora tendo cuidado
para nao proporcionar o movimento de movimento de rotacao ao botao
de rotacdo. As modalidades acima descritas solucionam o referido
problema.

[0198] As Figuras 47 - 51 ilustram outro aparelho de grampeamen-
to cirurgico 1410 da presente invengao construido para uso com a uni-
dade de carga descartavel (ndo mostrada) que permite que um médico
articule e acione a unidade de carga descartavel com uma mao. Mais
particularmente e com referéncia a Figura 47, o instrumento cirurgico
1410 é substancialmente similar em construcdo aos diversos instru-
mentos acima descritos, exceto pelo sistema de articulagédo 1420 co-
mo sera descrito em detalhes abaixo. Os referidos componentes que
sdo 0s mesmos que os componentes empregados nas modalidades
acima mencionadas serao marcados com OS mesmos numeros e
aqueles versados na técnica podem se referir a descricdo determinada
aqui acima que explica a sua construgao e operagao.

[0199] Em uma modalidade, o aparelho de grampeamento cirurgi-
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co 1410 pode incluir um conjunto de haste 12 que € dotado de um cor-
po alongado 14 que é acoplado de modo operacional ao conjunto de
haste 12 e se salienta distalmente a partir da mesma. Uma extremida-
de distal do corpo alongado 14 pode ser acoplada a uma unidade de
carga descartavel articulavel 16. A unidade de carga descartavel pode
incluir um conjunto de ferramenta 17 que é seletivamente articulavel
sobre um eixo de articulagao "AA-"AA" por movimentos de articulagao
transferidos ao mesmo pelo corpo alongado 14 como é conhecido.

[0200] O conjunto de haste 12 pode compreender um alojamento
de haste 36 e ser dotado de uma haste mdvel 24 acoplada de modo
operacional ao mesmo que € mével através de passos de acionamen-
tos com relagdo ao alojamento de haste 36. Como nas modalidades
acima descritas, o acionamento da haste mével 24 pode ocasionar os
movimentos de acionamento longitudinais para serem aplicados a um
eixo de acionamento 46 que é acoplado de modo operacional a uma
haste de controle 52 que compreende uma porg¢éao do corpo alongado
14. Como pode ser visto nas Figuras 48 - 51, o sistema de articulagcéo
1420 pode incluir um gatilho de articulagéo 1422 que pode ser formado
e orientado com relagcdo a porgao estacionaria 22 do alojamento de
haste 36 e a haste mével 24 para permitir que o médico acione o
mesmo com o seu dedo indicador da mao que estda empunhando o
conjunto de haste 12 e que aciona a haste moével 24. O gatilho 1422
pode ser dotado de uma porgéo de barra de direcionamento 1424 fixa-
da ao mesmo que € dotada de uma porgao vertical 1426 que é pivota-
velmente tolhida com pino ao alojamento de haste 36 por um pino pivd
1428 de modo que o gatilho de articulagdo 1422 pode ser seletivamen-
te pivotado nas dire¢des "G" e "H" sobre o pino pivé 1428. Ver a Figura
49. A porgcao de barra de direcionamento 1424 pode adicionalmente
ser dotada de uma porgao de direcionamento 1430 que & dotada de

uma fenda 1432 no mesmo adaptada para receber um pino de direcio-
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namento 1434 fixado a uma barra de articulacdo 1440. Como pode ser
visto na Figura 49, a barra de articulagdo 1440 pode ser proporcionada
com um par de fendas alongadas 1442, 1444 que sdo adaptadas para
receber porgcdes de parafusos 1450, 1452, respectivamente. Os para-
fusos 1450, 1452 se estendem através das fendas alongadas 1442,
1444, respectivamente e sdo fixadas ao segmento de alojamento de
haste 36a de modo que a barra de articulacdo 1440 é constrita para se
mover longitudinalmente dentro do alojamento de haste 36 na diregao
proximal "PD" e na direcao distal "DD". A extremidade distal da barra
de articulacao 1440 pode ser dotada de um pino de articulagao 1446
que é adaptado para se estender para dentro de uma ranhura anular
139" proporcionada na extremidade proximal do membro de translagao
138" que pode ser de outro modo idéntico em construcdo e operacao
com relagcdo ao membro de translacdo 138’ descrito em detalhes aci-
ma. Ou seja, o membro de translagdo 138" pode ser dotado de uma
pluralidade de nervuras 156 as quais s&o configuradas para serem
deslizavelmente recebidas dentro das ranhuras formadas ao longo das
paredes internas do botdo giratério 28". O engate entre as nervuras
156 e as referidas ranhuras evita a rotagao relativa do membro de
translacdo 138" e do botao giratorio 28" embora permita 0 movimento
linear relativo entre os referidos componentes. A extremidade distal do
membro de translacdo 138" pode incluir um brago 160 que inclui uma
abertura 162 configurada para receber uma por¢cao de dedo 164 que
se estende a partir da extremidade proximal do link de articulagao 123.
Ver as Figuras 48 e 49. Assim, quando o médico aciona o gatilho de
articulacao 1422 na diregcédo "G", a porcao de direcionamento 1430 pu-
xa a barra de articulacdo 1440 na diregcao proximal "PD" o que também
puxa o membro de translagdo 138" e o link de articulacdo 123 fixado
ao mesmo na direcado proximal "PD" que pode deste modo fazer com

gue a unidade de carga descartavel acoplada ao mesmo se articule na
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direcdo direita da maneira acima descrita e aqui abaixo. Quando o
médico puxa o gatilho de articulagdo 1422 na dire¢ao "H", a porcao de
direcionamento 1430 empurra a barra de articulacdo 1440 na diregao
distal "DD" o que também empurra o0 membro de translacéo 138" e o
link de articulagado 123 fixado ao mesmo na diregao distal "DD" o que
pode deste modo fazer com que a unidade de carga descartavel aco-
plada ao mesmo se articule na diregao esquerda.

[0201] Como indicado acima, esta modalidade pode incluir um cilin-
dro sensor 178’ que interfaceia com um tubo sensor 176 € um link sen-
sor 182 como foi acima descrito para detectar se uma unidade de re-
carga descartavel foi acoplada a haste de controle 52 e evitar aciona-
mento do mecanismo de articulagao 1420 quando nenhuma unidade de
descarga descartavel foi fixada. Nesta modalidade, entretanto, o flange
190’ do tubo sensor 178 é configurado para interagir com uma rampa
de travamento de "ndo recarga" 1448 formada na barra de articulagéo
1440. Ver as Figuras 50 e 51. Quando nenhuma unidade de carga des-
cartavel foi acoplada ao membro alongado 14 e a haste de controle 52,
o tubo sensor 178 ¢ orientado para a posicao ilustrada na Figura 50.
Como pode ser visto na referida Figura, a rampa de travamento de néo
recarga 1448 na barra de articulacdo 1440 é engatada com o flange
190’ no tubo sensor 178’ de modo que a barra de articulacido 1440 é

orientada lateralmente para fora na diregcao "I". Como pode ser também
visto na referida Figura, uma detencédo de travamento que se estende
para dentro 37 é formada no segmento de alojamento de haste 36a e é
adaptada para ser recebida na chanfradura de travamento 1445 na bar-
ra de articulagdo 1440 quando o flange 190’ engata a rampa de trava-
mento de ndo recarga 1448 para orientar a barra de articulagdo 1440 na
direcdo "I". Quando a detencéo 37 é recebida na chanfradura de trava-
mento 1445, a barra de articulagdo 1440 n&o pode ser acionada. Assim,

gquando nenhuma unidade de carga descartavel € acoplada ao instru-
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mento 1410, o gatilho de articulacdo 1422 nao pode ser acionado.
Quando a unidade de carga descartavel € acoplada ao membro alon-
gado 14 e a haste de controle 52 e a barra sensora 176, o cilindro sen-
sor 178’ é orientado na diregao proximal "PD" o que faz com que o flan-
ge 190’ desengate a rampa de travamento de nado recarga 1448 como
mostrado na Figura 51 e deste modo permite com que a barra de articu-
lagdo 1440 se mova. Assim, o gatilho de articulagdo 1422 pode ser aci-
onado quando a unidade de carga descartavel tiver sido acoplada ao
aparelho de grampeamento 1410.

[0202] Aqueles versados na técnica observardao que o mecanismo
de articulacdo 1420 acima descrito permite que o médico opere 0 ins-
trumento com uma mao. Isto representa um vasto aprimoramento so-
bre os referidos mecanismos de articulacdo descritos na Patente US
No. 5,865,361 e outros aparelhos de grampeamentos da técnica ante-
rior configurados para uso com as unidades de carga descartaveis.
[0203] As Figuras 52 - 64 descrevem outro aparelho de grampea-
mento cirurgico 1510 da presente invengao construido para uso com
uma unidade de carga descartavel articulavel (ndo mostrada) que per-
mite que um médico articule e acione a unidade de carga descartavel
ao manipular a haste mével 24". Em uma modalidade, o aparelho de
grampeamento cirurgico 1510 pode incluir um conjunto de haste 12 que
€ dotado de um corpo alongado 14 que € acoplado de modo operacio-
nal ao conjunto de haste 12 e se salienta distalmente a partir da mes-
ma. Uma extremidade distal do corpo alongado 14 pode ser acoplada a
uma unidade de carga descartavel articulavel 16. A unidade de carga
descartavel pode incluir um conjunto de ferramenta 17 que é seletiva-
mente articulavel sobre um eixo de articulagéo "A1-A1" por movimentos
de articulagao transferidos ao mesmo pelo corpo alongado 14 como é
conhecido. Como sera discutido em detalhes abaixo, o aparelho de

grampeamento cirurgico 1510 pode empregar uma configuragcao seleto-
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ra unica e nova 1512 que interfaceia com a haste movel 24", o eixo de
acionamento 46 e um sistema de articulagdo 1520. Quando a configu-
racao seletora 1512 esta na orientacdo de "acionamento”, a manipula-
cao do membro de haste movel 24" através de passos de acionamentos
proporciona um movimento de acionamento ao eixo de acionamento 46
e quando a configuragdo seletora 1512 estd em uma orientagdo de "ar-
ticulacdo", a manipulacao da haste movel 24" através de passos de aci-
onamento aciona o sistema de articulacdo 1520. Os referidos compo-
nentes que sdo 0s mesmos que os componentes empregados nas mo-
dalidades acima mencionadas serdo marcados com 0s mesmos hume-
ros e aqueles versados na técnica podem se referir a descricdo deter-
minada aqui acima que explica a sua construgao e operacao.

[0204] Como pode ser visto nas Figuras 52 e 53, a configuragao
seletora 1512 pode incluir um botao seletor de articulacdo 1522 que é
localizado fora do alojamento de haste 36 para proporcionar acesso ao
mesmo. O botao seletor de articulagcdo 1522 pode ser acoplado a um
botdo seletor de eixo de articulacdo 1524 que se estende através do
segmento de alojamento de haste 36b e é fixado a um suporte oscila-
tério 1530 o qual compreende uma porcao do sistema de articulagao
1520. Um segundo botao seletor de eixo de articulagao 1526 se salien-
ta para fora a partir do outro lado do suporte oscilatério 1530 para se
estender através do segmento de alojamento de haste 36a para fixa-
¢ao a um botao seletor 1522a de modo que o suporte oscilatério 1530
€ pivotavel sobre o eixo oscilatério "RA" definido pelos eixos 1524,
1526. Ver a Figura 60. Como pode ser visto nas Figuras 56 - 58, o sis-
tema de articulagdo 1520 adicionalmente inclui uma primeira engrena-
gem de articulacdo 1540 e uma segunda engrenagem de articulagao
1550 que sdo cada uma das quais livres para girar dentro do suporte
oscilatorio 1530. As primeira e segunda engrenagens de articulagao

1540 e 1550 s&o orientadas para engate seletivo com uma extensao
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da barra de articulagdo 1441’ que compreende uma porcéo of barra de
articulacédo 1440’, que € normalmente similar a barra de articulagcéo
1440 acima descrita. Como pode ser visto na Figura 55, a extensao da
barra de articulacdo 1441’ é dotada de uma série de orificios 1443’ na
mesma adaptados para serem engatados pelas primeira e segunda
engrenagens de articulagdo 1540, 1550, dependendo da orientagdo do
suporte oscilatério 1530.

[0205] A configuragao seletora 1512 pode adicionalmente incluir um
conjunto unico e novo de botédo seletor de engrenagem 1560 para inter-
facear entre uma engrenagem de acionamento 1610 e um trem de en-
grenagem de transferéncia de articulagdo 1600 que compreende uma
porcao do sistema de articulagdo. Em diversas modalidades, o trem de
engrenagem de transferéncia de articulagdo 1600 pode compreender
uma primeira engrenagem de transferéncia 1602 que € montada a um
primeiro eixo de engrenagem de transferéncia 1604 que é rotacional-
mente suportado em soquetes (ndo mostrados) no segmento de aloja-
mento de hastes 36a, 36b e uma segunda engrenagem de transferéncia
1606 que é montada em um segundo eixo de engrenagem de transfe-
réncia 1608 que é rotacionalmente suportado em soquetes (n&o mos-
trados) no segmento de alojamento de hastes 36a, 36b. Em diversas
modalidades, o conjunto de botdo seletor de engrenagem 1560 pode
incluir uma funcédo de botdo seletor 1562 que € dotado de um par de
pinos 1563 que se salienta a partir da mesma que se estende atraves
de fendas arqueadas correspondentes 1564 no segmento de alojamen-
to de haste 36b e séo fixadas a um disco de direcionamento 1566. Ver
as Figuras 61 e 62. Como pode ser visto nas referidas Figuras, o disco
de direcionamento 1566 pode ser dotado de uma série de cavidades de
recebimento de dentes 1568 no mesmo que sao adaptadas para seleti-
vamente corresponder com dentes de disco correspondentes 1571 no

disco de eixo 1570. O disco de eixo 1570 pode ser fixado n&o rotacio-
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nalmente a um eixo estacionario 1574. Como pode ser visto nas Figuras
61 e 62, uma extremidade 1575 do eixo estacionario 1574 pode ser re-
cebida em uma cavidade 1577 e tolhida com pino a0 mesmo por um
pino de travamento 1578. Em diversas modalidades, por exemplo, a
extremidade 1575 pode ser moldada no segmento de alojamento de
haste 36a de modo que o eixo estacionario 1574 n&o é giratorio com
relacdo ao mesmo. Como pode ser também visto na Figura 62, o disco
de eixo 1570 pode ser ndo-rotacionalmente tolhido com pino ao eixo
estacionario 1574 por um pino de desvio 1580 que se estende através
de uma fenda transversal 1576 no eixo estacionario 1574 para permitir
que o disco de eixo 1570 para se mova axialmente (e nao-
rotacionalmente) no eixo estacionario 1574.

[0206] Como pode ser também visto nas Figuras 61 e 62, o con-
junto de botao seletor de engrenagem 1560 pode adicionalmente inclu-
ir um conjunto de engrenagem de acionamento 1590 que compreende
uma porgao de engrenagem de direcionamento 1592 e uma porgao de
articulacédo de engrenagem de direcionamento 1594. O conjunto de
engrenagem de acionamento 1590 é configurado para se mover axi-
almente no eixo estacionario 1574 e é orientado na direcao "J" por
uma mola 1596 que é articulada no eixo estacionario 1574.

[0207] A operagao do sistema de articulagdo 1520 sera agora des-
crita com referéncia as Figuras 57 e 58. Para iniciar o processo de ar-
ticulacdo, o médico aciona um dos botdes seletores de articulagao
1522a, 1522b. Em uma modalidade, por exemplo, se 0 médico deseja
articular a unidade de carga descartavel para a direita, 0 médico pivota
o botao seletor de articulacdo 1522a, 1522b para baixo (seta "L" na
Figura 52). Ao pivotar o botao seletor 1522 para baixo, o suporte osci-
latorio 1530 é pivotado no sentido anti-horario "CCW" na Figura 58 pa-
ra trazer a segunda engrenagem de articulacdo 1550 em engate de

entrosamento com os orificios 1443’ na extensao da barra de articula-
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cao 1441°’. No modo de articulacdo, o conjunto de botdo seletor de en-
grenagem 1560 é permitido permanecer na posi¢gao ndo acionada ilus-
trada nas Figuras 59 e 63. Quando na referida posi¢ao, o conjunto de
engrenagem de acionamento 1590 é posicionado de modo que a has-
te engrenagem 1620 fixada a ou de outro modo moldada a haste mé-
vel 24 esta em engate de entrosamento com a por¢do de engrenagem
de direcionamento 1592 do conjunto de engrenagem de acionamento
1590. Adicionalmente, a porcédo de articulagdo de engrenagem de di-
recionamento 1594 do conjunto de engrenagem de acionamento 1590
estd em engate de entrosamento com a primeira engrenagem de
transferéncia 1602. Como pode ser visto na Figura 59, quando o con-
junto de engrenagem de acionamento 1590 é posicionado desta ma-
neira, a engrenagem de acionamento 1610, que é rotacionalmente su-
portada em um eixo de engrenagem de acionamento 1612, nao € en-
gatada com o conjunto de engrenagem de acionamento 1590. Assim,
o acionamento da haste movel 24 nio ird afetar a engrenagem de aci-
onamento 1610.

