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(54) Bezeichnung: Steuerung zur sicheren Montage und Demontage zweier Funktionseinheiten eines mehrteiligen

medizinischen Gerits

(57) Zusammenfassung: Beschrieben wird ein medizintech-
nisches Gerat (10) mit zwei miteinander mechanisch kop-
pelbaren Gerateeinheiten (12, 14), wobei die beiden Gerate-
einheiten (12, 14) zwei miteinander mechanisch koppelbare
Funktionseinheiten (42, 44) aufweisen, um im mechanisch
gekoppelten Zustand mit der ersten Funktionseinheit (42) die
zweite Funktionseinheit (44) betatigen zu kénnen, und die
erste Funktionseinheit (42) elektrisch oder elektronisch an-
steuerbar ist und einen mechanischen Kopplungsabschnitt
(66) aufweist, der zum Koppeln mit einem entsprechenden
mechanischen Kopplungsabschnitt (68) der zweiten Funkii-
onseinheit (44) in eine Kopplungsposition (B) bringbar ist. Er-
findungsgeman sind zumindest an einer Gerateeinheit (12,
14) Mittel (S3, 64) zum Erfassen einer Relativlage oder ei-
nes Abstands der beiden Gerateeinheiten (12, 14) zueinan-
der vorgesehen und ist die elektrische oder elektronische
Ansteuerung der ersten Funktionseinheit (42) derart konfi-
guriert, dass der mechanische Kopplungsabschnitt (66) der
ersten Funktionseinheit (42) nur dann in die Kopplungspo-
sition (B) bringbar ist, wenn sich die beiden Gerateinheiten
(12, 14) in einer bestimmten Relativlage zueinander befin-
den oder einen vorbestimmten Mindestabstand zueinander
unterschreiten.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein mehrtei-
liges medizintechnisches Gerat mit zwei miteinander
mechanisch koppelbaren Gerateeinheiten und zwei
miteinander mechanisch koppelbaren Funktionsein-
heiten gemalt dem Oberbegriff des Anspruchs 1 so-
wie ein entsprechendes Verfahren gemar dem Ober-
begriff des nebengeordneten Anspruchs. Genauer
gesagt betrifft die vorliegende Erfindung ein gattungs-
gemalies medizintechnisches Gerét mit einer ersten
Funktionseinheit und einer zweiten Funktionseinheit,
wobei im mechanisch gekoppelten Zustand mit der
ersten Funktionseinheit die zweite Funktionseinheit
kraftbetatigt werden kann, die erste Funktionseinheit
elektrisch oder elektronisch ansteuerbar ist und einen
mechanischen Kopplungsabschnitt aufweist, der zum
Koppeln mit einem entsprechenden mechanischen
Kopplungsabschnitt der zweiten Funktionseinheit in
eine Kopplungsposition bringbar ist.

[0002] Bei vielen chirurgischen Eingriffen werden
heutzutage kraftbetatigte Gerate verwendet, die be-
stimmte Arbeiten oder Bewegungen ausfiihren oder
steuern kdnnen. Als Beispiel sei eine chirurgische
Vorrichtung zum Stabilisieren oder Immobilisieren ei-
nes Teils eines bewegten Gewebes oder auch zum
Positionieren von Organen oder chirurgischen Instru-
menten und Geraten wahrend einer Operation mit-
tels eines beweglichen Haltearms erwahnt. Ein sol-
cher beweglicher Haltearm kann mittels Druckluft
aus seinem arretierten Zustand in einen beweglichen
Zustand gebracht werden kann. Die Steuerung der
Druckluft erfolgt dabei mittels einer Steuerelektronik,
welcher die Signale von Betatigungselementen und
Sensoren zugefuhrt wird.

[0003] Weiterhin bestehen diverse Instrumente und
Gerate aus einem zweiteiligen Aufbau, da einerseits
ein Teil des Gerates aufgrund der Geometrie, der ver-
wendeten Materialien oder dhnlichem nicht aufberei-
tet und sterilisiert werden kann, oder einem derart ho-
hen Verschleil® unterliegt, dass es nur fir den Einmal-
Einsatz vorgesehen wird, und andererseits ein weite-
rer Teil des Gerates derart kostenintensive Bauteile
aufweist, dass ein Einmal-Einsatz wirtschaftlich nicht
sinnvoll ist.

[0004] Die Kombination dieser Zweiteilung mit ei-
nem kraftbetatigten oder anderweitig fremdenerge-
tisch gesteuerten oder arbeitenden Geréat ergibt di-
verse technische Probleme, die aus der Montage und
Demontage oder der Verbindung der Steuer- oder Ar-
beitseinrichtungen von beiden Teilen des Gerates re-
sultieren.

[0005] Bei dem erwdhnten Beispiel miissen zwei
Teile, namlich eine Technikeinheit, die die kraftbe-
tatigte Arretierung des beweglichen Haltearmes er-
moglicht, und der Haltearm selbst miteinander ver-
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bunden werden. Beide Teile des Gerates verfu-
gen uber jeweils ein Betatigungselement, mit dem
ein Schieber in der Technikeinheit verfahren wer-
den kann. Die Betatigungselemente haben dieselbe
Funktion. Bei Betatigung eines dieser Betatigungs-
elemente im adaptierten Zustand des Haltearms ver-
fahrt der Schieber gegen eine Druckfeder nach vorn
aus dem Gehause heraus. Werden die Betatigungs-
elemente dagegen nicht betatigt, wird der Schie-
ber durch eine Federkraft nach hinten ins Gehau-
se der Technikeinheit hineingedriickt. Beide Betati-
gungselemente sind als Taster ausgefihrt. Dadurch
muss der Chirurg wahrend der Anwendung nicht zwi-
schen Aktivieren und Deaktivieren des Arbeitsvor-
ganges hin- und her schalten. Die Ruckstellung des
Schiebers und damit die Arretierung des Haltearmes
geschieht, sobald das Betatigungselement losgelas-
sen wird, durch die Federkraft der Druckfeder auto-
matisch.

[0006] Die Betatigungselemente werden ebenfalls
zum Montieren und Demontieren der beiden Teile be-
nétigt: Mit dem auf der Technikeinheit befindlichen
Betatigungselement wird der Schieber nach vorn ver-
fahren, dann kann der Haltearm adaptiert werden.
Wird das Betatigungselement losgelassen, wird der
Halterarm nun erstmals arretiert. Danach kann mit
dem gesamten Gerat und beiden Betdtigungsele-
menten gearbeitet werden. Zur Demontage wird wie-
derum das Betdtigungselement der Technikeinheit
aktiviert, der Schieber verfahren und der Haltearm
kann von der Technikeinheit abgenommen werden.

[0007] Zum einen sind diese Vorgange nicht kom-
fortabel. Da das Betatigungselement als Taster aus-
geflhrt ist, darf es wahrend der Montage- oder De-
montagephase nicht losgelassen werden. Wird das
elektrische Signal des Betatigungselementes unter-
brochen, beispielsweise weil sich der Anwender wah-
rend der Montage- oder Demontagephase kurz un-
bewusst bewegt, fahrt der Schieber sofort ins Gehdu-
se der Technikeinheit hinein. Ist der Anschluss des
Haltearms zu diesem Zeitpunkt noch nicht korrekt im
Schieber adaptiert, kbnnen Bauteile von Technikein-
heit oder Haltearm durch das Zuriickfahren bescha-
digt werden. Wirde der Anwender wahrend der Mon-
tage- oder Demontagephase kurzzeitig beide Hande
bendtigen, weil etwas klemmt und sich der Adapti-
onsvorgang schwergangig gestaltet, ist ihm das nicht
mdglich, da er das Betatigungselement nicht loslas-
sen darf.

[0008] Zum Anderen sind die Montage- und Demon-
tagephase mit einem erheblichen Risiko fir den An-
wender behaftet. Solange er mit einer Hand das Be-
tatigungselement auf der Technikeinheit in aktivier-
ter Stellung halt, ist der Schieber ausgefahren und
nicht mehr vom Gehdause verdeckt. Der Schieber be-
sitzt eine nach oben gedffnete Geometrie, damit das
Adaptieren des Anschlusses des Haltearmes ermdg-
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licht wird. Ein seitliches Einschieben oder andere L6-
sungen um das Risiko dieser Geometrie zu verrin-
gern, scheinen hierbei nicht praktikabel. In diese of-
fene Geometrie des Schiebers kénnte der Anwen-
der beispielsweise mit seinem Finger hineingreifen,
wenn er zum Beispiel Schmutz in dieser Adaptions-
stelle entdeckt und entfernen méchte. Wirde er nun
das Betéatigungselement loslassen, fahrt der Schie-
ber schlagartig mittels der Federkraft ins Gehause
der Technikeinheit hinein. Dies kann fiir den Anwen-
der ein hohes Verletzungsrisiko darstellen.

[0009] Ein technisch vergleichbares System stellt
die pneumatische Knochenstanze KAIRison von
Aesculap dar. Dieses Gerat arbeitet pneumatisch und
besteht aus dem Handgriff mit allen technischen Ein-
richtungen, die ein kraftbetatigtes Arbeiten ermdgli-
chen, und einem Stanzenschaft, der in den Handgriff
eingelegt, beziehungsweise mit ihm adaptiert werden
muss. Bei diesem System werden ein Sicherheitshe-
bel und ein Ein-/Ausschalter beworben, die beide das
Unfallrisiko, das durch solch ein kraftbetétigtes Sys-
tem resultiert, verringern. Der Sicherheitshebel blo-
ckiert den Mechanismus der Stanze beim S&ubern
des Stanzenschafts, wenn der Anwender also gewollt
in den Arbeitsbereich der Stanze greifen muss. Diese
Blockade wird rein mechanisch erzeugt.

[0010] Der Ein-/Ausschalter ist im technischen Sin-
ne eigentlich ein Tast-Schalter, der im gedruckten Zu-
stand das Gerat aktiviert und beim Loslassen des
Tasters automatisch in den Zustand ,Aus‘ bezie-
hungsweise ,Gerat inaktiv® Gbergeht. Der Ein-/Aus-
schalter verfligt zusatzlich Uber einen verdeckt einge-
bauten Dreh-Schalter. Mittels dieses Zusatz-Schal-
ters kann der Hauptschalter oder -taster blockiert
werden, um ein unabsichtliches Betéatigen des Ge-
rats, beispielsweise beim Ablegen auf unebenem Un-
tergrund, wodurch der Einschalter durch das Eigen-
gewicht des Gerats aktiviert werden konnte, zu ver-
hindern. Auch diese Blockade wird mechanisch er-
zeugt.

[0011] Die L&sungen, die beim Produkt KAIRison
von Aesculap ein gefahrenfreies Arbeiten ermégli-
chen sollen, bendétigen ausreichend Bauraum. Der Si-
cherheitshebel, der die volle Stanzenkraft abfangen
und halten muss, und mit ausreichender Sicherheit
konstruiert ist, kann in bestimmten Geréten, die eben-
falls mit viel Kraft arbeiten aber wesentlich kompakter
bauen, nicht immer umgesetzt werden. Der gréf3ere
Nachteil ist aber, dass dieser Mechanismus nicht au-
tomatisch greift und vergessen werden kann.

[0012] Der vorliegenden Erfindung liegt somit die
Aufgabe zugrunde, ein mehrteiliges medizintechni-
sches Gerate und ein entsprechendes Verfahren be-
reitzustellen, das auf eine einfache Weise eine fir
den Anwender komfortable und sichere Montage
und Demontage von zwei miteinander zu koppeln-
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de Funktionseinheiten zweier Gerateinheiten ermdg-
licht.

[0013] Diese Aufgabe wird hinsichtlich des medi-
zintechnischen Geréts durch die Merkmale des An-
spruchs 1 und hinsichtlich des Verfahrens durch die
Merkmale des nebengeordneten Anspruchs geldst.

[0014] Vorteilhafte Weiterbildungen sind Gegen-
stand der Unteranspriiche. Erfindungsgemafl wird
ein elektronisches Schaltungskonzept bzw. Steue-
rungsverfahren an einem zweiteiligen medizintechni-
schen, insbesondere chirurgischen Gerat, das kraft-
betétigt arbeitet und elektronisch gesteuert wird, vor-
geschlagen, wobei das Steuerungskonzept die Risi-
ken des Gerats, die insbesondere vor oder beim Ad-
aptieren der zweiten Geréateeinheit vorliegen, mini-
miert. Des Weiteren ermdglicht das Steuerungskon-
zept das komfortable Zusammenbauen bzw. Adap-
tieren der beiden Gerate aneinander.

[0015] Ein erfindungsgemaRes mehrteiliges medi-
zintechnisches Gerat weist zwei miteinander me-
chanisch koppelbare Gerateeinheiten auf, wobei die
beiden Geréateeinheiten zwei miteinander mecha-
nisch koppelbare Funktionseinheiten aufweisen, um
im mechanisch gekoppelten Zustand mit der ersten
Funktionseinheit die zweite Funktionseinheit (kraft-)
betatigen zu kénnen. Dabei ist die erste Funktions-
einheit elektrisch oder elektronisch ansteuerbar und
weist einen mechanischen Kopplungsabschnitt auf,
der zum Koppeln mit einem entsprechenden mecha-
nischen Kopplungsabschnitt der zweiten Funktions-
einheit in eine Kopplungsposition bringbar ist. Erfin-
dungsgemal ist zumindest an einer Gerateeinheit ein
Mittel zum Erfassen einer Relativlage oder eines Ab-
stands der beiden Gerateeinheiten zueinander vor-
gesehen und die elektrische oder elektronische An-
steuerung der ersten Funktionseinheit ist derart kon-
figuriert, dass diese nur dann in die Kopplungspositi-
on bringbar ist, wenn sich die beiden Gerateinheiten
in einer bestimmten Relativlage zueinander befinden
oder einen vorbestimmten Mindestabstand zueinan-
der unterschreiten.

[0016] Diese Konfiguration bzw. Schaltlogik des Ge-
rates minimiert die Risiken fur den Anwender, die
beim Montieren beziehungsweise Demontieren der
beiden Gerateteile entstehen. Die Ansteuerung er-
folgt abstandsabhéngig und arbeitet somit selbst-
stédndig und kann im Gegensatz zu vielen erdenkli-
chen mechanischen Ldsungen nicht vergessen oder
Ubersehen werden.

[0017] Aufgrund der Einfachheit der Montage und
Demontage ist diese auch anwendungsfreundlicher.
Fir die abstandsabhéangige elektrische oder elek-
tronische Ansteuerung der ersten Funktionseinheit
kénnen elektrische Bauteile verwendet werden, die
im Vergleich zu mechanischen Sicherheitseinrichtun-

3/20



DE 10 2014 104 179 A1

gen nur einen geringen Platzbedarf bendtigen. Dieser
Platz steht bei medizintechnischen Geraten namlich
oftmals nicht zur Verfiigung. Andererseits kann das
Gerét mit solch einer Schaltung wesentlich kompak-
ter realisiert werden als mit einer vergleichbaren me-
chanischen Lésung.

[0018] Dabei kann die Relativlage oder der Mindest-
abstand so gewahlt sein, dass ein Benutzer mit sei-
ner Hand oder seinem Finger nicht zwischen beide
Gerateinheiten greifen kann oder die beiden Gerate-
einheiten die beiden Kopplungsabschnitte der Funkti-
onseinheiten derart verdecken, dass ein Benutzer mit
seiner Hand oder seinem Finger diese nicht erreichen
kann.

[0019] Dadurch wird selbst bei einer unvorsichti-
gen Handhabung des medizintechnischen Gerats si-
chergestellt, dass der Anwender nicht in den ausge-
fahrenen bzw. in die Kopplungsposition gebrachten
Kopplungsabschnitt greifen kann und beim Einfahren
der Kopplungsabschnitts nicht die Finger gequetscht
oder anderweitig verletzt werden.