[0208] Quando os botdes seletores 1522a, 1522b, 1562 sdo posi-
cionados da maneira descrita imediatamente acima, o médico pode
articular a unidade de carga descartavel fixada ao aparelho de gram-
peamento 1510 ao se acionar (por catraca ou pivotamento) a haste
movel 24. Na medida em que a haste moével 24 é acionada, a haste
engrenagem 1620 gira no sentido anti-horario "CCW" o que, por sua
vez, faz com que a engrenagem de direcionamento 1592 gire no senti-
do horario "CW" o que, por sua vez, faz com que a primeira engrena-
gem de transferéncia 1602 gire no sentido anti-horario "CCW" o que,
por sua vez, faz com que a segunda engrenagem de transferéncia
1606 gire no sentido horario "CW" o que, por sua vez, faz com que a
primeira engrenagem de articulacdo 1540 gire no sentido anti-horario

"CCW" o que, por sua vez, faz com que a segunda engrenagem de
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articulagao 1550 gire no sentido horario "CW" o que, por sua vez, dire-
ciona a extensdo da barra de articulagdo 1441’ na direcdo proximal
"PD". Ver a Figura 58. Na medida em que a extens&o da barra de arti-
culacado 1441’ é orientada na direcdo proximal "PD", a barra de articu-
lagdo 1440’ direciona o membro de translagéo 138" e o link de articu-
lacdo 123 fixado a mesma é arrastado na direcdo proximal "PD" que
pode deste modo fazer com que a unidade de carga descartavel aco-
plada ao mesmo se articule na diregao direita da maneira acima des-
crita e aqui abaixo. Para articular a unidade de carga descartavel para
a esquerda, o médico pivota o botdo seletor de articulagdo 1522a,
1522b na dire¢ao para cima (a dire¢édo "M" na Figura 52). Quando os
botbes seletores 1522a, 1522b sio pivotados na referida direcao, a
armacao de articulacdo 1530 é pivotada no sentido horario "CW" sobre
o eixo de armagao "RA" para deste modo trazer a primeira engrena-
gem de articulagdo 1540 em engate de entrosamento com a extensao
da barra de articulagdo 1441’. Pelo fato da primeira engrenagem de
articulagao 1540 estar girando no sentido horario "CW", a primeira en-
grenagem de articulagao 1540 direciona a extensao da barra de articu-
lacdo 1441’ na direcao distal "DD" na medida em que a haste mével é
acionada. Como a extensao da barra de articulagdo 1441’ é orientada
na direcado distal "DD", a barra de articulacido 1440’ direciona o0 mem-
bro de translacdo 138" e o link de articulagao 123 fixado ao mesmo na
direcao distal "DD" que pode deste modo fazer com que a unidade de
carga descartavel acoplada ao mesmo articule na direcdo esquerda.
Também nesta modalidade, a barra de articulagdo 1440’ pode empre-
gar a configuracédo de travamento acima descrita com relagao a barra
de articulagdo 1440 para evitar o movimento da barra de articulagao
1440’ quando nenhuma unidade de carga descartavel foi acoplada ao
aparelho de grampeamento 1510. Assim, nesta modalidade, os movi-

mentos de articulagdo sao gerados ao se acionar a haste movel 24.
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[0209] Esta modalidade pode também empregar um sistema de
acionamento unico e novo em geral designado como 1601, do qual o
acionamento engrenagem 1610 é uma parte. Mais particularmente e
com referéncia as Figuras 55 - 60, o conjunto de acionamento 1601
pode também incluir uma lingueta de deslize 1640 que é suportada de
modo mével no guia de armacéo direita 1630a formado no segmento
de alojamento direito 36a e um guia de armacgao esquerda 1630b for-
mado no segmento de alojamento esquerdo 36b como mostrado na
Figura 54 (os segmentos de alojamento 36a, 36b foram omitidos para
maior clareza na Figura 54). Em diversas modalidades, a lingueta de
deslize 1640 pode em geral ser dotada do formato da letra maiuscula
"I" com uma porcao de barra distal 1642, porcao de barra central 1644
e uma porcao de barra transversal proximal 1646. As porcdes de barra
transversais 1642, 1646 servem para suportar de modo deslizavel a
lingueta de deslize 1640 nas guias de armacéo 1630a, 1630b de modo
que a lingueta de deslize 1640 & capaz de axialmente se mover na di-
recao proximal "PD" e na direg¢ao distal "DD". Também nesta modali-
dade, uma armacido de direcionamento 1650 pode ser formada no
fundo de, ou de outro modo fixada ao, fundo da por¢cédo de barra cen-
tral 1644 da lingueta de deslize 1640. A armagdo de acionamento
1650 é orientada em engate de entrosamento com a engrenagem de
acionamento 1610 como sera discutido em detalhes adicionais abaixo.
Também fixada a porcédo de barra central 1644 esta uma lingueta 42
que é dotada de uma porcéo de engate de armacéao 43 para engate de
direcionamento da armacao 48 no eixo de acionamento 46. Como
mostrado nas Figuras 55 e 64, a lingueta 42 em diversas modalidades
pode ser estampada em metal e formada em formato substancialmen-
te de U de modo que a lingueta 42 pode ser pivotavelmente tolhida
com pino a porgao de barra central 1644 por um pino pivé 44’. Uma

mola de lingueta 50’ pode ser suportada em um orificio 1645 na por-
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cao de barra central 1644 para orientar a lingueta 42 em engate de
entrosamento com a armacio 48 no eixo de acionamento 46. Ver a
Figura 64.

[0210] A operagédo do sistema de acionamento 1601 sera agora
descrita com referéncia as Figuras 60 e 64. Para se dar inicio ao pro-
cesso de acionamento, o médico gira o conjunto de botdo seletor de
engrenagem 1560 para a posigao ilustrada na Figura 64, de modo que
o conjunto de engrenagem de acionamento 1590 é orientado na dire-
¢ao "K" de modo que a haste engrenagem 1620 permanece em enga-
te de entrosamento com a engrenagem de direcionamento 1592 e a
engrenagem de articulagdo 1594 do conjunto de engrenagem de acio-
namento 1590 ndo entrosa com a primeira engrenagem de transferén-
cia de articulagao 1602. Adicionalmente, a engrenagem de direciona-
mento 1592 esta em engate de entrosamento com a engrenagem de
acionamento 1610 a qual, como acima descrito, esta em engate de
entrosamento com a armacgao de acionamento 1650. Pelo fato da en-
grenagem de direcionamento de articulagao 1594 nao entrosar com a
primeira engrenagem de transferéncia de articulagcdo 1602, o aciona-
mento da haste movel 24" nao ira resultar na geragao de qualquer mo-
vimento de articulacio.

[0211] Quando botao seletor 1562 é posicionado da maneira descri-
ta imediatamente acima, o médico pode acionar o eixo de acionamento
46 o que, por sua vez, transfere movimentos de acionamento a haste de
controle 52 acoplada ao eixo de acionamento 46 o que, por sua vez,
transfere movimentos de acionamento a unidade de carga descartavel
acoplada a mesma da maneira descrita na Patente US No. 5,865,361.
Como ilustrado na Figura 56, o eixo de acionamento 46 da referida mo-
dalidade unica e nova é acionado (ou movido na direcéo distal "DD") ao
se acionar (por catraca ou pivotamento) a haste mével 24. Na medida

em que a haste movel 24" é acionada, a haste engrenagem 1620 gira
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no sentido anti-horario "CCW" o que, por sua vez, faz com que a engre-
nagem de direcionamento 1592 gire no sentido horario "CW" o que, por
sua vez, faz com que a engrenagem de acionamento 1610 gire no sen-
tido anti-horario "CCW" e direcione a armacgao de acionamento 1650 e
lingueta 42 fixada a mesma na direcéo distal "DD". A por¢do de engate
de armacgao 43 da lingueta 42 esta em engate com os dentes 49 da ar-
macéao 48 no eixo de acionamento 46 e deste modo direciona o eixo de
acionamento 46 na direcao distal "DD". Esta modalidade de outro modo
opera como acima descrito. Em particular, o médico continua a mover
por catraca a haste mével 24" até que a sequéncia de acionamento te-
nha sido completada. Quando a haste mdvel 24" é pivotada para uma
posi¢cao adjacente a por¢ao de haste estacionaria 22, o médico libera a
haste mével 24" e a haste movel 24" é pivotada para a posi¢ao de parti-
da pela mola 40 (acima descrito) e entdo a haste moével 24" pode ser
pivotada mais uma vez para outro passo para avangar a lingueta 42 e o
eixo de acionamento 46. Quando a haste movel 24" é liberada, o dente
de engate de estrutura 43 da lingueta 42 desliza sobre os dentes 49 no
eixo de acionamento armacao 48 na medida em que a lingueta se move
na diregao proximal "PD" e entao reengata os dentes 49 quando a haste
movel 12 é pivotada para direcionar o eixo de acionamento na diregao
distal "DD".

[0212] Aqueles versados na técnica entenderdo que o aparelho de
grampeamento 1510 €& equipado com uma haste movel 12 que pode
ser usada para acionar o instrumento assim como para articular a uni-
dade de carga descartavel fixada ao mesmo. Sera adicionalmente ob-
servado que as referidas modalidades sdo capazes de gerar forgcas de
articulagdo mais altas do que outros dispositivos da técnica anterior
tais como aqueles descritos na Patente US No. 5,865,361.

[0213] As Figuras 65 - 69 ilustram um mecanismo de articulagao

alternativo 1720 para axialmente avancar o membro de translagcéo 138
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para por ultimo resultar no acionamento longitudinal de um link de arti-
culagdo (ndo mostrado na Figura 65). Como pode ser visto nas Figu-
ras 65 e 66, 0 mecanismo de articulacdo 1720 pode ser usado em co-
nexdao com um botdo de rotacdo 28 que pode ser substancialmente
idéntico ao botao de rotacdo 28 acima descrito, exceto em que o botéo
de rotagdo 28 é configurado para suportar um botdo de articulagéo
1730 como mostrado. Como pode ser visto na Figura 66, o botdo de
articulagado 1730 pode incluir uma aba de polegar 1732 que é fixada a
um eixo pivd 1734 que se estende através de um orificio 1736 no
segmento de botédo de rotagdo 28a’. O eixo pivd 1734 pode ser dotado
de uma porgdo quadrangular 1735 que € adaptada para ser nao-
rotacionalmente recebida em um orificio quadrado correspondente
1752 no disco de came 1750. O membro de translacdo 138 pode ser
dotado de uma porgao de braco vertical 540 que € dotada de uma
chanfradura 542 na mesma que é dimensionada para receber uma
aba (ndo mostrada) formada no cilindro sensor (ndo mostrado) como
foi acima descrito. A extremidade distal do membro de translacdo 138
pode incluir um braco 546 que inclui uma abertura 548 configurada pa-
ra receber uma por¢ao de dedo 164 (ndo mostrada nas Figuras 65 e
66) que se estende a partir da extremidade proximal do link de articu-
lagcdo 123 (ndo mostrado nas Figuras 65 e 66) como foi acima descrito.
Ver as Figuras 4 e 11. Um pino 166 que pode ser construido a partir
de um material ndo abrasivo, por exemplo, Teflon® ou metal que foi
revestido com Teflon®, é fixado ao membro de translagcdo 138 e di-
mensionado para ser recebido dentro de uma fenda de came de for-
mato arqueado 1754. Assim, na medida em que o botdo de aciona-
mento 1730 & girado, o pino 166 é direcionado longitudinalmente seja
na direcdo proximal "PD" ou na direcao distal "DD", dependendo da
dire¢do na qual o botdo de acionamento 1730 é girado. O deslocamen-

to longitudinal do pino 166 é ilustrado na série das Figuras 67 - 69. Por
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exemplo, a Figura 67 ilustra a posi¢cao do disco de came 1750 e pino
166 quando a unidade de carga descartavel foi articulada para a es-
querda. A Figura 68 ilustra a posi¢do do disco de came 17650 e pino
de articulagdo 166 quando a unidade de carga descartavel néo foi arti-
culada (por exemplo, € axialmente alinhada com o corpo alongado) e a
Figura 69 ilustra a posi¢ao do disco de came 1750 e pino de articula-
¢ao 166 quando a unidade de carga descartavel foi articulada para a
direita. Em algumas modalidades, a fenda de came arqueada 1754
pode ser formada de modo que o angulo de rampa da mesma com re-
lacdo ao pino 166 através de toda a sequéncia de acionamento é rela-
tivamente baixo (abaixo de 15 graus) o que pode resultar em uma tra-
va de articulacéo eficaz.

[0214] As Figuras 70 e 71 ilustram outro mecanismo de articulagao
unico e novo 1820 e sistema de rotacao travavel unico e novo 1850 que
pode ser usado em conexao com um aparelho de grampeamento 1810
que pode empregar a unidade de carga descartavel. O mecanismo de
articulacao 1820 é construido para axialmente avancar o membro de
translagao 138 para por ultimo resultar no acionamento longitudinal de
um link de articulagdo 123 (ndo mostrado nas Figuras 70 e 71) que é
acoplado ao membro de translagdo 138. Como pode ser visto nas Figu-
ras 70 e 71, o mecanismo de articulacdo 1820 pode ser usado em co-
nexao com um alojamento de haste 36" que é formado a partir de seg-
mentos de haste (o0 segmento de haste 36a" € mostrado nas Figuras 70
e 71 sendo entendido que outro segmento de haste formado para cor-
responder com o segmento de haste 36a" € empregado para formar o
alojamento de haste 36"). Em diversas modalidades, o mecanismo de
articulagdo 1820 é montado na cobertura giratoria 1830 que € dotada de
uma extremidade proximal dotada de flange 1832 que é adaptada para
ser recebida em uma ranhura anular 1834 formada no alojamento de

haste 36" de modo que a cobertura giratéria 1830 pode ser seletivamen-
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te girada sobre o eixo "L-L" com relacdo ao alojamento de haste 36"
como sera discutido em detalhes adicionais abaixo. Embora ndo mos-
trado nas Figuras 70 e 71, o membro alongado 14 e a cobertura 124
acima descrita em conexdo com outras modalidades podem ser fixados
a cobertura giratoria 1830 por projecdes radiais 132 formadas na extre-
midade distal da cobertura giratéria 1830. Ver a Figura 70. As projecdes
132 e as aberturas 128 na cobertura 124 fixam firmemente a cobertura
giratéria 1830 e o corpo alongado 14 um com relagdo ao outro, ndo sé
longitudinalmente mas também rotacionalmente. A rotacéo da cobertura
giratoria 1830 com relagc&o ao alojamento de haste 36" assim resulta na
rotacédo correspondente do corpo alongado 14 com relagao a alojamen-
to de haste 36".

[0215] Como pode ser visto nas Figuras 70 e 71, o mecanismo de
articulacao 1820 pode compreender um anel de articulagao 1822 que
€ roscadamente fixado a uma série de roscas 1836 proporcionadas na
cobertura giratoria 1830. O membro de translagdo 138 pode ser dota-
do de uma porcéo de braco vertical 540 que é dotado de uma chanfra-
dura 542 no mesmo que é dimensionada para receber uma aba (néo
mostrada) formada no cilindro sensor (ndo mostrado) como foi acima
descrito. A extremidade distal do membro de translacao 138 pode in-
cluir um brago 546 que inclui uma abertura 548 configurada para rece-
ber uma porgédo de dedo 164 (ndo mostrada nas Figuras 70 e 71) que
se estende a partir da extremidade proximal do link de articulagéo 123
(ndo mostrado nas Figuras 70 e 71) como foi acima descrito. Ver as
Figuras 4 e 11. Um pino 166 que pode ser construido a partir de um
material ndo abrasivo, por exemplo, Teflon® ou metal que foi revestido
com Teflon®, é fixado ao membro de translacdo 138 e dimensionado
para ser recebido dentro de uma fenda anular 1825 formada no anel
de articulacdo 1822. Assim, na medida em que o anel de articulagao

1822 é roscadamente avangada na cobertura giratoria 1830 na diregao
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proximal "PD", o pino 166 também direciona o0 membro de translacéo
138 (e o link de articulagdo 123) na direcdo proximal "PD" para fazer
com que a unidade de carga descartavel se articule na diregdo direita.
Da mesma forma, na medida em que o anel de articulagdo 1822 é ros-
cadamente avangado na cobertura giratoria 1830 na direcdo distal
"DD", o pino 166 também direciona 0 membro de translagéo 138 (e o
link de articulagdo 123) na diregéo distal "DD" para fazer com que a
unidade de carga descartavel se articule na diregdo esquerda.