[0020] Die Mittel zum Erfassen einer Relativlage
oder eines Abstands der beiden Gerateeinheiten kén-
nen als ein am oder zumindest in der Nahe des Kopp-
lungsabschnitts der ersten Funktionseinheit vorgese-
hener, insbesondere magnetischer, Nahrungsschal-
ter oder Abstandssensor realisiert sein, der durch am
oder zumindest in der Nahe des Kopplungsabschnitts
der zweiten Funktionseinheit vorgesehene Mittel, ins-
besondere Magneten, auslésbar ist, wenn der erste
Kopplungsabschnitt in die Nahe des zweiten Kopp-
lungsabschnitts gebracht wird und der Mindestab-
stand unterschritten wird. Alternativ von ein an einer
Gerateinheit vorgesehenen autarker Abstandsensor
verwendet werden, der ohne weitere Mittel an der an-
deren Gerateeinheit, den Abstand zwischen beiden
Gerateeinheiten messen kann, verwendet werden.

[0021] Der Nahrungssensor bzw. -schalter wird erst-
malig bei Einnahme der vorbestimmten Relativlage
oder Unterschreiten des vorbestimmten Mindestab-
standes der Gerateeinheiten und/oder Funktionsein-
heiten ausgeldst, aktiviert oder geschaltet, und ver-
bleibt solange in diesem Zustand, bis die Gerateein-
heiten bzw. Funktionseinheiten die vorbestimmte Re-
lativiage wieder verlassen oder den Mindestabstand
einnehmen oder Uberschreiten, z.B. bei der Demon-
tage der beiden Gerateeinheiten.

[0022] Dies erméglicht eine berihrungslose und au-
tomatische Aktivierung des Nahrungssensors bzw. -
schalters und eine damit verbundene Ansteuerung
der ersten Funktionseinheit ohne Zutun des Anwen-
ders.

[0023] Der Nahrungsschalter oder Abstandssensor
kann in der Gerateinheit der ersten Funktionseinheit
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versenkt oder verdeckt eingebaut sein. Je nach Star-
ke des Magneten und Sensibilitdt des N&aherungs-
schalters kann sich auch eine gewisse Materialdicke
des Gehduses der Technikeinheit zwischen den bei-
den Bauteilen befinden.

[0024] Dadurch ergibt sich eine geringere Gefahr
des Verschmutzens oder Beschadigens des Nahe-
rungssensors oder -schalters. Ferner ist dieser nicht
unmittelbar den Einflissen beim Aufbereiten durch
Sterilisation ausgesetzt.

[0025] GemalR einem zuséatzlichen oder alternativen
Aspekt kénnen beim Koppeln der Geréateeinheiten
gleichzeitig die beiden Funktionseinheiten gekoppelt
werden.

[0026] Dies hat den Vorteil, dass in einer Bewegung
bzw. in einem Vorgang sowohl die beiden Geréateein-
heiten als auch die beiden zugehdrigen Funktionsein-
heiten miteinander gekoppelt werden. Beim Koppeln
der Gerateeinheiten werden dabei die Funktionsein-
heiten automatisch in eine vorbestimmte Kopplungs-
position gebracht.

[0027] Die Gerateeinheiten kdnnen, wenn sie mit-
einander mechanisch gekoppelt sind, auch elektrisch
und/oder signaltechnisch gekoppelt sein.

[0028] Somit werden beim Koppeln der Gerateein-
heiten diese nicht nur mechanisch, sondern auch
elektrisch und/oder signaltechnisch verbunden, um
die zweite Gerateinheit bzw. andere dort vorgese-
hene Funktionseinheiten ansteuern zu kdnnen, aber
auch Uber die zweite Gerateeinheit, z.B. durch ent-
sprechende dort vorgesehene Steuermittel oder Be-
tatigungselemente, auf die erste Gerate- und Funkti-
onseinheit einzuwirken oder diese ansteuern zu kén-
nen.

[0029] Die mechanischen und elektrischen und/oder
signaltechnischen Schnittstellen zwischen den bei-
den Geréateeinheiten kénnen so konfiguriert sein,
dass beim Koppeln der beiden Gerateeinheiten die
elektrische und/oder signaltechnische Kopplung erst
bei vollstdndiger mechanischer Kopplung erfolgt und
beim Entkoppeln der beiden Geréateinheiten die elek-
trische und/oder signaltechnische Kopplung vor der
mechanischen Kopplung gelést wird.

[0030] Dadurch wird erreicht, dass die vollstandige
mechanische Kopplung bzw. das Lésen der selbigen
erkannt wird und eine entsprechende Ansteuerung
der Funktionseinheiten bzw. des mechanische Kopp-
lungsabschnitt der ersten Funktionseinheit erfolgen
kann. So kann mit der elektrischen und/oder signal-
technischen Kopplung eine automatische Zurtckfih-
rung des Kopplungsabschnitts in eine vorbestimm-
te Position, z.B. Ruheposition, einhergehen und/oder
beim Losen der elektrischen und/oder signaltechni-
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schen Kopplung des Kopplungsabschnitts automa-
tisch in die Kopplungs- bzw. Entkopplungsposition
gebracht oder ausgefahren werden. Beim Entkop-
peln kann der Kopplungsabschnitt ferner solange in
der Kopplungsposition gehalten werden, bis der Min-
destabstand zwischen beiden Gerateeinheiten lber-
schritten wird, und nach Uberschreiten des Mindest-
abstands automatisch in die vorbestimmte Position
gebracht werden.

[0031] Der Anwender wird somit nicht mit einer be-
stimmten Abfolge an vorzunehmenden Betéatigungs-
vorgangen zur Montage und Demontage der Gerate-
und Funktionseinheiten behelligt.

[0032] Der Kopplungsabschnitt der ersten Funkti-
onseinheit kann in eine vorbestimmte Position feder-
vorgespannt sein und mittels Fremdenergie, insbe-
sondere hydraulischem oder pneumatischen Druck
oder mittels eines Elektromotors, in die Kopplungs-
position bringbar sein.

[0033] Dadurch lasst sich die Ansteuerung der Funk-
tionseinheiten vereinfachen, indem lediglich die Ver-
fahr- oder Betétigungsrichtung in eine Richtung elek-
trisch aktiv gesteuert werden muss und die Ver-
fahr- oder Betéatigungsrichtung in die andere Rich-
tung durch eine mechanische Ruckstellung erfolgt.
Damit I&sst sich die elektrische Betatigung insgesamt
vereinfachen. Alternativ kdnnen auch die Funktions-
einheiten in beide Verfahr- bzw. Betétigungsrichtun-
gen aktiv (hydraulisch, pneumatisch oder elektromo-
torisch) gesteuert werden.

[0034] Im gekoppelten Zustand der beiden Geréate-
einheiten kann die erste Funktionseinheit und mittel-
bar die zweite Funktionseinheit durch Betétigen ei-
nes ersten Betdtigungselements, das an der ersten
Funktionseinheit vorgesehen ist, elektrisch oder elek-
tronisch ansteuerbar sein und im entkoppelten Zu-
stand der beiden Gerateeinheiten kann der Kopp-
lungsabschnitt der ersten Funktionseinheit mittels der
Fremdenergie automatisch in die Kopplungsposition
gebracht werden, sofern sich die beiden Geréateinhei-
ten in der bestimmten Relativlage zueinander befin-
den oder den vorbestimmten Mindestabstand zuein-
ander unterschritten haben.

[0035] Uber lediglich ein Betitigungselement kann
somit sowohl der normale Betrieb der Funktionsein-
heiten als auch der Kopplungs- bzw. Entkopplungs-
vorgang gesteuert werden. Dadurch lassen sich das
Vorsehen zusétzlicher Betatigungselemente und ent-
sprechender Verbindungsleitungen lediglich fur das
Koppeln und Entkoppeln der Gerate- und Funktions-
einheiten und ggf. damit verbundene Fehlbedienun-
gen durch den Anwender vermeiden.

[0036] GemalR einem zusatzlichen oder alternativen
Aspekt kann im gekoppelten Zustand der beiden Ge-
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rateeinheiten die eine Funktionseinheit und mittel-
bar die andere Funktionseinheit durch Betéatigen ei-
nes zweiten Betatigungselements, das an der zwei-
ten Funktionseinheit vorgesehen ist, elektrisch oder
elektronisch ansteuerbar sein, und das zweite Betati-
gungselement derart ausgebildet sein, insbesondere
als elektrischer Offner-Kontakt ausgebildet sein, so
dass beim elektrischen Koppeln der beiden Gerate-
einheiten die Energiezufuhr fur die Ansteuerung der
ersten Funktionseinheit, beispielsweise die Energie-
zufuhr fur die Ansteuerung eines Ventils, unterbro-
chen wird.