[0216] A modalidade ilustrada nas Figuras 70 e 71 também sé&o
dotadas de um sistema de rotacao travavel unico e novo 1850 que po-
de incluir um botéo travavel 1852 que consiste em dois segmentos de
botdo 1852a que sdo acoplados juntos por parafusos, cola, caracteris-
ticas de encaixe, colunas, etc., sobre a extremidade distal do aloja-
mento de haste 36" de modo que o botao travavel 1852 é rotacional e
axialmente suportado na extremidade distal do conjunto de haste 36".
Como pode ser também visto nas Figuras 70 e 71, a extremidade dis-
tal do alojamento de haste 36" € dotada de um primeiro flange de tra-
vamento 1860 com um primeiro conjunto de dentes de engrenagem
radiais 1862 formados na mesma. O botdo travavel 1852 pode tam-
bém ser dotado de um segundo flange de travamento que se estende
internamente 1854 que € dotado de um segundo conjunto de dentes
de engrenagem radiais 1856 formado na mesma. O segundo conjunto
de dentes de engrenagem radiais 1856 € localizado em uma relagao
de confronto com o primeiro conjunto de dentes de engrenagem radi-
ais 1862 no primeiro flange de travamento 1860 de modo que os se-
gundos dentes de engrenagem radiais 1856 podem seletivamente en-
trosar com os primeiros dentes de engrenagem radiais 1862. Uma mo-
la de travamento 1870 pode ser usada para orientar o botdo de trava-
mento 1852 na direcao distal "DD" para trazer o segundo conjunto de

dentes de engrenagem radiais 1856 em engate de entrosamento com
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o primeiro conjunto de dentes de engrenagem radiais 1862. Como po-
de ser também visto nas Figuras 70 e 71, a extremidade proximal 1831
da cobertura giratéria 1830 € dotada de uma nervura de rotagdo 1837
formada na mesma configurada para entrosar com um flange dentado
que se estende internamente 1858 formado na extremidade distal do
botdo travavel 1852. Aqueles versados na técnica entenderdo que a
nervura de rotagcéo 1837 e o flange dentado 1858 servem para rotaci-
onalmente fixar o botdo travavel 1852 a uma cobertura giratoria 1830
embora permitindo que o botdo travavel 1852 se mova axialmente com
relagdo a cobertura giratéria 1830. Assim, girar a cobertura giratéria
1830 (e o corpo alongado 14 e a unidade de carga descartavel fixada
ao mesmo), o médico orienta o botdo travavel 1852 na dire¢cao proxi-
mal "PD" para desengatar o segundo conjunto de dentes de engrena-
gem radiais 1856 a partir do primeiro conjunto de dentes de engrena-
gem radiais 1862 o que deste modo permite que o botao travavel 1852
gire sobre o eixo longitudinal "L-L" com relagao ao alojamento de haste
36". Na medida em que o botao travavel 1852 é girado, a cobertura
giratoria 1830 também gira com o botao travavel 1852 em virtude do
engate entre o flange dentado 1858 e a nervura de rotagao 1837. Apds
o0 médico ter girado a cobertura giratéria 1830 para a posi¢cao deseja-
da, ele entao libera o botao travavel 1852. Quando botao travavel 1852
€ liberado, a mola 1870 orienta o segundo conjunto de dentes de en-
grenagem radiais 1856 em engate de entrosamento com o primeiro
conjunto de dentes de engrenagem radiais 1862 para reter a cobertura
giratéria 1830 na referida posicédo. Assim, a referida configuragcédo uni-
ca e nova soluciona os problemas associados com o botdo giratérios e
aos mecanismos de articulagdo empregados nos instrumentos cirurgi-
cos da técnica anterior que sao usados em conexao com unidades de
carga descartaveis. Em particular, apos a unidade de carga descarta-

vel e o corpo alongado terem sido inseridos no paciente, o médico po-
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de girar a unidade de carga descartavel sobre o eixo longitudinal "L-L"
com relagdo ao conjunto de haste 12" a uma orientagdo desejada e
entdo travar o mesmo na referida posicédo. Apds, o médico pode entido
articular a unidade de carga descartavel para o lado esquerdo lado di-
reito do eixo longitudinal. Nas modalidades descritas imediatamente
acima, o engate roscado entre o anel de articulagdo e o botédo giratério
servem para travar a unidade de carga descartavel na posigao de arti-
culagao desejado. Como ¢ indicado acima, nos instrumentos cirurgicos
da técnica anterior que empregam um botdo giratério que € dotado de
um botdo de articulagao fixado ao mesmo, o botdo de rotacdo pode
mover quando o médico aciona a alavanca de articulagdo tornando
dificil se posicionar com precisdo a unidade de carga descartavel.

[0217] As Figuras 72 e 73 ilustram outro unico € novo mecanismo
de articulagédo 1920 montado dentro de um bot&o giratério 28" do tipo
de construcao e operacido descrita aqui acima. Nesta modalidade, o
mecanismo de articulacao 1920 pode compreender um anel de articu-
lagcdo externo 1922 que é dotado de um flange de empuxo 1924 for-
mado no mesmo configurado para ser recebido em uma ranhura anu-
lar 1930 formada no botéo giratério 28" para rotacionalmente suportar
o anel de articulagao externo 1922 no botao giratério 28" de modo que
o anel de articulagao externo 1922 esta livre para girar com relagao ao
botao giratorio 28", mas 0 mesmo nao pode se mover axialmente com
relacdo ao mesmo. Em diversas modalidades, a extremidade proximal
1923 do anel de articulagdo externo 1922 pode ser dotada de dentes
de engrenagem radiais 1926 formadas na mesma para engate entro-
sado com uma engrenagem de impulso 1940 que é fixada a um botéo
de articulagdo 1942. Como pode ser visto na Figura 73, o botédo de ar-
ticulacdo 1942 é dotado de um eixo 1944 fixado ao mesmo que é rota-
cionalmente recebido através de orificio 1943 no botédo giratério 28" e

€ nao-rotacionalmente fixada na engrenagem de impulso 1940 de mo-
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do que rotagdo do botédo de articulagdo 1942 faz com que a engrena-
gem de impulso 1940 gire. Na medida em que a engrenagem de im-
pulso 1940 é girada, o anel de articulagéo externo 1922 é também gi-
rado sobre o eixo longitudinal "L-L". Aqueles versados na técnica en-
tenderdo que o anel de articulacédo externo 1922 pode ser seletiva-
mente girado nos sentidos horario "CCW" ou anti-horario "CCW" sobre
0 eixo longitudinal L-L, dependendo da diregao da rotagcédo do botao de
articulagao 1942.

[0218] Como pode ser também visto na Figura 72, o anel de articu-
lacdo externo 1922 é dotado de uma rosca interna 1928 formada no
mesmo para engate roscado com um anel interno de articulagdo 1950.
Nesta modalidade, o membro de translagdao compreende um link de
metal 1960 que é fixado ou tolhido com pino o anel de articulagao in-
terna 1950 por um pino 1952 ou outras configuragdes de fixagdo. O
link de metal 1960 é restringido apenas move axialmente na diregao
proximal "PD" e "dire¢ao distal "DD" pelo fato de que é recebido dentro
de uma ranhura axial 1962 formado no botéo giratério 28". A extremi-
dade distal do link de metal 1960 inclui uma abertura 1964 configurada
para receber uma porcao de dedo 164 que se estende a partir da ex-
tremidade proximal do link de articulacdo 123. Assim, rotacdo do botao
de articulacdo 1942 resultara no movimento axial do link de articulagao
123 na direg¢ao proximal "PD" ou na direg¢ao distal "DD" dependendo a
direcido de rotacdo do botao de articulagdo 1942. Quando o link de ar-
ticulagédo 123 é avancado na direcdo distal "DD", resultara em que a
unidade de carga descartavel seja articulada para a esquerda e quan-
do o link de articulagado é puxado na direcao proximal "PD", resultara
na unidade de carga descartavel sendo articulada para a direita como
foi discutido acima. Aqueles versados na técnica observardao que o en-
gate roscado entre o anel de articulagao interno 1950 e o anel de arti-

culagao externo 1922 servira para reter o link de articulagéo (e, de fato
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a unidade de carga descartavel) na posi¢cado articulada desejada até
que o botédo de articulagdo seja girado de novo. Sera adicionalmente
observado que a rotagdo desejada do botdo pode ser ajustada pela
propor¢do da engrenagem e o passo da rosca.

[0219] As Figuras 74 e 75 ilustram um outro mecanismo de articu-
lagdo alternativo 1920’ que emprega um anel interno de articulagéo
1922’ que € idéntico ao anel de articulagdo 1922 acima descrito, exce-
to em que o anel de articulacdo 1922’ é dotado de uma fenda de came
1970 no mesmo em vez de roscas internas 1928. Como pode ser visto
nas Figuras 74 e 75, o link de metal 1960 € dotado de um pino de arti-
culacado 1966 fixado ao mesmo que corre na fenda de came 1970 no
anel de articulagao interno 1922’. Assim, na medida em que o anel de
articulagdo interno 1922’ é girado por meio do botdo de articulagcéo
1942 como foi acima descrito, a fenda de came 1970 e o pino de arti-
culacado 1966 recebido na mesma direciona o link de metal 1960 na
direcao proximal "PD" e na direcao distal "DD" o que resulta no movi-
mento axial do link de articulacdo 123 nas referidas direcbes como foi
acima descrito.

[0220] Quando se usa os dispositivos de grampeamento cirurgicos
da técnica anterior que sao adaptados para uso com unidades de car-
ga descartaveis, com frequéncia a haste de controle se torna inadver-
tidamente avancada para fora da extremidade da cobertura do corpo
alongado antes da fixagao da unidade de recarga descartavel. Quando
isto acontece, e a unidade de recarga descartavel é fixada ao apare-
Iho, a unidade de recarga nao pode ser acionada. Em vez disto, o mé-
dico deve primeiro retrair a haste de controle antes da fixacdo da uni-
dade de recarga. Esta ocorréncia pode provocar confusdo e resultar
na desnecessaria paralisacao durante a operagdo. Adicionalmente,
durante a sequéncia de acionamentos, a barra de acionamento pode

se tornar danificada necessitando que o médico para retraia a barra de
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acionamento o que pode ser dificil as vezes dependendo da natureza
do dano. A modalidade do aparelho de grampeamento cirurgico 2010
da presente invencao vai de encontro aos referidos problemas.

[0221] Mais particularmente e com referéncia a Figura 76, o apare-
Iho de grampeamento cirurgico 2010 pode ser substancialmente simi-
lar em construcdo aos diversos instrumentos acima descritos, exceto
pelo unico e novo sistema de retracdo 2020 como sera descrito em
detalhes abaixo. Os referidos componentes que sdo os mesmos que
0os componentes empregados nas modalidades acima mencionadas
serdao marcados com 0os mesmos numeros de elemento e aqueles ver-
sados na técnica podem se referir a descricao determinada aqui acima
que explica a sua construcao e operagao.

[0222] Em uma modalidade, o aparelho de grampeamento cirurgi-
co 2010 pode incluir um conjunto de haste 2012 é dotado de um corpo
alongado 14 que é acoplado de modo operacional ao conjunto de has-
te 2012 e se salienta distalmente a partir da mesma. Uma extremidade
distal do corpo alongado 14 pode ser acoplada a uma unidade de car-
ga descartavel articulavel 16 (ou uma unidade de carga descartavel
nao articulavel). A unidade de carga descartavel 16 pode incluir um
conjunto de ferramenta 17 que € seletivamente articulavel sobre um
eixo de articulagao "A1-"A1" por movimentos de articulacao transferi-
dos ao mesmo pelo corpo alongado 14 como é conhecido. Ver a Figu-
ra 76. Em diversas modalidades, a extremidade proximal do corpo
alongado 14 é acoplada a um botdo giratorio 28 que € acoplado ao
alojamento de haste 2036. Como pode ser visto nas Figuras 76 e 77, o0
alojamento de haste 2036 pode ser formado a partir de um segmento
de alojamento direito 2036a e um segmento de alojamento esquerdo
2036b que séo fixados juntos.

[0223] Como mostrado nas Figuras 76 - 78, o segmento de aloja-

mento direito 2036a pode ser dotado de uma cobertura removivel 2040
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que € acoplada ao segmento de alojamento direito 2036a por encai-
xes, parafusos, insergdes de pino ou uma insercao de coluna de de-
tencao liberavel para dentro da protuberancia. Como sera discutido em
detalhes adicionais abaixo, esta modalidade também emprega uma
placa de liberagdo 64 (Figura 81) do tipo e construgdo acima descrito
que é dotada da haste de acoplamento 60 fixada a mesma. A haste de
acoplamento 60 se estende através de uma fenda de retragdo alonga-
da 34b no segmento de alojamento esquerdo 2036b (Figura 76) assim
como através de uma fenda de retragdo alongada 34a na cobertura
removivel 2040 (Figura 77) para ser dotada de botbes retratores 32a,
32b fixados a mesma como foi acima descrito. O segmento de aloja-
mento direito 2036a adicionalmente € dotado de uma fenda de retra-
cao 34a’ formada no mesmo que corresponde com a fenda de retracdo
34a na cobertura removivel 2040 quando a cobertura removivel 2040 é
fixada a mesma por caracteristicas de encaixe, adesivo, parafusos,
etc. Nesta modalidade, o segmento de alojamento direito 2036a pode
ser dotado de um par de nervuras guia alongadas espacadas 2050
formadas no mesmo que servem para definir uma passagem de retra-
¢ao alongada 2052 entre as mesmas. Também em diversas modalida-
des, um membro de deslizar retratil 2060 pode ser recebido em uma
haste de acoplamento 60 e ser restringido para axialmente se mover
na direcao distal "DD" e na direcdo proximal "PD" dentro da passagem
de retracdo alongada 2052. O sistema de retragdo 2020 pode adicio-
nalmente incluir um deslizador de cabo 2070 que € também restringido
para mover longitudinalmente dentro da passagem de retracdo 2052
como pode ser visto nas Figuras 79 e 84 - 86. A extremidade proximal
2072 do deslizador de cabo 2070 pode ser dotada de uma chanfradura
2074 na mesma para permitir que uma extremidade proximal 2082 do
cabo de retragao 2080 seja tolhida com pino ou de outro modo fixada

ao mesmo. Uma extremidade distal 2084 do cabo de retracdo 2080
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pode ser fixada a uma extremidade proximal 2092 da mola de retracao
2090. A extremidade distal 2094 da mola de retracdo 2090 pode ser
fixada a uma coluna de mola de retragdo 2096 formada no segmento
de alojamento direito 2036a. Ver as Figuras 78 e 83 - 85. O cabo de
retracdo 2080 pode ser articulado na polia de retracido 2100 que é ro-
tacionalmente suportada na coluna de polia 2102 formada no segmen-
to de alojamento direito 2036a.

[0224] Em diversas modalidades, o sistema de retragcdo 2020 pode
ser configurado para permitir que a haste de controle 52 seja automa-
ticamente retraida no final da sequéncia de acionamento ou, se dese-
jado, manualmente retraida. Por exemplo, como pode ser visto na Fi-
gura 83, uma lingueta de elevagao 2110 pode ser dotada de uma cavi-
dade oca 2111 na mesma e ser fixada ao deslizador de cabo 2070 por
uma estrutura de lingueta em forma de forquilha 2112 e pino 2114 que
€ recebido dentro da cavidade oca 2111. Como pode ser visto na Figu-
ra 83, a lingueta de elevagao 2110 pode adicionalmente ser dotada de
uma porcao de extremidade interna 2116 que é disposta para estar
adjacente a cobertura removivel 2040 e também ser dotada de uma
area de relevo ou chanfradura 2118 formada na mesma. Uma mola de
lingueta 2120 configurada como mostrado nas Figuras 78 e 83, pode
ser articulada no pino 2114 para orientar a lingueta de elevagao 2110
sobre o pino 2114 no sentido anti-horario "CCW" como mostrado na
Figura 83. O sistema de retracdo 2020 pode adicionalmente incluir um
conjunto de trava de retragao 2130.

[0225] O conjunto de trava de retragdo 2130 pode incluir um mem-
bro de travamento 2132 que é pivotavelmente tolhido com pino na co-
bertura removivel 2040 por um pino de travamento 2134. Uma mola de
travamento 2140 configurada como mostrado nas Figuras 82 e 83, po-
de ser articulada no pino de travamento 2134 e fixada a cobertura

2040 por um parafuso 2142 ou outro prendedor adequado de modo

Peticaio 870200144023, de 16/11/2020, pég. 89/135



87/123

gque a mola de travamento 2140 é orientada no sentido anti-horario
"CCW" na Figura 83. Como pode ser adicionalmente visto na Figura
83, o membro de travamento 2132 é configurado para se salientar
através de uma janela 2044 na cobertura 2040 e é dotado de uma ex-
tremidade proximal chanfrada 2136 adaptada para engatar uma chan-
fradura 2046 na cobertura 2040. Ver a Figura 83. O membro de trava-
mento 2132 pode ser dotado de uma extremidade distal 2138 que é
adaptada para engatar com retengdo uma chanfradura 2076 na extre-
midade proximal 2072 do deslizador de cabo 2070.

[0226] A operacdo do aparelho de grampeamento cirargico 2010
sera agora descrita com referéncia as Figuras 84 - 88. A Figura 84 ilus-
tra o aparelho de grampeamento cirurgico 2010 em uma posicéo "preé-
acionada" inicial onde o botao de retragcao 32a e o botdo de elevacao
2110 (Figura 80) estdo na posi¢cao "pré-acionada" localizada na extre-
midade proximal do alojamento de haste 2036. Antes de iniciar a se-
guéncia de acionamento, o médico pode empurrar a lingueta de eleva-
cao 2110 na direcao distal "DD" para a posicao elevada mostrada na
Figura 85. Como pode ser visto na referida Figura, quando a lingueta de
elevacao 2110 esta na posicao elevada, a mola de retracdo 2090 é esti-
rada e serve para armazenar energia de retragdo na mesma. Apods a
lingueta de elevagao 2110 ter sido movida para a posi¢cao elevada, o
médico pode pressionar o botdo de acionamento 82 (como foi discutido
acima) e entao iniciar a sequéncia de acionamento por meio de acio-
namento de catraca da haste movel 24. Na medida em que o médico
avanga o eixo de acionamento 46 na diregao distal "DD" por aciona-
mento de catraca da haste movel 24, os botdes de retracdo 32a, 32b se
movem distalmente com o eixo de acionamento 46 até que os mesmos
alcangam a posi¢cao mostrada na Figura 86 que é antes da extremidade
do passo de acionamento (isto é, a haste de controle 52 foi avangada o

maximo que a mesma pode ir na direcdo distal para fazer com que a
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unidade de recarga descartavel seja completamente acionada). Se o
médico desejar retrair manualmente a haste de controle 52 antes de
alcangar o passo de acionamento final (a qualquer momento durante a
sequéncia de acionamento), o médico simplesmente orienta a lingueta
de elevagao 2110 no sentido horario "CW" mostrado na Figura 87 o que
faz com que a lingueta de elevagéo 2110 oriente 0 membro de trava-
mento 2132 no sentido horario "CW" para deste modo fazer com que a
extremidade distal 2138 se mova para fora da chanfradura de travamen-
to 2076 no deslizador de cabo 2070 para deste modo permitir que o
deslizador de cabo 2070 se mova na direcao proximal "PD" sob a forca
da mola de retracdo 2090 e deste modo forcar o deslize de retracéo
2060 na diregao proximal "PD". Pelo fato de que a barra de retragao 60
se estende através do deslizador de retracao 2060 e é fixada a placa de
retracao 64, a barra de retracao 60 faz com que a placa de retragao 64
retraia o eixo de acionamento 46 (e a haste de controle 52) em virtude
de sua fixagao ao eixo de acionamento 46.

[0227] Se o médico ndo desejar acionar manualmente o sistema
de retragao 2020, o médico pode prosseguir acionando por catraca a
haste moével 24 até que a sequéncia de acionamento seja concluida.
Quando o eixo de acionamento 46 tiver sido distalmente avangado pa-
ra a sua posicao mais distal na conclusdo da sequéncia de aciona-
mento, (Figura 88) o deslizador de retracdo 2060 orienta o membro de
travamento 2132 para a posi¢gao mostrada na Figura 88 de modo que
a extremidade distal 2138 é movida para fora do engate de retencéo
com a chanfradura 2076 no deslizador de cabo 2070 o que permite
que o deslizador de cabo 2070 se mova para a posi¢cao retraida mais
proximal sob a forca da mola de retracdo 2090. Assim, quando botéo
de retracédo 32a alcanca a posi¢cao completamente acionada, 0 mesmo
faz com que o sistema de retracdo 2020 automaticamente retraia o

eixo de acionamento 46 e a haste de controle 52.
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[0228] Aqueles versados na técnica prontamente observardo que
as referidas modalidades servem para evitar o problema da haste de
controle 52 ndo sendo completamente retraida para uma posi¢céo onde
outra unidade de recarga descartavel pode ser fixada ao aparelho de
grampeamento. Adicionalmente, a mola de retragdo serve para ajudar
o médico na retragdo da haste de controle, caso seja necessario assim
proceder durante a sequéncia de acionamento.

[0229] A Figura 89 ilustra uma unidade de carga descartavel al-
ternativa 2216 que é dotada de uma porgao de alojamento alongada
250’ que pode incluir uma metade de alojamento superior (ndo mos-
trada) e uma metade de alojamento inferior 252’. A extremidade distal
do alojamento 250’ é fixada a um conjunto de ferramentas 17 (Figura
76) e fixada de modo removivel ao corpo alongado 14. As metades
de alojamento definem um canal 253’ para deslizavelmente receber o
conjunto de direcionamento axial 212 no mesmo. Como sera adicio-
nalmente discutido abaixo, o conjunto de direcionamento 212 inclui
um feixe de direcionamento alongado 266 incluindo uma cabega de
trabalho distal 268 e uma sec¢édo de engate proximal 270. O feixe de
direcionamento 266 pode ser construido a partir de uma unica folha
de material ou, preferivelmente, a partir de multiplas folhas empilha-
das. A secao de engate 270 pode incluir um par de porcdes de dedos
de engate 270a e 270b que podem ser dimensionados e configurados
para engatar um par de fendas de retencdo correspondentes 272a
formadas no membro de direcionamento 272. O membro de direcio-
namento 272 pode incluir uma janela proximal 274 configurada para
receber a extremidade distal da haste de controle 52 quando a ex-
tremidade proximal da unidade de carga descartavel 2216 € engatada
ao corpo alongado 14 do aparelho de grampeamento cirurgico 10.
Nesta modalidade, pelo menos um, e preferivelmente um par de

membros de armazenamento de energia 2220 € também suportado
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no alojamento 250’ como mostrado. Os membros de armazenamento
de energia 2220 podem compreender molas de compressao 2222. Na
medida em que a haste de controle 52 € axialmente avangada na di-
recao distal "DD", o membro de direcionamento 272 e feixe de direci-
onamento 266 sao orientados na referida direcdo comprimindo as
molas 2222 (isto €, armazenando energia de retragdo no mesmo).
Apds a sequéncia de acionamento ter sido completada ou, se durante
a sequéncia de acionamento se torne necessario se retrair o feixe de
direcionamento 266, as molas comprimidas 2222 liberardo a energia
de retragdo armazenada e servirao para ajudar nos processos de re-
tracao ao liberar a energia armazenada nas mesmas para orientar o
feixe de direcionamento 266 e 0 membro de direcionamento 272 na
dire¢cao proximal "PD".

[0230] Os instrumentos da técnica anterior, tais como aqueles
descritos na Patente US No. 5,865,361 sofrem da incapacidade de
serem acionados em tecidos mais espessos (por exemplo, tecidos
com espessura superior a 3,5 mm) em virtude da maior carga aplica-
da ao sistema de acionamento. As referidas maiores cargas podem,
por exemplo, aumentar a probabilidade de que o sistema de aciona-
mento falhe quando a faca estiver ainda na bigorna e pode portanto
necessitar que a extremidade executora seja retirada do tecido. O
referido modo de falha pode apresentar sérias consequéncias ao pa-
ciente. Diversas modalidades da presente invengao sao direcionadas
a mecanismos de transferéncia de acionamento aprimorados ou con-
juntos que sao construidos para agirem como um "fuso" de seguran-
ca contra falhas ou dispositivo que possa evitar o avango do eixo de
acionamento 46 (por exemplo, evitar a transferéncia dos movimentos
de acionamento a uma unidade de carga descartavel) quando a car-
ga de acionamento resultando do tecido espesso exceder uma mag-

nitude predeterminada.
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[0231] A Figura 90 ilustra um conjunto de transferéncia de acio-
namento 100 que inclui uma lingueta dentada 42’ que € dotada de uma
porcao de corpo de lingueta 102 que € dotada de um membro de en-
gate de armacgéao ou dente 43 que € fixado a ou formado em uma por-
céo de corpo de lingueta 102 em uma area de fixacdo em geral desig-
nada como 104. Na modalidade ilustrada na Figura 90, um rebaixo ou
area fragilizada 45 é formado ao longo pelo menos de uma porgao da
area de fixagdo 104. As caracteristicas do rebaixo ou area fragilizada
45 podem ser dimensionadas de modo que o dente 43 ira romper a
lingueta de direcionamento 42’ ou de outro modo assumir uma posi¢cao
de nao direcionamento quando a carga de acionamento alcanga um
valor maximo predeterminado para deste modo evitar o avango do eixo
de acionamento 46 — embora o membro de haste manualmente acio-
navel 24 continue a ser acionado. Em diversas modalidades, o valor
maximo predeterminado pode ser selecionado de modo que o dente
43 rompe ou de outro modo assume uma posicao de nao direciona-
mento antes que quaisquer outros componentes possam falhar ou de
outro modo se tornar inoperantes em virtude da resisténcia experimen-
tada pelo feixe de direcionamento em virtude de danos ou de outra
restricao.

[0232] Outra configuragdo de lingueta é ilustrada na Figura 91.
Como pode ser visto na referida Figura, a lingueta 42" é dotada de um
corpo de lingueta 106 uma largura "W" e o dente de engate 43 é dota-
do de uma largura "W’™ que € menor do que "W", de modo que o dente
de engate 43 ira romper ou de outro modo falhar quando a carga de
acionamento exceder uma magnitude predeterminada para evitar que
0 eixo de acionamento 46 seja adicionalmente avangado — embora o
membro de haste manualmente acionavel 24 continue a ser acionado.
Em diversas modalidades, os ganchos 42’, 42" podem ser fabricados

(moldados, usinados, etc.) a partir de um unico material. Em outras
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modalidades, o dente de engate 43 pode ser formado em separado a
partir de um corpo de lingueta 106 e pode ser fixado ao mesmo por um
pino de rompimento (ndo mostrado) ou outro meio tal como adesivo
para suportar o dente de engate 43 em uma posi¢éo para direcionar o
engate com o eixo de acionamento 46 sob cargas normais, e ainda
romper para permitir que o dente 43 pivote para uma posi¢ao nao en-
gatada quando a carga de acionamento exceder uma magnitude pre-
determinada.

[0233] A Figura 92 ilustra outro conjunto de transferéncia de acio-
namento 100’ que inclui um eixo de acionamento 46’ que € projetado
para falhar quando a carga de acionamento exceder uma magnitude
predeterminada. Nesta modalidade, uma area de rebaixo 108 é pro-
porcionada entre dentes adjacentes 49 e é dimensionada para formar
um comprimento de area de rompimento "SL" que facilitara no rompi-
mento do dente 49 ou de outro modo permitir que o dente 49 desenga-
te de modo direcional a partir do dente 43 ou permitir que o dente 43
na lingueta 42 deslize sobre o dente 49 na armacao 48’ quando a car-
ga de acionamento atinge ou excede a magnitude predeterminada
acima descrita. Na modalidade alternativa ilustrada na Figura 93, a
barra de acionamento 46" € dotada de uma largura "WB" e cada dente
49 é dotado de uma largura "WT" que pode ser menor do que a largura
"WB". A largura "WT" pode ser dimensionada para permitir que os den-
tes 49 se rompam do eixo de acionamento 46" ou de outro modo fa-
Ihem ou se desengatem direcionalmente a partir do dente 43 na lin-
gueta 42 quando a carga de acionamento atinge ou excede uma mag-
nitude predeterminada como foi discutido acima. Ademais, o conjunto
de transferéncia pode ser dimensionado para deformar ou flexionar
sob carga apropriada de modo a desengatar os dentes a partir da lin-
gueta em uma carga predeterminada. Os dentes na lingueta e a arma-

cao em diversas modalidades podem ser projetados em uma faixa
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bastante ampla de cargas de falha minimas dependendo do grau de
seguranga desejado. As referidas cargas de falha minimas podem ser
alcangadas ao se alterar a geometria, configuragdo e/ou materiais a
partir dos quais os dentes, adesivos, pinos de rompimento, etc., sdo
produzidos.

[0234] Aqueles versados na técnica observardo que as configura-
¢bes do conjunto de transferéncia de acionamento acima descritas da
presente invencao representam vastos aprimoramentos em relagcao
aos instrumentos cirurgicos da técnica anterior que sao adaptados pa-
ra acionar as unidades de recarga descartaveis. Em particular, os refe-
ridos conjuntos de transferéncia de acionamento da presente invencgao
irdo evitar que o médico avance o corte dos componentes de grampe-
amento na unidade de recarga quando a unidade de recarga encon-
trou forcas de acionamento que possam conduzir a danos e/ou falhas
do corte e componentes de grampeamento para avangar completa-
mente através do tecido preso na unidade. Em unidades anteriores, o
medico ndo devia estar ciente de que a espessura do tecido preso na
unidade era muito grande para completar o procedimento e involunta-
riamente continuar a avangar o corte dos componentes de grampea-
mento na unidade ao acionar a haste até que o conjunto de haste ex-
ploda ou de outro modo falhe destruindo a habilidade para retrair a fa-
ca. Se os componentes se tornarem danificados, o médico pode ser
incapaz de retrair os componentes e portanto tem que cortar a unidade
a partir do tecido. As diversas configuracbes da presente invengao
acima descrita, vao de encontro aos referidos problemas.

[0235] As referidas unicas e novas caracteristicas podem também
ser empregadas de modo eficaz com outros aparelhos de corte e
grampeamento cirdrgico que usam uma configuragao de lingueta den-
tada. Por exemplo, as Figuras 93A e 93B ilustram o uso da configura-

cao de lingueta de duas partes 2000 que pode ser empregada de mo-
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do eficaz com os instrumentos cirurgicos descritos no pedido de paten-
te US No. de série 11/821,277, para Chad P. Boudreaux e Jeffrey S.
Swayze, depositado em 22 de Junho de 2007, intitulado Surgical Sta-
pling Instruments, a descricdo do qual se encontra aqui incorporada
por referéncia em sua totalidade. Em particular, conjunto de lingueta
de duas partes 2000 pode compreender um corpo de lingueta 2010
que pode ser configurado e de outro modo operado como descrito no
pedido de patente acima mencionado exceto em que, nesta modalida-
de, a porcdo de dente 2020 é pivotavelmente ou de outro modo mo-
velmente acoplada a um corpo de lingueta 2010. A porgcéo de dente
2020 pode ser normalmente suportada na orientacdo de direcionamen-
to (Figura 93A) por um pino de rompimento 2030 ou outra configura-
cao adequada tal como adesivo, etc. que é selecionado para romper
ou de outro modo falhar quando o membro de acionamento 2040 do
mesmo encontra uma quantidade predeterminada de carga de acio-
namento ou resisténcia durante o acionamento. A Figura 93A ilustra o
dente 2020 em engate de direcionamento com o membro de aciona-
mento 2040. A Figura 93B ilustra a posi¢cao apés o membro de acio-
namento 2040 ter encontrado resisténcia que excede a carga de acio-
namento predeterminada que deste modo fez com que o pino de rom-
pimento 2030 se rompa permitindo com que o dente 2020 pivote para
uma posicdo ndo engatada. Assim, quando na posi¢cao ndo engatada,
o membro de acionamento 2040 ndo pode ser avangado distalmente
embora o gatilho de acionamento continue a ser acionado.