[0037] Diese Konfiguration hat zwei Vorteile. Zum
einen kann die erste Funktionseinheit und mittelbar
daruber die zweite Funktionseinheit auch Uber ein
Betatigungselement an der zweiten Gerateinheit an-
gesteuert werden. Gleichzeitig kann die schaltungs-
technische Anbindung des zweiten Betatigungsele-
ments in dem Gesamtschaltkreis so erfolgen, dass
durch die Adaption bzw. elektrische Kopplung der
zweiten Gerateeinheit eine vorbestimmte elektrische
Steuerung in der ersten Geréateeinheit erfolgt.

[0038] GemalR einem zuséatzlichen oder alternativen
Aspekt kann im gekoppelten Zustand durch Betéa-
tigen des ersten oder des zweiten Betatigungsele-
ments der Kopplungsabschnitt in eine vorbestimm-
te Arbeitsposition gebracht wird. Diese vorbestimmte
Arbeitsposition kann der Kopplungs- bzw. Entkopp-
lungsposition entsprechen.

[0039] Dadurch kann die Anzahl mdglicher Arbeits-
stellungen und somit die Ansteuerung der Funktions-
einheiten, genauer gesagt der ersten Funktionsein-
heit, minimiert werden, wodurch das Schaltungskon-
zept noch einfacher gestaltet werden kann.

[0040] Gemal einem Aspekt der Erfindung kann die
erste Gerateeinheit eine Technikeinheit sein, welche
mit einer elektrischen und einer Fremdenergiequelle
verbunden ist, und die zweite Gerateeinheit ein an
der Technikeinheit befestigbarer flexibler Gliederarm
sein, der in unterschiedliche Positionen und/oder La-
gen bringbar ist. Die erste Funktionseinheit kann ein
Spannmechanismus sein und die zweite Funktions-
einheit kann ein mit dem Spannmechanismus koppel-
bares Zugseil sein, das durch Gliederelemente des
Gliederarms gefihrt ist und Uber welches die Glie-
derelemente reibschlissig gegeneinander verspannt
werden kénnen, um den Gliederarm in einer ge-
winschten Stellung feststellbar zu machen.

[0041] Dadurch kann das erfindungsgemafRe Adap-
tions- und Schaltungskonzept auf eine chirurgische
Vorrichtung zum Stabilisieren oder Immobilisieren
von sich bewegenden Organen angewandt werden.

[0042] Ein weiterer Aspekt der vorliegenden Er-
findung betrifft ein Verfahren zum mechanischen
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Koppeln von zwei Funktionseinheiten eines zwei-
oder mehrteiligen medizintechnisches Gerats, wo-
bei das medizintechnisches Gerat zwei miteinander
mechanisch koppelbaren Gerateeinheiten aufweist,
die beiden Gerateeinheiten zwei miteinander mecha-
nisch koppelbare Funktionseinheiten aufweisen, um
im mechanisch gekoppelten Zustand mit der ersten
Funktionseinheit die zweite Funktionseinheit (kraft-)
betétigen zu kénnen, und die erste Funktionseinheit
elektrisch oder elektronisch ansteuerbar ist und einen
mechanischen Kopplungsabschnitt aufweist, der zum
Koppeln mit einem entsprechenden mechanischen
Kopplungsabschnitt der zweiten Funktionseinheit in
eine Kopplungsposition bringbar ist. Erfindungsge-
maR weist das Verfahren die folgende Schritte auf:
Erfassen einer Relativlage oder eines Abstands der
beiden Gerateeinheiten zueinander, und Konfigurie-
ren der elektrischen oder elektronisches Ansteue-
rung der ersten Funktionseinheit derart, dass die-
se nur dann in die Kopplungsposition gebracht wird,
wenn sich die beiden Gerateinheiten in einer be-
stimmten Relativlage zueinander befinden oder ei-
nen vorbestimmten Mindestabstand zueinander un-
terschreiten.

[0043] Fur das erfindungsgeméafe Verfahren erge-
ben sich dieselben im Zusammenhang mit dem erfin-
dungsgemaflen medizintechnischen Gerat beschrie-
benen Vorteile.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0044] Fig. 1 zeigt eine perspektivische Ansicht ei-
ner chirurgischen Vorrichtung gemaf einer bevor-
zugten Ausfuhrungsform der Erfindung;

[0045] Fig. 2 zeigt einen Technikblock mit gekoppel-
tem Gliederarm der in der Fig. 1 gezeigten chirurgi-
schen Vorrichtung;

[0046] Fig. 3 zeigt einen Technikblock mit entkop-
peltem Gliederarm der in der Fig. 1 gezeigten chirur-
gischen Vorrichtung;

[0047] Fig. 4 zeigt eine Querschnittsansicht des in
der Fig. 2 gezeigten Technikblocks;

[0048] Fig. 5 zeigt eine perspektivische Ansicht des
Gliederarms;

[0049] Fig. 6A zeigt eine perspektivische Ansicht
des Technikblocks mit einem Schlitten eines Spann-
mechanismus in seiner Ruheposition;

[0050] Fig. 6B zeigt eine perspektivische Ansicht
des Technikblocks mit dem Schlitten des Spannme-
chanismus in seiner Kopplungsposition;

[0051] Fig. 7 zeigt ein elektrisches Schaltbild geman
der bevorzugten Ausfiihrungsform der Erfindung;
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[0052] Fig. 8 zeigt eine Schaltlogik gemaR der be-
vorzugten Ausfihrungsform der Erfindung; und

[0053] Fig. 9 zeigt ein Logikdiagramm gemafR der
bevorzugten Ausflhrungsform der Erfindung.

Detaillierte Beschreibung
bevorzugter Ausfiihrungsformen

[0054] Fig. 1 zeigt eine perspektivische Ansicht ei-
nes mehrteiligen medizintechnischen Gerats in Form
einer chirurgischen Vorrichtung 10 zum Stabilisieren
oder Immobilisieren eines Teils eines bewegten Ge-
webes oder auch zum Positionieren von Organen
gemal einer ersten Ausfiihrungsform der Erfindung.
Die Vorrichtung 10 weist einen Grundkorper oder
Technikblock 12 auf, an dem ein beweglicher Hal-
tearm, genauer gesagt ein flexibler Gliederarm 14,
befestigt ist, an dessen freien Ende ein Halteelement
16 zum Halten des Gewebes bzw. Organs vorgese-
hen ist. Die Vorrichtung 10 weist ferner eine Adapti-
onseinheit 18 auf, welche iber mehrere Leitungen 20
mit dem Technikblock 12 in Verbindung steht. Eine
Druckluftkartusche 22, die als externe Energiequelle
dient und die das zum Betatigen des im Technikblock
12 integrierten Spannmechanismus fiir den Glieder-
arm 14 notwendige Arbeitsmedium liefert, kann an ei-
nem Druckluftanschluss 24 an der Adaptionseinheit
18 angeschlossen werden. Uber eine Druckluftlei-
tung 20a wird die Druckluft von der Adaptionseinheit
18 an den Technikblock 12 Ubertragen. Eine parallel
dazu verlaufende Signalleitung 20b dient zur Steue-
rung der in der Adaptionseinheit 18 vorgesehenen
(nicht gezeigten) Fluidsteuerelemente bzw. Ventile,
welche vom Technikblock 12 bzw. vom Gliederarm
14 angesteuert werden kénnen.

[0055] Die Fig. 2 zeigt lediglich den Technikblock 12,
den Gliederarm 14 und das Halteelement 16 in einer
vergroRerten Darstellung. Der Technikblock 12 ent-
haltim Wesentlichen die gesamte Technik zum Span-
nen des Gliederarms 14 sowie zum Fixieren des Ge-
samtsystems an nicht gezeigten externen Halterun-
gen, wie z. B. einen Sternumspreizer. Dabei bildet
der Technikblock 12 ein wiederverwendbares Tech-
nikmodul A und der Gliederarm 14 samt Halteele-
ment 16 ein fir die Einmalverwendung konzipiertes
Arbeitsmodul B (siehe Fig. 3). Die Technikmodule A
und B reprasentieren beispielhaft zwei miteinander
koppelbare Gerateeinheiten im Sinne der Anspriiche.