[0236] As Figuras 94 - 97 ilustram uma unica e nova unidade de
recarga descartavel articulavel 3016 que pode ser empregada com o
aparelho de grampeamento cirurgico 10 ou qualquer um dos diversos
aparelhos de grampeamento cirurgico descritos aqui acima. Com refe-
réncia a Figura 96, a unidade de carga descartavel 3016 pode incluir

um conjunto de ferramenta 17 que € dotado de um conjunto de bigorna
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20 e de um conjunto de cartucho 18. O conjunto de bigorna 20 pode
incluir uma porcéo de bigorna 204 que pode ser dotada de uma plura-
lidade de concavidades de deformagdo de grampo (ndo mostradas)
formada na superficie de baixo da mesma. Uma placa de cobertura
208 pode ser fixada a superficie de topo de uma porgéo de bigorna
204 para definir uma cavidade entre as mesmas. A cavidade pode ser
dimensionada para receber uma extremidade distal de um conjunto de
direcionamento axial 212. Uma fenda longitudinal 214 se estende atra-
vés de uma porgéo de bigorna 204 para facilitar a passagem do flange
de retencdo 284 do conjunto de direcionamento axial 212 para dentro
da cavidade de bigorna. Uma superficie de came 209 formada em uma
porcao de bigorna 204 pode ser posicionada para engatar o conjunto
de direcionamento axial 212 para facilitar a preenséo do tecido entre o
conjunto de bigorna 20 e o cartucho 18. Um par de membros pivo 211
formado em uma porgao de bigorna 204 pode ser posicionado dentro
de fendas 213 formadas em um veiculo 216 para guiar a por¢ao de
bigorna 204 entre as posi¢cdes aberta e fechada.

[0237] Em diversas modalidades, o conjunto de cartucho 18 pode
incluir um veiculo 216 que define um canal de suporte alongado 218.
Ver a Figura 96. O canal de suporte alongado 218 pode ser dimensio-
nado e configurado para receber um cartucho de grampos 220. Placas
222 e fendas 224 correspondentes formadas ao longo do cartucho de
grampos 220 e do canal de suporte alongado 218 podem funcionar para
reter o cartucho de grampos 220 dentro do canal de suporte 218. Um
par de estruturas de suporte 223 pode ser formado no cartucho de
grampos 220 de modo que as mesmas sao posicionadas de modo a
estarem nas paredes laterais do veiculo 216 para adicionalmente esta-
bilizar o cartucho de grampos 220 no interior do canal de suporte 218.
[0238] O cartucho de grampos 220 pode incluir fendas de retengao

225 para receber uma pluralidade de prendedores e impulsionadores
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como é conhecido. Uma pluralidade de fendas longitudinais espacgadas
entre si 230 se estende através do cartucho de grampos 220 para
acomodar cunhas de came verticais 232 de um carrinho de aciona-
mento 234. Uma fenda longitudinal central 282 se estende ao longo do
comprimento do cartucho de grampos 220 para facilitar a passagem
da lamina de faca 280. Durante a operagdo do grampeador cirurgico
10, o carrinho de acionamento 234 translada através das fendas longi-
tudinais 230 do cartucho de grampos 220 para avangar as cunhas de
came 232 em contato sequencial com os impulsionadores suportados
de modo operavel nas fendas 225, para fazer com que os impulsiona-
dores (ndo mostrados) transladem verticalmente dentro das fendas
225 e lancem os prendedores associados com o0s impulsionadores
(ndo mostrados) a partir das fendas 225 nas cavidades de deformacéao
de grampo do conjunto de bigorna 20.

[0239] As diversas modalidades podem incluir um conjunto de
montagem 202 que pode compreender porgdes de montagem superior
e inferior 236 e 238. Em uma modalidade, a por¢do de montagem su-
perior 236 pode ser proporcionada com um par de suportes 237 que
sao adaptados para serem pivotavelmente recebidos dentro de orifi-
cios 219 nas paredes laterais do veiculo 216. Um par de molas anti-
empenamento 241 pode ser suportado em cavidades correspondentes
formadas no conjunto de montagem 202 para proporcionar suporte ao
conjunto de faca laminada dentro do conjunto de montagem 202. Uma
porcao proximal do conjunto de montagem 202 pode ser n&o rotacio-
nalmente montada no adaptador de corpo distal 243 como mostrado
na Figura 96.

[0240] A porcao de alojamento 200 da unidade de carga descarta-
vel 3016 pode incluir uma metade de alojamento superior 250 e uma
metade de alojamento inferior 252. A extremidade proximal da metade

de alojamento 250 pode incluir saliéncias de engate 254 para engatar
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de modo deslizavel corpo alongado 14 (Figura 94) e uma ponta de in-
sercao 193. Saliéncias 254 formam um acoplamento do tipo de baio-
neta com a extremidade distal do corpo 14 como descrito na Patente
US No. 5,865,361.

[0241] Como pode ser também visto na Figura 96, o conjunto de
direcionamento axial 212 pode incluir um feixe de direcionamento
alongado 266 incluindo uma cabeca de trabalho distal 268 e uma se-
¢ao de engate proximal 270. O feixe de direcionamento 266 pode ser
construido a partir de uma unica folha de material ou, preferivelmente,
a partir de multiplas folhas empilhadas. A se¢do de engate 270 pode
incluir um par de porgdes de dedos de engate 270a e 270b que pode
ser dimensionada e configurada para engatar por montagem um par
de fendas de retencao correspondentes 272a formadas no membro de
direcionamento 272. O membro de direcionamento 272 pode incluir
uma janela proximal (ndo mostrada) configurada para receber a ex-
tremidade distal 276 da haste de controle 52 (acima descrito) quando a
extremidade proximal da unidade de carga descartavel 3016 € engata-
da com corpo alongado 14 do aparelho de grampeamento cirurgico 10.
[0242] A extremidade distal do feixe de direcionamento 266 pode
ser definida por uma coluna de suporte vertical 278 que suporta a 1a-
mina de faca 280, e uma superficie de apoio 283 que engata a porgao
central do carrinho de acionamento 234 durante um procedimento de
grampeamento. A superficie 285 na base da superficie 283 pode ser
configurada para receber um membro de suporte 287 deslizavelmente
posicionado ao longo do fundo do veiculo 216. A lamina de faca 280
pode ser posicionada para transladar relativamente atras do carrinho
de acionamento 234 através de uma fenda longitudinal central 282 no
cartucho de grampos 220 para formar uma incisao entre fileiras de te-
cido corporal grampeado. Para proporcionar suporte ao feixe de dire-

cionamento 266 dentro do alojamento 200, na medida em que o feixe
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de direcionamento 266 € avangado axialmente, um membro de estabi-
lizagdo de lamina 290 pode ser montado dentro do alojamento 200.
[0243] Um flange de retengdo 284 pode se projetar distalmente a
partir da coluna vertical 278 e pode suportar um par de rolos de came
cilindricos 286 em sua extremidade distal. Os rolos de came 286 po-
dem compreender pinos pressionados ou soldados e ser dimensiona-
dos e configurados para engatarem a superficie de came 209 no corpo
de bigorna 204 para prender uma porgao de bigorna 204 contra o teci-
do do corpo. Um par de molas 207 pode ser proporcionado entre a ex-
tremidade proximal da porg¢ao de bigorna 204 e a por¢ao de montagem
superior 236 para orientar a conjunto de bigorna 20 para a posigao
normalmente aberta.

[0244] A unidade de recarga 3016 ilustrada nas Figuras 94 - 97
emprega uma configuragdo de articulagdo "passiva". Como pode ser
visto nas referidas Figuras, a unidade de recarga 3016 inclui um mem-
bro de articulagao flexivel 300 que é acoplado a um conjunto de aloja-
mento 200, por exemplo, por um colar de corpo proximal 301. O mem-
bro de articulacao flexivel 300 é dotado de uma porgcao de corpo 301
que pode ser fabricada a partir de polietileno, polipropileno ou outros
materiais adequados, por exemplo, e incluem uma pluralidade de den-
tes de serra 302 separados por nervuras 304. Em diversas modalida-
des, os dentes de serra 302 e as nervuras 304 podem ser igualmente
espacados ao longo do membro de articulagao flexivel 300 deste mo-
do promovendo um raio de flexdo continuo quando o membro de arti-
culacao flexivel é articulado. Um membro de articulacio flexivel 300
dotado de multiplos raios de flexdo pode ser alcancado ao proporcio-
nar um espagamento desigual entre os dentes de serra 302 e as ner-
vuras 304. Por exemplo, a referida configuragcdo pode ser alcangada
por espagamento das nervuras 304 mais proximamente a uma extre-

midade e mais afastada na outra extremidade. Como sera observado
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por aqueles versados na técnica, ao se aumentar o espacamento dos
dentes de serra 302 e/ou das nervuras 304 se reduz o raio de flexdo
da se¢cdo com maior espagcamento, aproximando mais proximamente a
conexdo de flexdo do ponto pivé. De modo diferente o espagamento
entre os dentes de serra 3402 e/ou as nervuras 304 mais proximamen-
te resulta em uma flexdo mais gradual, dotada de um raio de flexdo
maior. Alternativamente, o membro de articulacédo flexivel 300 pode
ser fabricado a partir de uma combinacdo de materiais, o exterior dos
quais pode ser aco inoxidavel fendido, o que funcionara de modo simi-
lar aos materiais plasticos ou poliméricos acima mencionados.

[0245] Na modalidade ilustrada nas Figuras 94 - 97, os dentes de
serra 302 compreendem ranhuras anulares que se estendem pelo me-
nos parcialmente em torno do perimetro do membro de articulacao fle-
xivel 300. Os dentes de serra 302 preferivelmente, entretanto, com-
preendem ranhuras semi-anulares as quais sdo separadas por uma
espinha central longitudinal 306 que passa pelo eixo longitudinal L-L
do membro de articulagao flexivel 300 de modo que uma primeira plu-
ralidade de nervuras é formada em um lado lateral da espinha 306 e
uma segunda pluralidade de nervuras é formada em outro lado lateral
da espinha 306. A espinha 306 ajuda a proporcionar o enrijecimento
do membro de articulagao flexivel 300 e acomoda a fenda 310 através
do mesmo para receber os instrumentos cirurgicos, tais como o con-
junto de direcionamento 212. A espinha longitudinal 306 pode percor-
rer por todo o comprimento longitudinal do membro de articulacéao fle-
xivel 300. O membro de articulacéo flexivel 300 pode também incluir
um par de fendas laterais 314 que passam através de cada nervura
304 em cada lado lateral para receber a placa de articulagdo corres-
pondente. Ver a Figura 96. As referidas placas de articulagdo 320 po-
dem ser fabricadas a partir de um material que é relativamente inelas-

tico. Ou seja, as placas 320 pode ser fabricadas a partir de um materi-
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al que retém a sua posicao apos a flexdo. As placas de articulagdo 320
podem ser fabricadas a partir de materiais tais como, por exemplo,
chumbo, cobre, aco inoxidavel, titanio, etc.

[0246] A unidade de carga descartavel 3016 € dimensionada para
inser¢cdo, em estado nao articulado como ilustrado nas Figuras 94 e
95, através de uma passagem de canula de trocarte ao campo cirurgi-
co no paciente (ndo mostrado) para realizar um procedimento cirurgi-
co. Por exemplo, a unidade de carga descartavel 3016 pode ser di-
mensionada para ser inserida através de um gastroscopio ou um colo-
noscopio. Apos a porgao do conjunto de ferramenta 17 da unidade de
carga descartavel 3016 ter sido inserida através da passagem de ca-
nula de trocarte, 0 médico pode mover o conjunto de ferramenta 17
para a orientacao articulada desejada ao "passivamente” trazer o con-
junto de ferramenta 17 em contato com o érgéo ou outra por¢ao do
corpo ou outro instrumento médico 330 (por exemplo, pingas — Figura
97) para aplicar uma forga externa ao conjunto de ferramenta 17 para
fazer com que o0 mesmo se articule em um plano com relacéo a porgcao
de alojamento 200 da unidade de carga descartavel 3016. Aqueles
versados na técnica observarao que uma vez que o conjunto de ferra-
menta 17 é articulado para a posicao desejada, as placas de articula-
¢ao 320 servem para reter o conjunto de ferramenta 17 na referida
configuragado. O conjunto de ferramenta 17 pode ser articulado através
de um angulo "PA" como ilustrado na Figura 97.

[0247] As Figuras 98 - 101 ilustram outra modalidade de unidade
de recarga 3016’ da presente invencgao. A unidade de recarga 3016’ &€
substancialmente idéntica a unidade de recarga 16, exceto em que a
unidade de recarga 3016’ é construida para ser passivamente articula-
da assim como ativamente articulada. Como pode ser visto nas Figu-
ras 98 e 99, a unidade de recarga 3016’ inclui uma primeira junta de

articulagdo 340 que é formada a partir de um conjunto de montagem
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202’ que inclui uma porcéao distal 206 e uma porcéo proximal 226 que
€ pivotavelmente acoplada ao mesmo. Em diversas modalidades, a
porcao distal 206 inclui uma porgdo de montagem superior 208 e a
por¢do de montagem inferior 210. Um pino pivd 244 pode ser formado
em cada uma das porgdes de montagem 206°, 208’ para definir um
eixo pivd "A1" que pode ser substancialmente perpendicular ao eixo
longitudinal "L’L’ da unidade de recarga descartavel 3016’. A porgéo
proximal 226 do conjunto de montagem 202’ pode compreender uma
porcdo de montagem superior 236’ e a por¢ao de montagem inferior
238'. A porgao distal 206 do membro de montagem 202’ e a porgéo
proximal 226 do membro de montagem 202’ podem ser pivotavelmen-
te acopladas juntas por um par de membros de acoplamento 246. Os
membros de acoplamento 246 cada um dos quais € dotado de um ori-
ficio 247 através dos mesmos para receber um pino correspondente
244 através dos mesmos. A extremidade proximal 248 de cada mem-
bro de acoplamento 246 é configurada para ser recebido em modo de
intertravamento na ranhura correspondente 251 formada na porcéo de
montagem superior 236’ e por¢cao de montagem inferior 238’. A porcao
proximal 226 do conjunto de montagem 202’ pode ser nao rotacional-
mente montada no adaptador de corpo distal 243 como mostrado na
Figura 99. A porgao de alojamento 200 da unidade de carga descarta-
vel 3016’ pode incluir uma metade de alojamento superior 250 e uma
metade de alojamento inferior 252. A extremidade proximal da metade
de alojamento 250 pode incluir saliéncias de engate 254 para engatar
de modo deslizavel o corpo alongado 14 (ndo mostrado na Figura 99)
e na ponta de insergdo 193. Saliéncias 254 formam um acoplamento
do tipo de baioneta com a extremidade distal do corpo 14 as quais se-
rao discutidas em detalhes adicionais abaixo. As metades de aloja-
mento 250 e 252 definem um canal 253 para deslizavelmente receber

o conjunto de direcionamento axial 212 nas mesmas. Um par de molas
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207 pode ser proporcionado entre a extremidade proximal da porg¢ao
de bigorna 204 e a por¢gédo de montagem superior para orientar o con-
junto de bigorna 20 para a posi¢do normalmente aberta.

[0248] Esta modalidade pode também empregar um membro de
articulagao flexivel 300 que pode ser substancialmente similar ao
membro de articulacéo flexivel 300 acima descrito, exceto pelas dife-
rengas observadas abaixo. A extremidade distal do membro de articu-
lagao flexivel 300’ pode ser fixada n&o rotacionalmente ao adaptador
de corpo distal 243 e a extremidade proximal do membro de articula-
cao flexivel 300’ pode ser fixada nao rotacionalmente ao colar de cor-
po proximal 301 que é fixado a porgédo de alojamento 200. Nesta mo-
dalidade, um link de articulagdo 256’ pode ser empregado para tam-
bém permitir que o usuario articule ativamente o conjunto de ferramen-
ta 17. O link de articulacdo 256’ pode ser dotado de uma porgao de fio
flexivel alongada 450 que termina na por¢do de gancho distal 452. A
porcéo de fio 450 pode ser recebida na lumen 420 no membro de arti-
culacgao flexivel 300’. A extremidade enganchada 452 pode ser tolhida
com pino entre a porgao distal 206 e por¢gao de montagem inferior 210
por um pino fixado entre as mesmas. Ver a Figura 99. A porcéao de fio
flexivel 450 pode ser fixada a uma por¢cao de haste 451 que é dotada
de uma aba ou outra por¢do de gancho 258 que é configurada para
engate com gancho com um gancho distal 165 formado na extremida-
de distal do primeiro link de articulagédo 123 de modo conhecido como
descrito na Patente US No. 5,865,361. Ver a Figura 10. A referida con-
figuracdo de unidade de recarga 3016’ pode ser passivamente articu-
lada usando o membro de articulagéo flexivel 300’ sobre um angulo
"PA" da maneira acima descrita através de uma gama de percursos
"PA" ou, se desejado, o médico pode ativamente articular o conjunto
de ferramenta 17 do mesmo sobre o primeiro eixo de articulagdo "A1-

A1" através de uma gama de percursos "AA" por ativacdo da alavanca

Peticio 870200144023, de 16/11/2020, pag. 105/135



103/123

de articulagdo 30 da maneira descrita na Patente US No. 5,865,361.
Ver a Figura 101.

[0249] As Figuras 102 - 104 ilustram outra modalidade de unidade
de recarga 3016" da presente invengdo. A unidade de recarga 3016"
pode ser substancialmente idéntica a unidade de recarga 3016’, exceto
em que a unidade de recarga 3016" € construida com dois links de arti-
culagcao ativos 256R, 256L que permitem que o link de articulacdo 300
seja ativamente puxado em um lado embora sendo ativamente puxado
para o lado oposto. Como pode ser visto na Figura 103 os links de arti-
culacao 256R e 256L podem ser dotados de uma porgao de placa distal
430 que é dimensionada para se estender através de uma fenda lateral
correspondente 314 no membro de articulacido 300. Uma caracteristica
de fixagdo de empuxo 432 pode ser formada na extremidade distal de
cada porcao de placa distal 430 para reter a porcao de placa distal 430
dentro de sua fenda lateral respectiva 314. Em modalidades alternati-
vas, a caracteristica de empuxo pode ser moldada no membro de arti-
culagcédo 300 ou outras configuragbes de fixagdo podem ser usadas. O
link de articulacdo 256R, 256L pode adicionalmente ser dotado de uma
porcao de extensdo alongada 334R, 334L que termina na porcéao de
gancho 336R, 336L, respectivamente. Em diversas modalidades, os
links de articulagdo 256R, 256L podem ser fabricados a partir de metal
ou de uma série de placas laminadas ou empilhadas.

[0250] Com referéncia a Figura 104, € mostrado um conjunto de
haste de controle 125’ que pode ser substancialmente similar ao con-
junto de haste de controle 125 acima descrito, exceto em que o con-
junto de haste de controle 125’ inclui um link de articulacdo direito
123R e um link de articulacdo esquerda 123L. O link de articulagao
direito 123R pode ser dotado de um gancho distal 165R formado no
mesmo para engate destacavel com a porgéo de gancho 336R do link

de articulagdo 256R na unidade de carga descartavel 3016". Ver a Fi-
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gura 103. Da mesma forma, o link de articulagdo esquerdo 123L pode
ser dotado de uma porgcdo de gancho distal 165L formada no mesmo
para engate destacavel com a porgao de gancho 336L do link de arti-
culagado 256L na unidade de carga descartavel 3016". O link de articu-
lacdo direito 123R pode adicionalmente ser dotado de uma porgao de
dedo 164R que se salienta a partir de sua extremidade proximal, e o
link de articulacdo esquerdo 123L pode ser dotado de uma porgao de
dedo 164L que se salienta a partir de sua extremidade proximal. Em-
bora ndo especificamente ilustrado na Figura 103, uma barra de liga-
¢ao, trem de engrenagem, etc., pode ser empregado para acoplar de
forma mével as porgdes de dedo 164R, 164L ao braco 160 fixado ao
membro de translacao 138’ de modo que na medida em que 0 membro
de translacao 138’ é axialmente avangado na direcéo distal "DD" como
descritos em detalhes acima, os links de articulacao direitos 123R e
256R sao avancgados na direcao distal "DD" e os links de articulagao
esquerdos 123L e 256L sido puxados na direcdo proximal "PD" para
deste modo fazer com que o conjunto de ferramenta 17 pivote sobre o
primeiro eixo de articulacao "A1-A1" para a direita do eixo longitudinal
L-L como ilustrado na Figura 101 ou vice-versa. Da mesma forma, em
diversas modalidades, quando o membro de translacdo 138’ é avan-
cado na diregao proximal "PD", os links de articulagao direitos 123R e
256R sao puxados na direcdo proximal "PD" e os links de articulagao
esquerdos 123L e 256L sdo avangados na direcdo distal "DD" para
deste modo fazer com que o conjunto de ferramenta 17 pivote para a
esquerda do eixo longitudinal L-L ou vice-versa. Aqueles versados na
técnica entenderao que a referida agao de "empurrar" e "puxar"” resulta
em menos tensdo sendo aplicada a um unico link de articulagédo do
que as referidas configuracbes de articulagdo da técnica anterior que
apenas empregam um unico link de articulagdo. O membro de articu-

lagao flexivel 300’ pode exigir mais forga para vergar ou flexionar em
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oposicao a configuragao de pino pivé como em 206.

[0251] As Figuras 105 - 107 ilustram outra modalidade da unidade
de recarga 3016’ da presente invengéo. A unidade de recarga 3016’"
€ essencialmente uma combinagdo das unidades de recarga 3016 e
3016’ em que a unidade de recarga 3016" emprega o link de articula-
cao 256’ e os links de articulacdo 256R e 256L que permitem que o
link de articulacédo 300’ seja passivamente articulado através de uma
gama de percursos "PA" e ativamente articulado através de uma gama
adicional de percursos "AA".

[0252] As Figuras 108 - 111 ilustram outro aparelho de grampea-
mento cirurgico 4010 da presente invencédo que € construido para uso
com a unidade de carga descartavel. A Figura 108 ilustra a unidade de
carga descartavel 16 que € dotada de uma primeira junta de articula-
cao 340 do tipo e construcdo acima descritos que permite que o con-
junto de ferramenta 17 pivote sobre um primeiro eixo pivé A1-A1 com
relagcdo ao alojamento de carga descartavel 200 que é fixado ao apa-
relho de grampeamento cirurgico 4010. O aparelho de grampeamento
cirurgico 4010 pode ser dotado de aspectos e componentes que sao
substancialmente similares aos aspectos e componentes das diversas
modalidades de aparelhos de grampeamento acima descritas, exceto
pelo unico e novo sistema de articulagdo 4012, diversas configuragdes
do qual, serdo descritas em detalhes abaixo. Os referidos componen-
tes que sdo 0os mesmos que 0s componentes empregados nas moda-
lidades de aparelho de grampeamento cirurgico acima mencionadas
serao marcados com 0s mesmos numeros de elemento e aqueles ver-
sados na técnica podem se referir a descricao determinada aqui acima
qgue explica a sua construgao e operagao. Como pode ser visto na Fi-
gura 108, o sistema de articulagado 4012 pode incluir uma junta de arti-
culagdo intermediaria 4020 que é situada no conjunto de corpo alon-

gado 4014 entre a unidade de carga descartavel 16 e o conjunto de
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haste 12 de modo que a unidade de carga descartavel 16 pode ser
seletivamente pivotada com relagéo ao conjunto de haste 12 sobre um
segundo eixo de articulagdo A2-A2. Como ilustrado na Figura 108, o
segundo eixo de articulagdo A2-A2 é substancialmente transverso ao
eixo longitudinal L-L e ao primeiro eixo de articulagédo A1-A1.

[0253] Como pode ser visto nas Figuras 108 e 109, o conjunto de
corpo alongado 4014 pode compreender um segmento de corpo distal
4030 e um segmento de corpo proximal 4040 que sdo acopladas jun-
tos na junta de articulagéo intermediaria 4020. O sistema de articula-
cao 4012 pode adicionalmente incluir um membro de translacéao 138
que € dotado de uma porcdo de braco vertical 540 que é dotado de
uma chanfradura 542 no mesmo que é dimensionada para receber
uma aba 544 formada no cilindro sensor 178. A extremidade distal do
membro de translagcao 138 pode incluir um brago 546 que inclui uma
abertura 548 configurada para receber uma por¢ao de dedo 164 que
se estende a partir da extremidade proximal do link de articulagao
4050. Um pino 166 que pode ser construido a partir de um material
nao abrasivo, por exemplo, Teflon® ou metal revestido com Teflon®, &
fixado ao membro de translacdo 138 e dimensionado para ser recebi-
do dentro da superficie de came escalonada 148 (mostrada na Figura
11). A operagao dos referidos componentes foi acima descrita.

[0254] A Figura 110 ilustra uma modalidade de junta de articulagao
intermediaria 4020 da presente invengao. Como pode ser visto na refe-
rida Figura, o segmento de corpo distal 4030 é oco e é dotado de uma
extremidade proximal 4031 que é dotada de duas linguetas que se es-
tendem proximalmente 4032 formadas na mesma. Cada lingueta 4032
pode ser dotada de um pino 4034 que se salienta a partir da mesma e
pelo menos uma nervura de travamento 4036 formada no mesmo. O
segmento de corpo proximal 4040 € oco e, como pode ser visto na Fi-

gura 109, é dotado de uma extremidade proximal 4041 que é dotada
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de aberturas 128 para receber uma projecédo radial correspondente
132 (mostrada na Figura 10) formada no bot&o giratério 28 como foi
acima descrito. Como pode ser visto na Figura 110, a extremidade dis-
tal 4042 do segmento de corpo proximal 4040, pode ser dotada de um
par de linguetas que se salientam distalmente 4044 as quais cada uma
€ dotada de um orificio de recebimento de pino 4046 através da mes-
ma para receber um pino correspondente 4034 no segmento de corpo
distal 4030 para permitir que o segmento de corpo distal 4030 pivote
com relagdo ao segmento de corpo proximal 4040. Cada lingueta 4044
pode ser dotada de uma série de ranhuras radiais 4048 formadas na
mesma para corresponder em uma configuracdo de engate com as
nervuras de travamento correspondentes 4036 nas linguetas 4032.
Assim, quando montados juntos, os pinos 4034 e os orificios 4046 ser-
vem para definir o segundo eixo de articulagdo A2-A2 e sao frouxa-
mente adaptados para permitir que o segmento de corpo distal 4030
seja pivotado a uma posi¢ao desejada com relagdo ao segmento de
corpo proximal 4040 ao aplicar uma forga ao segmento de corpo distal
4030 embora mantendo o segmento de corpo proximal 4040 estacio-
nario ou vice-versa. A interacao entre as nervuras de travamento 4036
e as ranhuras 4048 serve para reter o segmento de corpo distal 4030
na posicdo desejada com relacdo ao segmento de corpo proximal
4040 apos a forga de articulagao ter sido descontinuada. Em modali-
dades alternativas, as nervuras de travamento 4036 podem ser forma-
das nas linguetas que se salientam distalmente 4044 e as ranhuras
radiais 4048 podem ser formadas nas linguetas que se estendem pro-
ximalmente 4032. Ainda em outras modalidades, pelo menos uma ner-
vura de travamento 4036 pode ser formada em uma lingueta 4032 e
ranhuras radiais 4048 podem ser proporcionadas na lingueta 4044 fi-
xadas a mesma e pelo menos uma nervura de travamento 4036 pode

ser proporcionada na outra lingueta 4044 e as ranhuras 4048 propor-
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cionadas na lingueta 4032 fixadas aquela lingueta 4044. Quando aco-
plados juntos pela junta de articulag&o intermediaria 4020, o segmento
de corpo distal 4030 e o segmento de corpo proximal 4040 do conjunto
de corpo alongado 4014 definem o eixo longitudinal L-L.

[0255] Como indicado acima, o sistema de articulagdo 4012 pode
adicionalmente compreender um link de articulagdo 4050 que inclui
uma porc¢ao proximal 4052 que € dotada de uma porcéo de dedo 164
que se salienta a partir da mesma que é configurada para ser recebida
na abertura 548 no braco 546 do membro de translacdo 138. Ver a Fi-
gura 109. O link de articulagdo 4050 pode adicionalmente ser dotado
de a porcéao distal 4054 que é pivotavelmente tolhida com pino a por-
cao proximal 4052 de modo que a por¢ao distal 4054 pode pivotar com
relacdo a porcao proximal 4052 sobre um eixo de articulacdo A2’-A2’.
A extremidade distal da porgao distal 4054 é dotada de um gancho dis-
tal 165 formado na mesma para engate destacavel com a porcao de
gancho do link de articulagédo na unidade de carga descartavel 16 de
modo conhecido. Como pode ser também visto na Figura 109, esta
modalidade pode empregar um tubo sensor oco 4060 que é dotado de
uma porgao distal 4062 que é pivotavelmente acoplada a uma porcao
proximal 4064 para percurso pivd com relagdo a mesma sobre um eixo
de articulagao A2"-A2". A porgao distal 4062 e a por¢ao proximal 4064
do tubo sensor 4060 podem ser frouxamente acopladas juntas para
permitir que o tubo sensor 4060 acomode algum desalinhamento axial
dos componentes. Por exemplo, em diversas modalidades, as por¢oes
de tubo sensor 4062 e 4064 podem ser acopladas para permitir
0,125" de movimento axial dos referidos componentes um com relagao
ao outro. O tubo sensor 4060 pode operar da mesma maneira como foi
acima descrito com relag&o ao tubo sensor 123 e pode ser dotado de
um mecanismo de travamento de haste de controle (ndo mostrado) do

tipo acima descrito fixado ao mesmo.
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[0256] Como pode ser também visto na Figura 109, o sistema de
articulagéo 4012 pode incluir um conjunto de haste de controle 4070
que é similar em operacdo a haste de controle 52 acima, exceto pelo
segmento de articulagdo 4074 que interconecta a porgao distal 4072 e
uma por¢édo proximal 4076. O segmento de articulagédo 4074 pode
compreender uma série de tiras de metal laminado que permitirdo que
o conjunto de haste de controle 4070 se dobre na medida em que o
conjunto de corpo alongado 4014 é articulado sobre a junta de articu-
lagdo intermediaria 4042, e ainda ser suficientemente rigido para axi-
almente transmitir as forgas de acionamento a partir do conjunto de
haste 12 a unidade de carga descartavel 16. Outras configuragdes de
junta flexivel podem também ser empregadas. Adicionalmente, um
anel em "O" 4080 pode ser proporcionado entre a por¢ao proximal
4076 do conjunto de haste de controle 4070 e o tubo sensor 4060 para
proporcionar suporte adicional ao conjunto de haste de controle 4070
no mesmo. Quando montados juntos, aqueles versados na técnica ob-
servarao que o link de articulagao 4050 e o tubo sensor 4060 sao su-
portados dentro do conjunto de corpo alongado 4014 de modo que os
eixos A2"-A2" e A2’-A2’ substancialmente coincidem com o segundo
eixo de articulagcdo A2-A2. Da mesma forma, o conjunto de haste de
controle 4070 é suportado dentro do conjunto de corpo alongado 4014
de modo que o segmento de articulagdo 4074 estende a junta de arti-
culacao intermediaria 4020.

[0257] A Figura 111 ilustra o uso do aparelho de grampeamento
cirurgico 4010 em uma instalagédo de cirurgia "aberta" onde a unidade
de carga descartavel 16 e conjunto de corpo alongado 4014 s&o inse-
ridos no paciente através de uma incisdo aberta no tecido "T". Como
pode ser entendido com referéncia a referida Figura, o conjunto de fer-
ramenta 17 pode ser seletivamente articulado sobre o primeiro eixo de

articulagdo A1-A1 ao manipular a alavanca de articulagdo 30 como foi
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acima descrito. A unidade de carga descartavel 16 pode também ser
pivotada sobre o segundo eixo de articulagdo A2-A2 com relagdo ao
segmento de corpo proximal 4040 do conjunto de corpo alongado
4014 e conjunto de haste 12 ao "passivamente" trazer o conjunto de
ferramenta 17 em contato com o érgéo ou outra porgdo do corpo ao
pegar a unidade de recarga descartavel 16 com outros instrumentos
cirargicos tais como, por exemplo, pingas (ndo mostradas) para aplicar
uma forga externa ao conjunto de ferramenta 17 para fazer com que o
mesmo se articule sobre o segundo eixo de articulagdo A2-A2. Aque-
les versados na técnica observardo que uma vez que o conjunto de
ferramenta 17 € articulado para a posi¢cdo desejada sobre o segundo
eixo de articulagcdo A2-A2, o mesmo € retido na referida posicdo em
virtude do engate entre as nervuras de travamento 4036 e as ranhuras
radiais 4048 como acima descrito. Para permitir que o aparelho de
grampeamento 4010 seja usado endoscopicamente através de um tro-
carte convencional 4000, como mostrado na Figura 112, a junta de ar-
ticulagao intermediaria 4020 pode ser proporcionada adjacente ao bo-
tdo de rotagao 28 de modo que a junta de articulagao 4020 pode per-
manecer externa ao trocarte 4000 para permitir que o conjunto de has-
te 12 seja pivotado sobre o segundo eixo de articulagdo A2-A2, com
relagdo a porgao do aparelho de grampeamento cirurgico 4010 que se
salienta para dentro do paciente através do trocarte 4000.