[0056] Aus der Fig. 2 ist ferner erkennbar, dass am
Technikblock 12 ein erstes Betatigungselement S1 in
Form eines elektrischen Tasters oder Schalters und
am distalen Ende des Gliederarms 14 ein zweites Be-
tatigungselement S2, ebenfalls in Form eines elek-
trischen Tasters oder Schalters, vorgesehen sind.
Beide Betatigungselemente S1 und S2 dienen zur
Steuerung des Energieflusses von der externen En-
ergiequelle, d.h. zur Steuerung der Druckluft, die von
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der Druckluftkartusche 22 Uber die Druckluftleitung
20a und einen Druckluftanschluss 26 zum Technik-
block 12 gelangt. Die Betatigungselemente S1, S2
bzw. die Ansteuerung der externen Energiequelle ist
so ausgestaltet, dass im gekoppelten Zustand der
beiden der Energiefluss solange freigegeben wird,
solange die Betatigungselemente S1, S2 gedriickt
bzw. betéatigt werden.

[0057] Die Fig. 3 zeigt die von einander getrennten
Module A und B und auch die dazugehdérigen Kopp-
lungsabschnitte 30 und 32 der beiden Module A und
B.

[0058] Die Fig. 4 zeigt eine Querschnittsansicht des
Technikblocks 12 und eines Teils des damit gekop-
pelten Gliederarms 14. Der Technikblock 12 weist
neben dem Kopplungsabschnitt 30 zum Ankoppeln
des Arbeitsmoduls B einen Gehauseabschnitt 28 und
einen Befestigungsabschnitt 34 zum Befestigen des
Technikblocks 12 an einer nicht gezeigten Halterung,
wie einem Sternumspreizer. Der Gehauseabschnitt
28 kann mit ergonomischen Griffmulden versehen
werden, so dass die Montage bzw. Demontage des
Arbeitsmoduls B vereinfacht werden kann.

[0059] Der Befestigungsabschnitt 34 weist zwei zu-
einander weitenverstellbare hinterschnittene Klemm-
backen 36a und 36b auf, mit welchen der Technik-
block 12 reib- und formschllssig an einer entspre-
chenden Schiene oder ahnlichen Haltevorrichtung
befestigt werden kann. Ein der beiden Klemmbacken
36b ist verstellbar und lasst sich ferner Uber eine
Klemmschraube 38 fixieren.

[0060] Im Gehauseabschnitt 28 befindet sich eine
Zylinder-Kolben-Mechanik 40, welche einen wesent-
lichen Bestandteil des Spannmechanismus darstellt.
Ein in dem Gehduseabschnitt 28 in axialer Richtung,
d.h. in Langsrichtung des Gliederarms 14, gefihrter
Schieber oder Schlitten 42, der mit einem in dem
Gliederarm 14 gefihrtes Zugseil 44 verbindbar ist, ist
mit einem Ende eines Kolbens 46 der Zylinder-Kol-
ben-Mechanik 40 verbunden, so dass eine Hubbewe-
gung des Kolbens 46 zu einer translatorischen, axia-
len Verschiebung des Schlittens 42 flhrt.

[0061] Der Kolben 46 wird Uber eine Spiraldruck-
feder 48 in eine Richtung vorgespannt, in welche
der Kolben 46 uber den Schlitten 42 das Zugseil 44
zum Technikblock 12 hin zieht und auf diese Weise
den Gliederarm 14 bzw. dessen Gliederelemente ver-
spannt und feststellt bzw. versteift. Aufgrund der Fe-
dervorspannung befindet sich der Gliederarm 14 im
Ruhestand, d.h. ohne aueren Eingriff, im festgestell-
ten oder arretierten Zustand.

[0062] Um den an sich flexiblen Gliederarm 14 in be-
liebige Richtung biegen zu kénnen, muss die Feder-
vorspannung aufgehoben werden. Dies erfolgt mit-
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tels einer externen Energiequelle. Der Kolben 46
kann entgegen der Druckkraft der Spiraldruckfeder
48 mit Hilfe einer Druckluft, welche Gber den Druck-
luftanschluss 26 einem Zylinderraum 50 der Zylinder-
Kolben-Mechanik 40 zugefihrt wird, in die entgegen-
gesetzte Richtung betatigt werden und dabei durch
entsprechende Verschiebung des Schlittens 42 das
Zugseil 44 freigeben oder entspannen und somit den
festgestellten Gliederarm I6sen.

[0063] Ein oder mehrere Kolbenringe 52 sorgen fir
die fluiddichte Trennung des mit Druckluft beauf-
schlagten Teils des Zylinderraums 50 von dem Teil
des Zylinderraums 50, in dem sich die Spiraldruckfe-
der 48 befindet. Die Bewegung des Kolbens 46 bzw.
des Schlittens 42 ist in beiden Richtungen jeweils
durch Anschlage begrenzt, um definierte Verstellwe-
ge zum Ldsen und Spannen vorzugeben.

[0064] Im Folgenden wird die Kopplung des Arbeits-
moduls B mit dem Technikmodul A detaillierter be-
schrieben.

[0065] Die Schnittstelle zwischen dem Arbeitsmodul
B und dem Technikmodul B dient nicht nur zur rein
mechanischen, sondern auch zur signaltechnischen
und funktionalen Kopplung beider Einheiten, da zum
einen die Uber das distale Betatigungselement S2
eingegebenen Steuersignale an den Technikblock 12
und von dort Gber die Steuersignalleitung 20b an die
Adaptionseinheit 18 mit den entsprechenden Steuer-
organen Ubertragen werden missen und zum ande-
ren das im Gliederarm 14 verlaufende Zugseil 44 mit
der Zylinder-Kolben-Mechanik 40 gekoppelt werden
muss.

[0066] Zur mechanischen Kopplung des Moduls A
mit dem Modul B weist der Kopplungsabschnitt 30
des Technikblocks 12, welcher sich unmittelbar ober-
halb des Befestigungsabschnitts 34 befindet, eine
sich vertikal erstreckende Schwalbenschwanzfiih-
rung 54 auf, welche eine formschliissige Verbindung
mit einer komplementar ausgebildeten Fihrungsauf-
nahme 56 an einem Kopplungsabschnitt 32 des Ar-
beitsmodul B bildet (siehe Fig. 5). Hierfur wird der
Kopplungsabschnitt 32 vertikal auf die Schwalben-
schwanzfiihrung 54 aufgeschoben, bis die beiden
Kopplungsabschnitte 30 und 32 in flachige Anlage
kommen. Zur I6sbaren Arretierung beider Kopplungs-
abschnitte 30 und 32 ist am Kopplungsabschnitt 32
des Arbeitsmoduls B ein Verriegelungselement 58 in
Form einer federvorgespannten Verriegelungsnase
vorgesehen.

[0067] Der Kopplungsabschnitt 32 des Arbeitsmo-
duls B weist ferner einen zum Technikmodul A hin ra-
genden Vorsprungsabschnitt 32a auf, der den Kopp-
lungsabschnitt 30 des Technikmoduls A von oben,
d.h. in Zufiihrrichtung beim Koppeln der beiden Mo-
dule A und B, abdeckt, so dass man mit der Hand
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oder den Fingern von oben nicht so leicht zwischen
die beiden Kopplungsabschnitte 30 und 32 greifen
kann.

[0068] Ferner sind an der Stirnseite des Kopplungs-
abschnitts 32, genauer gesagt an dem Vorsprungs-
abschnitt 32a, zwei elektrische Kontakte 62 vorgese-
hen, die mit entsprechenden Kontaktstellen 60 am
Kopplungsabschnitt 30 des Technikblocks 12 in Kon-
takt kommen, wenn sich die beiden Module A und B
in ihrer gekoppelten und verriegelten Arbeitsposition
befinden. Die elektrischen Kontakte 62 stehen Uber
(nicht dargestellte) elektrische Leitungen mit dem dis-
talen Betatigungselement S2 in Verbindung.