[0258] As Figuras 113 - 115 ilustram um sistema de articulagéo
5012 que pode ser empregado com diversos os aparelhos de grampe-
amento cirurgico da presente invengao. Os referidos componentes que
sS40 0S mesmos que 0s componentes empregados nas modalidades
acima mencionadas serdo marcados com 0S mesmos numeros de
elemento e aqueles versados na técnica podem se referir a descricao
determinada aqui acima que explica a sua construgao e operagao. O

sistema de articulagdo 5012 pode incluir uma junta de articulagéo in-
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termediaria 5020 no conjunto de corpo alongado 5014 que facilita o
percurso pivd da unidade de recarga descartavel 16 com relagdo ao
conjunto de haste 12 sobre um segundo eixo de articulagdo A2-A2 que
€ substancialmente transverso ao eixo longitudinal L-L e ao primeiro
eixo de articulagdo A1-A1. O conjunto de corpo alongado 5014 pode
compreender um segmento de corpo distal 5030 e um segmento de
corpo proximal 5040 que sdo acopladas juntos na junta de articulagao
intermediaria 5020. Como mostrado na Figura 114, o sistema de arti-
culagdo 5012 pode adicionalmente incluir um membro de translagao
138 que é dotado de uma porcao de braco vertical 540 que é dotado
de uma chanfradura 542 no mesmo que é dimensionada para receber
uma aba 544 formada no cilindro sensor 178. A extremidade distal do
membro de translagcao 138 pode incluir um brago 546 que inclui uma
abertura 548 configurada para receber uma porcao de dedo 164 que
se estende a partir da extremidade proximal do link de articulagao
4050. Um pino 166 que pode ser construido a partir de um material
nao abrasivo, por exemplo, Teflon® ou metal revestido com Teflon® é
fixado ao membro de translacdo 138 e dimensionado para ser recebi-
do dentro da superficie de came escalonada 148 (mostrada na Figura
11). A operagao dos referidos componentes foi acima descrita.

[0259] Como adicionalmente mostrado na Figura 114, o segmento
de corpo distal 5030 € oco e é dotado de uma extremidade proximal
5031 que é dotado de duas linguetas que se estendem proximalmente
5032. Cada lingueta 5032 é dotada de um pino 5034 que se salienta a
partir da mesma. O segmento de corpo proximal 5040 é oco e é dota-
do de uma abertura 128 para receber uma projecao radial correspon-
dente 132 formada no botéo giratério 28 como foi acima descrito. Ver
as Figuras 114 e 115. A extremidade distal 5042 do segmento de cor-
po proximal 5040 pode ser dotada de um par de linguetas que se sali-

entam distalmente 5044 e cada uma das quais é dotada de um orificio
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de recebimento de pino (ndo mostrado) através da mesma para rece-
ber um pino correspondente 5034 no segmento de corpo distal 5030,
para permitir que o segmento de corpo distal 5030 pivote com relagao
ao segmento de corpo proximal 5040. Em diversas modalidades, a jun-
ta de articulacdo intermediaria 5020 pode ser formada com as ranhu-
ras radiais 4048 e nervuras de travamento 4036 como foi acima des-
crito. A junta de articulagdo intermediaria 5020 em outras modalidades
pode ser produzida sem as referidas ranhuras radiais e nervuras de
travamento.

[0260] O sistema de articulagdo 5012 ilustrado nas Figuras 113 -
115 é um sistema de articulagcdo "ativo" e pode incluir uma barra de
articulagao 5050 que é dotada de uma extremidade distal 5052 que é
tolhida com pino ou de outro modo fixada ao segmento de corpo distal
5030 por um pino 5054. Como mostrado na Figura 114, a barra de ar-
ticulacdo 5050 pode percorrer em uma fenda de barra alongada 5043
proporcionada no segmento de corpo proximal 5040 do conjunto de
corpo alongado 5014. Para proporcionar suporte adicional a barra de
articulagao 5050, a cobertura 5080 pode ser disposta sobre o segmen-
to de corpo proximal 5040. Ver as Figuras 113 e 115. A barra de arti-
culacao 5050 pode ser dotada de uma extremidade proximal 5056 que
€ integralmente formada com ou de outro modo ndo movelmente fixa-
da a um colar de estabilizacdo 5060. O colar de estabilizagcao 5060
pode ser dimensionado para se encaixar sobre 0 segmento de corpo
proximal 5040 e ser dotado de uma porgéo de base 5062 fixada ao
mesmo que é fixada a ou formada com uma coluna de botdo 5064 que
termina em um botdo de articulagdo 5066. Como pode ser visto nas
Figuras 114 e 115, a porcao de base 5062 pode ser formada com duas
detengbes de travamento que se estendem para cima 5068 que séo
adaptadas para engatar de modo retentivo as armacgodes de travamento

5072 formadas nas duas placas de travamento 5070 que nao sao su-
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portadas de modo moével no botdo de rotagdo 28. Como mostrado nas
Figuras 114 e 115, as duas placas de travamento 5070 podem ser
empregadas — uma em cada lado da coluna de botdo 5064.

[0261] Com referéncia a Figura 113, para se articular o segmento
de corpo distal 5030 assim como a porg¢éao distal 4072 do conjunto de
haste de controle 4070 (e a unidade de carga descartavel fixada ao
mesmo) na diregédo direita "RD" sobre o segundo eixo de articulagéo
A2-A2, o médico simplesmente desliza o botdo de articulagdo 5066 na
direcdo distal "D-D’. Para se articular o segmento de corpo distal 5030,
porcao distal 4072 do conjunto de haste de controle 4070 e a unidade
de carga descartavel na diregcdo esquerda "LD", o médico desliza o
botdo de articulagdo 5066 na diregao proximal "PD". Aqueles versados
na técnica entenderdo que o sistema de articulacdo 5020 pode ser
empregado de modo eficaz com os aparelhos de grampeamento cirur-
gico que sao adaptados para receber unidades de carga descartaveis
articulaveis e nao articulaveis. O sistema de articulacdo 5012 ilustrado
nas Figuras 113 - 115 & bem adaptado para uso em aplicagdes de ci-
rurgia aberta. O sistema de articulagdo 5012’ ilustrado na Figura 116
pode ser melhor adequado para aplicagdes endoscépicas. Como pode
ser visto na referida Figura, a junta de articulagdo 5020 € mais préxima
ao botao de rotagado 28 de modo que quando em uso, a junta de articu-
lagéo 5020 é externa ao trocarte através de qual o segmento de corpo
distal 5030 do conjunto de corpo alongado 5014 se estende.

[0262] As Figuras 117 - 121 ilustram um unico e novo sistema de
articulagao "ativo" 6012 que pode ser usado em conexao com diversos
dos aparelhos de grampeamento cirurgico adaptados para uso com
unidades de carga descartaveis. Os referidos componentes do sistema
de articulagédo 6012 que séao 0s mesmos que 0s componentes empre-
gados nas modalidades acima mencionadas serdo marcados com 0s

mesmos numeros de elemento e aqueles versados na técnica podem
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se referir a descricao determinada aqui acima que explica a sua cons-
trucdo e operacdo. Em diversas modalidades, o sistema de articulagcao
6012 inclui um conjunto de botdo de rotagdo 6028 que, exceto pelas
diferengas observadas abaixo, € similar ao botdo de rotagdo 28 acima
descrito. Como pode ser visto na Figura 118, o botdo de rotagdo 6028
€ dotado de uma extensdo de cobertura de articulacao 6030 que & do-
tada de uma esfera de articulacao distal 6032 formada no mesmo. Em
diversas modalidades, o conjunto de botdo de rotagdo 6028 pode ser
formado a partir de dois segmentos 6028a e 6028b que sdo moldados
a partir de material plastico ou outro material adequado e que podem
ser interconectados, por exemplo, por caracteristicas de encaixe, para-
fusos, adesivo, etc. Ver a Figura 117. Rotacionalmente recebido na
esfera de articulagcédo distal 6032 esta um segmento de corpo distal
6040 cuja extremidade proximal 6042 forma um soquete de articulagao
6044 que pode ser formado a partir de segmentos de cobertura 6040a
e 6040b que podem ser interconectados por caracteristicas de encai-
xe, adesivo, etc. Como ilustrado na Figura 118, o sistema de articula-
cao 6012 pode também incluir um membro de translacdo do tipo e
construgcdo acima descritos que é configurado para receber uma por-
cao de dedo 164 que se estende a partir da extremidade proximal do
link de articulacdo 4050’. O link de articulacdo 4050’ é similar ao link
de articulagao 4050 acima descrito exceto em que o link de articulagao
4050’ é dotado de uma porcédo de conexao flexivel (mola em espiral,
etc.) 6025 formada no mesmo.

[0263] Como pode ser visto na Figura 118, o sistema de articula-
c¢ao 6012 pode adicionalmente compreender um tubo sensor oco 6060
que € dotado de uma extremidade de porcao distal 6062 que € aco-
plada a uma porcéo proximal 6064 por um conector flexivel (mola em
espiral, etc.) 6066. O tubo sensor 6060 pode operar da mesma manei-

ra como foi acima descrito com relagéo ao tubo sensor 123 e pode ser
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dotado de um mecanismo de travamento de haste de controle (ndo
mostrado) do tipo acima descrito fixada ao mesmo. Como pode ser
também visto na Figura 118, o sistema de articulagdo 6012 pode inclu-
ir umo conjunto de haste de controle 6070 que € similar em operagéo a
haste de controle 52 acima, exceto pelo o0 segmento de conector flexi-
vel 6074 que interconecta a porg¢ao distal 6072 e uma porgéo proximal
6076. O segmento de conector flexivel 6074 pode compreender uma
mola em espiral, etc., que permitira que o conjunto de haste de contro-
le 6070 se dobre durante a articulagdo, e ainda seja suficientemente
rigido para axialmente transmitir as forgas de acionamento a partir do
conjunto de haste 12 para a unidade de carga descartavel 16. Como
pode ser visto nas Figuras 118 e 119, o conjunto de haste de controle
6070 se estende através do tubo sensor 6060 e a extremidade da por-
cao proximal 6076 é suportada no mesmo por um anel em "O" 6068.
Para proporcionar suporte axial adicional para a porcao proximal 6076
do conjunto de haste de controle 6070 e o segmento de conector flexi-
vel 6074, um tubo de haste de acionamento proximal 6080 pode ser
empregado. Ver as Figuras 118 e 119. Quando montados juntos,
aqueles versados na técnica observarao que a porcao de conector fle-
xivel 6025 do link de articulagdo 4050’, a por¢cao de conector flexivel
6066 do tubo sensor 6060 e o segmento de conector flexivel 6074 sao
suportados dentro da esfera de articulagcdo 6032 como mostrado na
Figura 119.

[0264] Como pode ser visto nas Figuras 118 e 119, o sistema de
articulagdo 6012 adicionalmente compreende uma haste de articula-
¢ao 6090 que é suportada de modo movel na extremidade distal 6034
da extensao de cobertura 6030. Em diversas modalidades, a haste de
articulacao 6090 pode ser formada a partir de dois segmentos arquea-
dos 6090a e 6090b que s&o acoplados juntos, por exemplo, por para-

fusos 6091 ou outras configuracdes de fixagdo adequadas. A haste de
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articulagado 6090 € acoplada a duas bandas de articulagdo horizontais
diametralmente opostas entre si 6100 e duas bandas de articulacao
verticais diametralmente opostas entre si 6110. Ver a Figura 118. Com
referéncia agora as Figuras 120 e 121, em diversas modalidades, a
extremidade proximal 6102 de cada banda de articulagdo horizontal
6100 pode ser pivotavelmente acoplada ao pino de articulagdo hori-
zontal 6104. Da mesma forma a extremidade proximal 6112 de cada
banda de articulacdo vertical 6110 pode ser pivotavelmente acoplada
ao pino de articulagao vertical 6114. As Figuras 120 e 121, ilustram
uma forma de fixacdo a extremidade proximal 6102 da banda de arti-
culacao horizontal 6100 ao pino de articulagdo horizontal 6104 assim
como da fixacdo a extremidade proximal 6112 da banda de articulagao
vertical 6110 ao pino de articulagao vertical 6114. Como pode ser visto
nas referidas Figuras, um conector de esfera 6120 pode ser acoplada
as extremidades distais 6102, 6112 e ser rotacionalmente recebido
nos soquetes correspondentes 6108, 6118 nos pinos de articulacao
horizontal e vertical 6104, 6114, respectivamente. Os pinos de articu-
lacdo horizontais 6104 podem se estender através de fendas horizon-
tais diametralmente opostas entre si 6036 (Figura 118) na extremidade
de porcao proximal 6034 da extensdo de cobertura 6030 para ser re-
cebido em orificios 6092 na haste de articulacdo 6090. De modo simi-
lar, os pinos de articulagao verticais 6114 se estendem através de fen-
das verticais 6038 formadas na extremidade por¢ao proximal 6034 da
extensédo de cobertura 6030 para serem recebidos nos orificios 6094
no anel de articulacao 6090.

[0265] Em diversas modalidades, as bandas de articulagdo hori-
zontais 6100 e as bandas de articulagdo verticais 6110 podem com-
preender bandas de metal que se dobrarédo ou flexionarao sobre seus
eixos fracos (isto é, os eixos que se estendem transversalmente ao

comprimento dos mesmos), mas n&o irdo dobrar ou flexionar em seus
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eixos fortes (isto €, seus eixos alongados que se estendem ao longo
de seus comprimentos). Para proporcionar suporte as bandas de arti-
culagdo 6100, 6110 ao longo de seus respectivos comprimentos, as
bandas de articulacdo horizontais 6100 podem ser suportadas de mo-
do mével nas fendas horizontais alongadas 6033 formadas na cobertu-
ra alongada 6030. A extremidade distal 6106 de cada banda de articu-
lacdo horizontal 6100 pode ser dotada de um pino de articulacao distal
6109 que se salienta a partir da mesma que se estende através de
uma fenda horizontal correspondente 6037 na porcédo de esfera 6032
da cobertura alongada 6030 para ser acoplada ao segmento de corpo
distal 6040. Em diversas modalidades, o pino de articulagao distal
6109 se estende através de um orificio na extremidade distal 6106 da
banda de articulagao horizontal 6100 para permitir que a extremidade
distal 6106 da mesma gire em torno da mesma. De modo similar, a
extremidade distal 6116 de cada banda de articulagao vertical 6110
pode ser dotada de um pino de articulacao distal 6119 que se salienta
a partir da mesma que se estende através da fenda vertical corres-
pondente 6039 na porcéo de esfera 6032 da cobertura alongada 6030
para ser acoplada ao segmento de corpo distal 6040. Ver a Figura
119. Os pinos de articulagao distais 6119 podem se estender através
de um orificio na extremidade distal 6116 da banda de articulagao ver-
tical correspondente 6110 para permitir que a extremidade distal 6116
gire em torno da mesma.

[0266] Embora ndo especificamente ilustrado nas Figuras 117 -
118, aqueles versados na técnica entenderdao que o segmento de cor-
po distal 6040 pode ser configurado para fixagdo operacional a uma
unidade de carga descartavel articulavel ou a uma unidade de carga
descartavel ndo articulavel da maneira acima descrito ou da maneira
que € conhecido na técnica. Entretanto, nesta modalidade, o médico

pode seletivamente articular o segmento de corpo distal 6040 e a uni-
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dade de carga descartavel fixada ao mesmo ao seletivamente pivotar
a haste de articulagdo 6090 na extremidade proximal 6034 da exten-
sdo de cobertura 6030. Por exemplo, a Figura 119 ilustra a haste de
articulagéo 6090 pivotada para uma posi¢cédo onde o segmento de cor-
po distal 6040 é pivotado na diregdo vertical "VD". Para pivotar o seg-
mento de corpo distal 6040 na diregao horizontal (a direcédo perpendi-
cular a diregdo VD ilustrada na Figura 119), o médico primeiro traz a
haste de articulagdo de volta para a posigao vertical neutra (onde o
segmento de corpo distal 6040 € coaxial com a extensdo de cobertura
6030 e entdo o médico pivota a haste de articulacdo de modo que um
lado da porgao de haste 6090 se move na direcao distal, embora o ou-
tro lado se mova na diregdo proximal (representada pelas setas "DD" e
"PD" na Figura 117). A referida articulagcéo ativa compreende uma arti-
culagao substancialmente bi-planar. Ou seja, o segmento de corpo dis-
tal 6040 e a unidade de carga descartavel acoplada ao mesmo podem
apenas ser seletivamente articulados através de um plano que se es-
tende verticalmente ou através de um plano que se estende horizon-
talmente que é substancialmente ortogonal ao plano que se estende
verticalmente. O segmento de corpo distal 6040 e a unidade de carga
descartavel ndo podem ser articulados nas direcdes vertical e horizon-
tal ao mesmo tempo. Entretanto, aqueles versados na técnica obser-
vardo que o botao de rotagdao 6028 em virtude de sua fixacédo giratoria
ao conjunto de haste facilita a rotacédo seletiva do segmento de corpo
distal 6040 e da unidade de carga descartavel acoplada ao mesmo
sobre o eixo longitudinal L-L.