[0069] Im Technikblock 12 sind ebenfalls (nicht dar-
gestellte) Leitungen vorgesehen, welche die Kontakt-
stellen 60 mit der ausgehenden Steuerleitung 20b
verbinden.

[0070] Am Kopplungsabschnitt 30 des Technik-
blocks 12 ist ferner ein Schaltelement insbesonde-
re in Form eines Naherungsschalters S3 vorgese-
hen bzw. verbaut, der berGihrungslos aktiviert werden
kann. Im beschriebenen Ausfiihrungsbeispiel handelt
es sich dabei um einen magnetischen Naherungs-
schalter, z.B. ein Reed-Relais oder ein Hallsensor,
der durch einen kleinen Magneten 64 im proximalen
Ende bzw. Kopplungsabschnitt 32 des Gliederarms
14 ausgeldst werden kann. Der Naherungsschalter
S3 kann in den Technikblock 12 versenkt oder ver-
deckt eingebaut werden, um die Gefahr des Ver-
schmutzens, Beschadigens und die Einflisse beim
Aufbereiten durch Sterilisation zu verringern. Je nach
Starke des Magneten 64 und Sensibilitdt des Nahe-
rungsschalters S3 kann sich auch eine gewisse Mate-
rialdicke (eines magnetisch nicht leitenden Materials)
des Gehauses 28 des Technikblocks 12 zwischen
den beiden Bauteilen befinden. Durch entsprechen-
de Auswahl bzw. Einstellung des Naherungsschal-
ters S3 und des Magneten 64 kann ein Mindestab-
stand zwischen dem Technikblock 12 und dem Glie-
derarm 14, ab welchen der Naherungsschalter S3
ausgel6st wird, entsprechend eingestellt werden.

[0071] Aus der Fig. 5 ist ferner ein Endstlick 68 des
Zugseils 44 zu erkennen. Bei dem Endstiick 68 han-
delt es sich um ein rotationssymmetrisches profilier-
tes Drehteil, welches passgenau in eine entsprechen-
de Ausnehmung 66 im Schlitten 42 passt und auf
diese Weise in axialer Richtung bzw. in Zugrichtung
formschlissig mit dem Schlitten 42 verbindbar ist.
Das Endstick 68 am freien Ende des Zugseils 44
stellt ferner sicher, dass das durch den Kopplungsab-
schnitt 32 geflhrte Zugseil 44 nicht ausfadelt.

[0072] Die Ausnehmung 66 im Schlitten 42 stellt bei-
spielhaft einen (ersten) Kopplungsabschnitt der ers-
ten Funktionseinheit, d.h. des im Technikblock A vor-
gesehenen Teils des Spannmechanismus, und das
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Endstlick 68 des Zugseils 44 stellt beispielhaft einen
(zweiten) Kopplungsabschnitt der (zweiten) Funkti-
onseinheit, d.h. des im Arbeitsmoduls B vorgesehen
Teil des Spannmechanismus, dar.

[0073] Sowohl der Naherungsschalter S3 als auch
der Magnet 64 befindet sich in unmittelbarer Nahe der
zu koppelnden Abschnitte der beiden Funktionsein-
heiten, d.h. der Ausnehmung 66 im Schlitten 42 ei-
nerseits und des Endstiicks 68 des Zugseils 44 an-
dererseits.

[0074] Die Fig. 6A zeigt eine perspektivische Ansicht
des Technikblocks mit dem Schlitten 42 in seiner ein-
gefahrenen Ruheposition (Position A) und Fig. 6B
zeigt eine perspektivische Ansicht des Technikblocks
mit dem Schlitten 42 in seiner ausgefahrenen Kopp-
lungsposition (Position B). In der eingefahrenen Ru-
heposition (Position A) ist der Schlitten 42 samt Aus-
nehmung 66 soweit in das Gehause 28 eingefahren,
dass das Endstiicks 68 des Zugseils 44 nicht einge-
legt werden kann. In dieser Position stellt der Schlit-
ten 42 keine Gefahr fir den Anwender dar.

[0075] Im Folgenden wird die Kopplung des Schlit-
tens 42 (erste Funktionseinheit) mit dem Zugseil 44
(zweite Funktionseinheit) detailliert beschrieben:

[0076] Das Endstiick 68 des Zugseils 44 kann in die
Ausnehmung 66 von oben eingelegt werden, wenn
sich der Schlitten 42 in der voll ausgefahrenen Po-
sition bzw. einer Kopplungsposition befindet. Da der
Schlitten 42 im Ruhezustand aufgrund der Vorspan-
nung der Feder 48 eingefahren ist, muss zum Ein-
legen des Endstlcks 68 in die Ausnehmung 66 der
Schlitten 42 Uber die Zylinder-Kolben-Mechanik 40
ausgefahren werden.

[0077] Solange der Schlitten 42 aus dem Gehause
herausgefahren (Kopplungsposition B) und der Glie-
derarm 14 noch nicht adaptiert ist, stellt die offene
Ausnehmung 66 im Schlitten 42 in Verbindung mit der
starken Federkraft Feder 48 eine erhebliche Gefah-
renquelle fir den Anwender dar.

[0078] Wenn sich, wie oben beschrieben, ein Ma-
gnet 64 im proximalen Ende des Gliederarms 14 aus-
reichend nah am N&herungsschalter S3 des Tech-
nikblocks 12 befindet, gibt die Schaltung das Ausfah-
ren des Schlittens 42 frei. Die Stérke des Magneten
64 und die Empfindlichkeit des Naherungsschalters
S3 sind dabei so abgestimmt, dass der Schlitten 42
erst ausfahren kann, wenn das proximale Ende des
Gliederarms 14, genauer gesagt der Vorsprungsab-
schnitt 32a, die Ausnehmung 66 im Schlitten 42 aus-
reichend verdeckt, so dass es dem Anwender nicht
modglich ist, beispielsweise mit einem Finger dazwi-
schen zu fassen.
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[0079] Ist der Gliederarm 14 vollstdndig adaptiert,
liegen die beiden Kopplungsabschnitte 30 und 32 fl&-
chig aneinander und wird der elektrische Kontakt zwi-
schen den Kontaktstellen 60 am Technikblock und
den Kontakten/Gegenelementen 62 des Gliederar-
mes 14 geschlossen. Im adaptierten und unbetatig-
ten Grundzustand sind Kontaktstellen 60 und die Ge-
genelemente 62 durch den Offner S2 kurzgeschlos-
sen. So ist es mdglich, zwischen den Zusténden ,im
Adaptionsvorgang befindlich“ und ,betriebsbereit* zu
unterscheiden.

[0080] Um das Schlielen des Kontakts zu bewerk-
stelligen, muss es sich beim Tast-Schalter S2 des
Haltearmes S2 um einen elektrischen Offner-Kontakt
handeln. Durch dieses Signal wird der Schlitten 42
wieder zuriickgefahren und spannt dabei das Zug-
seil 44 im Gliederarm 14. Nun kann mit den beiden
Betatigungselementen S1 und S2 normal gearbeitet
werden und durch Driicken eines der Betatigungsele-
mente S1 oder S2 der Spannmechanismus und somit
die Arretierung des Gliederarms 14 geldst und durch
Loslassen bzw. Nichtbetatigung der Betatigungsele-
mente S1 oder S2 der Gliederarm 14 wieder arretiert
werden.

[0081] Zum Demontieren des Gliederarmes 14 wird
das Betatigungselement S1 auf der Technikeinheit
S1 gedriickt und der Schlitten 42 fahrt aus. Sobald
der Gliederarm 14 ein Stlick weit angehoben wird,
wird der elektrische Kontakt zwischen den Kontakt-
stellen 60, 62 gedffnet und das Signal, welches den
Schlitten 42 ausfahren Iasst, wird von der Schaltung
beibehalten.

[0082] Der Anwender kann nun das Betatigungsele-
ment S1 loslassen und hat beide Hande fir die weite-
re Demontage zur Verfiigung. Ist der Anschluss des
Gliederarms 14 vollstandig aus dem Schlitten 42 her-
ausgezogen und der Gliederarm 14 von der Technik-
einheit 12 entfernt, so wird, wenn sich der Magnet 64
entsprechend weit (um mindestens den gewiinschten
und eingestellten Mindestabstand) entfernt hat, das
Signal des Naherungsschalters S3 unterbrochen und
der Schlitten 42 fahrt wieder in seine Ruheposition
zuruck.

[0083] Im Folgenden werden die Funktionen bzw.
die Schaltbefehle der Betatigungselemente bzw.
Schalter mit Bezug auf die Fig. 7 bis Fig. 9 detailliert
beschrieben, wobei die Fig. 7 ein elektrisches Schalt-
bild, Fig. 8 eine Schaltlogik und Fig. 9 eine Logikta-
belle zeigen.

[0084] Im Technikblock (erste Geréateinheit) hat das
Betatigungselement bzw. der Schlieler S1 die Funk-
tion, den Gliederarm freizugeben. Der N&herungs-
schalter S3 dient zur Erkennung eines Adaptions-
oder Kopplungsvorgangs des Gliederarms 14. Der
N&herungsschalter S3 ist so konfiguriert, dass er
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beim Kopplungsvorgang frih schaltet, so dass das
Seilende 68 in den Schlitten 42 eingehéangt werden
kann, und beim Entkopplungsvorgang spét schaltet,
um sicher zu gehen, dass das Seilende 68 vollstandig
aus dem Schlitten 42 herausgenommen worden ist.

[0085] Das am Gliederarm 14 vorgesehene Betati-
gungselement bzw. der Offner S2 hat ebenfalls die
Funktion, den Gliederarm freizugeben.

[0086] Zum Koppeln der beiden Funktionseinheiten
Schlitten 42 und Seil 44 ist zunachst der Naherungs-
schalter S3 offen. Weder das Betatigungselement S1
noch das Betatigungselement S2 muss betatigt sein
oder werden. Schliel3t der Naherungsschalter S3 be-
dingt durch die Anndherung des am Haltearm 14
vorgesehen Magneten 64, fahrt der Schlitten 42 in
die Kopplungsposition heraus und das Seilende 68
kann eingehangt werden. Wenn die beiden Module
A und B vollstandig gekoppelt sind, wird ein elektri-
scher Kontakt zwischen den Kontakten 60 und 62,
d.h. zwischen beiden Modulen A und B, hergestellt
und der Offner S2 geschlossen, woraufhin der Schlit-
ten 42 wieder in seine Ruheposition einfahrt und das
medizinische Instrument 10 betriebsbereit ist.

[0087] Beim Entkoppeln oder Entfernen des Arbeits-
moduls B bzw. des Gliederarms 14 ist zunachst der
Naherungsschalter S3 geschlossen und der Schlit-
ten 42 betriebsbereit. Wird einer der beiden Betati-
gungselemente, d.h. entweder der SchlielRer S1 oder
der Offner S2 betatigt, fahrt der Schlitten 42 aus.
Wenn der Gliederarm 14 vom Technikblock 12 ge-
I6st wird, wird der elektrische Kontakt zwischen den
Kontakten 60 und 62 unterbrochen und S2 gedffnet.
Dadurch verbleibt der Schlitten 42 in seiner ausge-
fahrenen Position bzw. Kopplungs-/Entkopplungspo-
sition, ohne eines der beiden Betdtigungselemente
S1 oder S2 weiterhin betatigen zu missen. In die-
ser Kopplungsposition wird das Seilende 68 freigege-
ben und das Arbeitsmodul B kann vollstandig entfernt
werden. Ab einem bestimmten Abstand (Mindestab-
stand) zwischen Magnet 64 und Naherungsschalter
S3 offnet der Schlief3er S3 und der Schlitten 42 fahrt
aufgrund der Federvorspannung in den Technikblock
12 ein.

[0088] In der in der Fig. 9 dargestellten Logiktabel-
le repréasentiert Q die Stellung des Schlittens 42, wo-
bei ,1* die ausgefahrene Position bzw. Kopplungs-
position und ,0“ die eingefahrene Position bzw. Ru-
heposition bedeutet. Ist der Naherungsschalter S3
offen, d.h. der Abstand zwischen beiden Geratein-
heiten 12, 14 ist groRer oder gleich dem Mindest-
abstand, kann der Schlitten 42 selbst bei Betatigen
(SchlieRen) des Schalters S1 nicht in die Kopplungs-
position gebracht werden. Ist der Naherungsschalter
S3 geschlossen, d.h. der Abstand zwischen beiden
Gerateinheiten 12, 14 ist kleiner als der Mindestab-
stand, und ist der Gliederarm noch nicht vollstédndig
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(elektrisch) gekoppelt, fahrt der Schlitten 42 auch oh-
ne Betatigung des Schalters S1 in die Kopplungs-
position. Ist der Gliederarm mechanisch und elek-
trisch gekoppelt, ist Schalter S2 geschlossen und der
Schlitten 42 fahrt bedingt durch die Federvorspan-
nung automatisch zurtick in die Ruheposition.

[0089] Im mechanisch und elektrisch gekoppelten
und somit betriebsbereiten Zustand lasst sich der
Schlitten durch Betatigen (Schlielen) des Schalters
S1 oder durch Betétigen (Offnen) des Schalters S2
ausfahren und dadurch der Gliederarm 14 16sen bzw.
durch Loslassen des jeweiligen Schalters mittels der
Federvorspannung der Gliederarm 14 wieder span-
nen und arretieren.

[0090] Zum Entkoppeln kann S1 betatigt (geschlos-
sen) oder S2 betétigt (gedffnet) werden, um den
Schlitten 42 in die Kopplungsposition zu bringen.
Wird der Gliederarm 14 von dem Technikblock 12
getrennt, 16st sich zunachst der elektrische Kontakt
zwischen dem Gliederarm 14 und dem Technikblock
12, was einem dauerhaften Betatigen (Offnen) des
Schalters S2 gleichkommt. Nach Trennen des elek-
trischen Kontakts kann S1 oder S2 losgelassen wer-
den und der Schlitten 46 verbleibt in der Kopplungs-
position, solange der Naherungsschalter S3 (noch)
geschlossen ist. Wird der Abstand zwischen Magnet
64 und Naherungsschalter S3 zu grol3, 6ffnet der Na-
herungsschalter S3 und der Schlitten 46 fahrt bedingt
durch die Federvorspannung automatisch zurick in
die Ruheposition.

[0091] Die vorliegende Erfindung beschreibt somit
ein elektrisches Schaltkonzept an einem zweiteiligen
chirurgischen Gerat, das kraftbetéatigt arbeitet und
elektrisch gesteuert wird, wobei die Schalt-Logik die
Risiken des Gerats, die insbesondere vor oder bei
dem Adaptieren des zweiten Geréateteils vorliegen,
minimiert.

[0092] Dadurch ist der Montage- und Demontage-
vorgang einerseits sehr sicher, da der Schlitten 42
nur ausfahren kann, wenn er durch das hintere bzw.
proximale Ende des Gliederarmes 14 ausreichend
abgedeckt wird und somit keine Gefahrenquelle mehr
darstellt. Andererseits sind die Vorgange sehr kom-
fortabel, da der Anwender zum Montieren der beiden
Teile gar kein Betatigungselement und zur Demonta-
ge ein Betatigungselement nur kurz aktivieren muss.

[0093] Dadurch, dass die Schaltlogik in Verbindung
mit dem Naherungsschalter automatisch fur die ent-
sprechenden Bewegungen sorgt, kann diese Sicher-
heitseinrichtung auch nicht vom Anwender nicht be-
achtet und vergessen werden.

[0094] Die vorliegende Erfindung ist jedoch nicht auf
die zuvor detailliert beschriebenen Ausfiihrungsfor-
men beschrankt, sondern kann innerhalb des Schutz-
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bereichs der beigefiigten Anspriiche variiert werden.
Im Folgenden sind einige solcher Variationsmdéglich-
keiten aufgefiihrt.