[0267] As Figuras 122 e 123 ilustram outra modalidade de apare-
Iho de grampeamento cirurgico 7010 da presente invengdo que em-
prega um sistema de articulagdo passivo 7012. Como pode ser visto
nas referidas Figuras, o sistema de articulagdo passivo 7012 pode

compreender um botdo de rotagcdo 7028 que é relativamente similar ao
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botdo de rotacdo 28 acima descrito, exceto pelas diferencas discutidas
abaixo. Os referidos componentes do aparelho de grampeamento ci-
rargico 7010 que sdo 0s mesmos que 0s componentes empregados
nas modalidades acima mencionadas serdo marcados com o0s mes-
mos numeros de elemento e aqueles versados na técnica podem se
referir a descricdo determinada aqui acima que explica a sua constru-
¢ao e operagado. Como pode ser visto na Figura 123, o botdo de rota-
cao 7028 é dotado de um soquete de articulacdo 7030 formado no
mesmo que € dimensionado para rotacionalmente receber uma esfera
7016 formada em um conjunto de corpo alongado 7014. Em modalida-
des alternativas, o soquete 7030 pode ser formado no segmento de
cobertura que € nao rotacionalmente suportado dentro do botéo giraté-
rio 7028. A extremidade distal 7015 do conjunto de corpo alongado
7014 é configurada para fixacdo operacional a uma unidade de carga
descartavel articulavel ou ndo articulavel de modo conhecido. Como
pode ser também visto na Figura 123, o sistema de articulagédo 7012
pode adicionalmente incluir um membro de translacao 138 que € dota-
do de uma porcéo de bracgo vertical 540 que é dotada de uma chanfra-
dura 542 na mesma que é dimensionada para receber uma aba (ndo
mostrada) formada no cilindro sensor (ndo mostrado) da maneira aci-
ma descrita. A extremidade distal do membro de translacdo 138 pode
incluir um braco 546 que inclui uma abertura 548 configurada para re-
ceber uma porgao de dedo 164 que se estende a partir da extremidade
proximal 7052 do link de articulagdo 7050. A extremidade distal 7054
do link de articulacdo 7050 é dotada de um gancho distal 165 formada
na mesma que pode engatar por meio de gancho uma aba de articula-
¢ao ou gancho formado em um link de articulagao suportado na unida-
de de recarga descartavel. Um pino 166 que pode ser construido a
partir de um material ndo abrasivo, por exemplo, Teflon® ou metal re-

vestido com Teflon®, é fixado ao membro de translagdo 138 e dimen-
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sionado para ser recebido dentro da superficie de came escalonada
148 (mostrada na Figura 11). Como pode ser visto na Figura 123, um
membro flexivel 7055 na forma de uma mola em espiral ou semelhante
pode ser proporcionado no link de articulagédo 7050 adjacente a extre-
midade proximal 7052 do mesmo.

[0268] O sistema de articulagcao passivo 7012 pode adicionalmen-
te compreender um tubo sensor oco 7060 que é dotado de uma ex-
tremidade de porcao distal 7062 que é acoplada a uma por¢ao proxi-
mal 7064 por um conector flexivel (mola em espiral, etc.) 7066. O tu-
bo sensor 7060 pode operar da mesma maneira como foi acima des-
crito com relacao ao tubo sensor 123 e pode ser dotado de um me-
canismo de travamento de haste de controle (ndo mostrado) do tipo
acima descrito fixado a mesma. Como pode ser também visto na Fi-
gura 123, o sistema de articulagao 7012 pode incluir umo conjunto de
haste de controle 7070 que € similar em operacao a haste de controle
52 acima, exceto pelo segmento de conector flexivel 7074 que inter-
conecta a porgao distal 7072 e uma porgao proximal 7076. O seg-
mento de conector flexivel 7074 pode compreender uma mola em es-
piral, etc., que permitira que o conjunto de haste de controle 7070 se
dobre durante a articulagdo, e ainda ser suficientemente rigido para
axialmente transmitir as forcas de acionamento a partir do conjunto
de haste 12 para a unidade de recarga descartavel 16. O conjunto de
haste de acionamento 7070 se estende através do tubo sensor 7060
e a porcao distal 7072 é suportada no mesmo por um anel em "O"
7068. Quando montados juntos, aqueles versados na técnica obser-
varao que a porcao de conector flexivel 7055 do link de articulagao
7050, a porcao de conector flexivel 7066 do tubo sensor 7060 e o
segmento de conector flexivel 7074 do conjunto de haste de controle
7070 sao pelo menos parcialmente suportados dentro da esfera de

articulagao 7016 e soquete 7030.
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[0269] A Figura 122 ilustra o uso do aparelho de grampeamento
cirurgico 7010 da presente invengdo com um trocarte convencional
4000. Como pode ser visto na referida Figura, a unidade de carga des-
cartavel 16 é acoplada ao conjunto de corpo alongado 7014. Embora
uma unidade de carga descartavel articulavel 16 seja ilustrada, aqueles
versados na técnica observardo que o aparelho 7012 pode ser empre-
gado de modo eficaz com unidades de carga descartaveis nédo articula-
veis. Apds o trocarte 4000 ter sido instalado através do tecido "T" utili-
zando técnicas conhecidas, o médico pode inserir a unidade de carga
descartavel 16 através do trocarte dentro do paciente. Se uma unidade
de carga descartavel articulavel 16 for empregada, o médico deve orien-
tar a unidade de carga descartavel no estado nao articulado para inserir
a mesma através do trocarte. Apos a unidade de carga descartavel 16
ter sido inserida no paciente e acionada para prender sobre o tecido al-
vo das maneiras acima descritas, o0 médico pode articular a haste sim-
plesmente ao pivotar o conjunto de haste 12 sobre a junta de articula-
cao de esfera e soquete 7020. A porcao de esfera 7016 pode ser di-
mensionada com relacao ao soquete 7030 de modo que uma quantida-
de suficiente de friccao é estabelecida entre os componentes em repou-
SO para reter os mesmos em posi¢ao, e ainda nao ser tdo grande para
evitar a manipulagao dos referidos componentes um com relacdo ao
outro. Em outras modalidades, detengbes podem ser proporcionadas
nos componentes de junta de esfera e soquete para reter a junta em
diversas posicoes. O médico pode também manipular o conjunto de
haste 12 com relagdo ao conjunto de corpo alongado 7014 antes de
prender sobre o tecido alvo ao pegar a extremidade proximal do conjun-
to de corpo alongado que se salienta a partir do trocarte 4000 e entéo
manipular o conjunto de haste 12 com relagdo ao mesmo.

[0270] Embora diversas modalidades da presente invengao te-

nham sido descritas, deve ser aparente, entretanto, que diversas modi-
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ficacbOes, alteracdes e adaptacdes as referidas modalidades podem
ocorrer aqueles versados na técnica com a consecugéo de algumas ou
de todas as vantagens da presente invengéo. Por exemplo, de acordo
com diversas modalidades, um unico componente pode ser substituido
por multiplos componentes, e multiplos componentes podem ser subs-
tituidos por um unico componente, para realizar uma determinada fun-
cdo ou funcgdes. E pretendido, portanto, que o referido pedido cubra
todas as referidas modificacdes, alteracdes e adaptacdes sem se des-
viar do espirito e ambito da invencéo descrita como definida pelas rei-
vindicagdes anexas.

[0271] Os dispositivos descritos aqui podem ser projetados para
serem descartados apés um unico uso, ou 0s mesmos podem ser pro-
jetados para ser usados multiplas vezes. Em qualquer um dos casos,
entretanto, o dispositivo pode ser recondicionado para reutilizagao
apos pelo menos um uso. O recondicionamento pode incluir qualquer
combinagao das etapas de desmontagem do dispositivo, seguido de
limpeza ou substituicao de pecas particulares, e subsequente remon-
tagem. Em particular, o dispositivo pode ser desmontado, e qualquer
numero de pecas particulares ou partes do dispositivo pode ser seleti-
vamente substituido ou removido em qualquer combinacdo. Com a
limpeza e/ou substituicdo de partes particulares, o dispositivo pode ser
remontado para uso subsequente seja na instalacdo de recondiciona-
mento, ou por uma equipe cirurgica imediatamente antes de um pro-
cedimento cirurgico. Aqueles versados na técnica observarao que o
recondicionamento de um dispositivo pode utilizar uma variedade de
diferentes técnicas para a desmontagem, limpeza/substituicdo, e re-
montagem. O uso das referidas técnicas, e o dispositivo recondiciona-
do resultante, estdo todos inseridos no ambito do presente pedido.
[0272] Preferivelmente, a presente invengao descrita aqui sera pro-

cessada antes da cirurgia. Primeiro um instrumento novo ou usado é
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obtido e, se necessario, limpo. O instrumento pode entdo ser esteriliza-
do. Em uma técnica de esterilizacéo, o instrumento é disposto em um
recipiente fechado e selado, tal como um saco plastico ou TYVEK®. O
recipiente e o instrumento sdo entdo dispostos em um campo de radia-
¢ao que pode penetrar o recipiente, tal como radiagdo gama, raio-x, ou
elétrons de maior energia. A radiacdo extermina bactérias no instrumen-
to e no recipiente. O instrumento esterilizado pode entdo ser armazena-
do no recipiente estéril. O recipiente selado mantém o instrumento esté-
ril até que o mesmo seja aberto em uma instalagédo médica.

[0273] Qualquer patente, publicagao, ou outra descricdo de mate-
rial, em todo ou em parte, que se diz estar aqui incorporada por refe-
réncia € incorporada aqui apenas na extensdo de que os materiais in-
corporados ndo entrem em conflito com as definicdes, determinacdes
ou outra descricao de material existente determinado na presente des-
cricdo. Como tal, e na extensao necessaria, a descricdo como explici-
tamente determinada aqui supera qualquer material conflitante incor-
porado aqui por referéncia. Qualquer material, ou por¢do do mesmo,
qgue seja dito estar incorporado aqui por referéncia, mas que entre em
conflito com as definicbes existentes, determinacdes ou outra descri-
cao de material determinado aqui sera apenas incorporado na exten-
sdo de que nao surjam conflitos entre o material incorporado material e
a descricao do material existente.

[0274] A presente invengao a qual se pretende proteger néo deve
ser construida como limitada as modalidades particulares descritas. As
modalidades sao, portanto, para serem vistas como ilustrativas em vez
de restritivas. Variagbes e mudangas podem ser implementadas por ou-
tros sem se desviar do espirito da presente invengao. Assim, € expres-
samente pretendido que todas as referidas equivalentes, variacbes e
mudancgas que se insiram no espirito e ambito da presente invengao co-

mo definidas nas reivindicagdes sejam deste modo englobadas.
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REIVINDICAGOES

1. Aparelho de grampeamento cirurgico (10), que compre-
ende:

um conjunto de haste (12) incluindo um alojamento de has-
te (36) e uma haste movel (24), a haste movel sendo movel com rela-
¢ao ao alojamento de haste através de um passo de acionamento;

um eixo de acionamento (46) suportado pelo menos em
parte dentro do alojamento de haste e montado para gerar movimen-
tos de acionamento em resposta a manipulagcédo da haste movel;

um recobrimento giratério (1260) acoplado de modo moével
ao alojamento de haste;

um corpo alongado (14) acoplado ao recobrimento giratério
para percurso rotacional com o mesmo sobre um eixo longitudinal de-
finido pelo corpo alongado, um sistema de rotacao travavel (1220) pa-
ra travar de modo seletivo o recobrimento giratorio para evitar a rota-
¢do do mesmo sobre o eixo longitudinal (L-L); e

um sistema de articulagédo (1320) suportado de modo opera-
cional pelo alojamento de haste e fazendo interface com o corpo alonga-
do para seletivamente aplicar movimentos de articulagado ao mesmo;

caracterizado pelo fato de que o corpo alongado tem uma
extremidade distal configurada para ser fixada de modo operacional a
uma unidade de carga descartavel e uma extremidade proximal fazen-
do interface com o eixo de acionamento para transferir os movimentos
de acionamento do eixo de acionamento para a unidade de carga des-
cartavel; e

em que o sistema de rotacéo travavel compreende um sis-
tema de freio (1229) configurado para evitar o movimento do sistema
de articulacado durante a rotagdo do recobrimento giratério.

2. Instrumento de grampeamento cirurgico, de acordo com

a reivindicacéo 1, caracterizado pelo fato de que o sistema de freio
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compreende:

um anel de travamento de rotagdo (1264) em uma porgao
do recobrimento giratorio; e

um parafuso de travamento (1280) suportado de modo mo-
vel no alojamento de haste para engate de entrosamento seletivo com
o anel de travamento de rotacdo de modo que quando o parafuso de
travamento € engatado com o anel de travamento de rotacéo, evita
que o recobrimento giratério gire sobre o eixo longitudinal.

3. Instrumento de grampeamento cirurgico, de acordo com
a reivindicacao 1, caracterizado pelo fato de que ainda compreende
um empunhamento (1320) suportado de modo mével no recobrimento
giratério e sendo acoplado de modo operacional ao sistema de articu-
lagdo, o empunhamento fazendo interface com o sistema de freio de
modo que o sistema de freio pode seletivamente travar o empunha-
mento ao recobrimento giratorio para evitar movimento axial do empu-
nhamento no recobrimento giratorio.

4. Instrumento de grampeamento cirurgico, de acordo com
a reivindicacdo 3, caracterizado pelo fato de que o sistema de freio
compreende:

um anel de travamento de rotagdo (1264) em uma porgéo
do recobrimento giratorio;

um tubo de freio (1230) suportado de modo modvel dentro
do alojamento de haste para percurso axial seletivo no mesmo;

uma barra comutadora (1270) acoplada ao tubo de freio e
um comutador seletor de modo que o acionamento do comutador sele-
tor move o tubo de freio axialmente dentro do alojamento de haste;

um parafuso de travamento (1280) associado com a barra
comutadora para engate de entrosamento seletivo com o anel de tra-
vamento de rotacdo no recobrimento giratério de modo que quando o

parafuso de travamento € engatado com o mesmo, evita que o recobri-
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mento giratério gire sobre o eixo longitudinal e quando o parafuso de
travamento € desengatado a partir do anel de travamento de rotagao, o
recobrimento giratorio pode girar com relagdo ao alojamento de haste;

uma banda de freio (1240) seletivamente expansivel supor-
tada no recobrimento giratério entre o recobrimento giratério e o em-
punhamento, a banda de freio expansivel sendo seletivamente movel
entre uma posicao expandida e uma posi¢cao nao expandida de modo
que quando a banda de freio expansivel esta na posicdo expandida, é
evitado que o empunhamento se mova axialmente no recobrimento
giratério e quando a banda de freio expansivel esta na posicdo nao
expandida, o empunhamento pode se mover axialmente no recobri-
mento giratorio; e

um pino de brago de freio (1332) fazendo interface com a
banda de freio expansivel e o tubo de freio de modo que o movimento
axial do tubo de freio em uma direcdo axial faz com que a banda de
freio expansivel se mova para a posi¢ao expandida e 0 movimento do
tubo de freio na direcdo axial oposta faz com que a banda de freio ex-
pansivel se mova para a posicido nao expandida.

5. Instrumento de grampeamento cirurgico, de acordo com
a reivindicacao 3, caracterizado pelo fato de que o sistema de articu-
lacdo € acionado ao mover o empunhamento axialmente no recobri-
mento giratorio.

6. Instrumento de grampeamento cirurgico, de acordo com
a reivindicagao 5, caracterizado pelo fato de que quando o empu-
nhamento € axialmente movido no recobrimento giratorio na direcéo
distal, o sistema de articulagdo proporciona um movimento de articula-
¢ao em uma primeira diregado e quando o empunhamento é axialmente
movido no recobrimento giratério em uma direcdo proximal, o sistema
de articulagao proporciona movimento de articulagdo em uma segunda

direcao.
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7. Instrumento de grampeamento cirurgico, de acordo com
a reivindicacao 1, caracterizado pelo fato de que ainda compreende
meios (1263) para proporcionar uma indicagdo audivel da posi¢céo do

sistema de articulagéo.
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