[0095] Im vorliegenden Ausfihrungsbeispiel wird
der Technikblock wie eingangs beschrieben von ei-
ner weiteren Einheit (Steckernetzteil) mit Energie ver-
sorgt. Alternativ kann der Technikblock auch alle En-
ergien selber beinhalten oder bereitstellen. Die Steu-
erelektronik ist weiterhin aufgrund der Sterilisations-
problematik (hohe Temperatur, Wasserdampf) aus-
gelagert. Bei entsprechender Anpassung kdnnte sie
ebenfalls in der Technikeinheit untergebracht sein.

[0096] In weiteren Ausfiihrungsbeispielen kann die
Schaltlogik durch den Einbau mehrerer Betatigungs-
schalter noch geringfiigig verandert werden. Beim
beschriebenen Ausfiihrungsbeispiel mit zwei Betati-
gungselementen sind aber mindestens drei Schal-
ter notwendig. Das Prinzip dieser Sicherheitsschal-
tung kann ebenso auf mehrteilige Gerate angewen-
det werden.

[0097] Unterschiedliche Ausfiihrungsbeispiele erge-
ben auch bei der Wahl des Sensors S3. Neben dem
oben genannten magnetischen N&herungsschalter
sind Ausflhrungsbeispiele in Form von optischen
Sensoren, kapazitiven Sensoren, induktiven Senso-
ren, mechanischen Schaltelementen, Kontaktstellen,
welche vom Haltearm Uberbriickt werden, elektroma-
gnetischen Naherungsschaltern, oder Schaltelemen-
ten, die mittels einer Lichtschranke oder Ultraschall
betrieben werden, denkbar.

[0098] Darliber hinaus sind modifizierte Ausflih-
rungsbeispiele denkbar, in welchen eines der Betati-
gungselemente S1 und S2 entfallt.

[0099] Die Steuerungselektronik kann mittels dis-
kreter Logikgatter-Bausteine, Mikrocomputer oder
Schaltungen aus einzelnen Transistoren und Dioden
aufgebaut werden. Mittels entsprechenden Zusatz-
komponenten oder speziellen Programmen im Mikro-
computer kdnnen zudem Zeitkonstanten implemen-
tiert werden, welche das Prellen der mechanischen
Schaltelemente filtern. Solche Zeitkonstanten kon-
nen auch dazu verwendet werden, Stérungen aus
Ubertragungsleitungen zu filtern (diese kénnen bei-
spielsweise durch HF-Chirurgiegeréate einkoppeln).

[0100] Es ist ebenfalls mdglich die Auswirkungen ei-
nes ,Zittern“ des Signals vom Magnetsensor mittels
der Implementierung von Zeitkonstanten zu eliminie-
ren. Ein solches Zittern kann insbesondere dann auf-
treten, wenn der Magnet in einem Abstand zum Sen-
sor bewegt wird, der sich nahe an der Schaltschwel-
le befindet. Uber die Implementierung von Zeitkon-
stanten kann darlber hinaus erreicht werden, dass
Schaltzustande fir eine Mindest- oder Maximaldauer
gehalten werden.
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Bezugszeichenliste

10 Vorrichtung

12 Grundkérper/Technikblock

14 Gliederarm

16 Halteelement

18 Adaptionseinheit

20 Leitungen

20a Druckluftleitung

20b Steuerleitung

22 Druckluftkartusche

24 Druckluftanschluss

26 Druckluftanschluss

28 Gehauseabschnitt

30 Kopplungsabschnitt

32 Kopplungsabschnitt

32a Vorsprungsabschnitt

34 Befestigungsabschnitt

36a, 36b Klemmbacken

38 Klemmschraube

40 Zylinder-Kolben-Mechanik

42 Schlitten

44 Zugseil

46 Kolben

48 Spiraldruckfeder

50 Zylinderraum

52 Kolbenring

54 Schwalbenschwanzflihrung

56 Fahrungsaufnahme

58 Verriegelungsnase

60 elektrische Kontakte

62 elektrische Gegenkontakte

64 Magnet

66 Ausnehmung

68 Endstuick

A Technikmodul

B Arbeitsmodul

$1 erstes Betatigungselement

S2 zweites Betatigungselement

S3 N&herungsschalter
Patentanspriiche

1. Medizintechnisches Gerat (10) mit zwei mitein-
ander mechanisch koppelbaren Gerateeinheiten (12,
14), wobei
die beiden Geréateeinheiten (12, 14) zwei miteinander
mechanisch koppelbare Funktionseinheiten (42, 44)
aufweisen, um im mechanisch gekoppelten Zustand
mit der ersten Funktionseinheit (42) die zweite Funk-
tionseinheit (44) betatigen zu kénnen; und
die erste Funktionseinheit (42) elektrisch oder elek-
tronisch ansteuerbar ist und einen mechanischen
Kopplungsabschnitt (66) aufweist, der zum Kop-
peln mit einem entsprechenden mechanischen Kopp-
lungsabschnitt (68) der zweiten Funktionseinheit (44)
in eine Kopplungsposition (B) bringbar ist,
dadurch gekennzeichnet, dass
zumindest an einer Gerateeinheit (12, 14) Mittel (S3,
64) zum Erfassen einer Relativlage oder eines Ab-
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stands der beiden Geréteeinheiten (12, 14) zueinan-
der vorgesehen sind; und

die elektrische oder elektronische Ansteuerung der
ersten Funktionseinheit (42) derart konfiguriert ist,
dass der mechanische Kopplungsabschnitt (66) der
ersten Funktionseinheit (42) nur dann in die Kopp-
lungsposition (B) bringbar ist, wenn sich die beiden
Gerateinheiten (12, 14) in einer bestimmten Relativ-
lage zueinander befinden oder einen vorbestimmten
Mindestabstand zueinander unterschreiten.

2. Medizintechnisches Gerat (10) nach Anspruch
1, dadurch gekennzeichnet, dass die Relativlage
oder der Mindestabstand so gewahlt ist, dass ein
Benutzer mit seiner Hand oder seinem Finger nicht
zwischen beide Gerateinheiten (12, 14) greifen kann
oder die beiden Geréateeinheiten (12, 14) die beiden
Kopplungsabschnitte (66, 68) der Funktionseinheiten
(42, 44) derart verdecken, dass ein Benutzer mit sei-
ner Hand oder seinem Finger diese nicht erreichen
kann.

3. Medizintechnisches Gerat (10) nach einem
der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Mittel zum Erfassen einer Relativ-
lage oder eines Abstands der beiden Gerateeinhei-
ten (12, 14) ein am oder zumindest in der Nahe des
Kopplungsabschnitts (66) der ersten Funktionsein-
heit (42) vorgesehener, insbesondere magnetischer,
Nahrungsschalter oder -sensor (S3) ist, der durch am
oder zumindest in der Nahe des Kopplungsabschnitts
(68) der zweiten Funktionseinheit (44) vorgesehene
Mittel, insbesondere Magneten (64), auslosbar ist,
wenn der erste Kopplungsabschnitt (66) in die Nahe
des zweiten Kopplungsabschnitts (68) gebracht wird
und dabei der Mindestabstand unterschritten wird.

4. Medizintechnisches Geréat (10) nach Anspruch
3, dadurch gekennzeichnet, dass der Nahrungs-
schalter oder -sensor (S3) in der Gerateinheit (12) der
ersten Funktionseinheit (42) versenkt oder verdeckt
eingebaut ist.

5. Medizintechnisches Gerat (10) nach einem
der vorhergehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Kopplungsabschnitt (66) der ers-
ten Funktionseinheit (42) in eine vorbestimmte Po-
sition, insbesondere Ruheposition (A), federvorge-
spannt ist und mittels Fremdenergie, insbesonde-
re hydraulischem oder pneumatischen Druck, in die
Kopplungsposition (B) bringbar ist.

6. Medizintechnisches Gerat (10) nach einem der
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass die Gerateeinheiten (12, 14), wenn sie mit-
einander mechanisch gekoppelt sind, auch elektrisch
gekoppelt sind, wobei
beim Koppeln der beiden Geréteeinheiten (12, 14) die
elektrische Kopplung erst bei vollstandiger mechani-
sche Kopplung erfolgt; und
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beim Entkoppeln der beiden Geréateeinheiten (12,
14) die elektrische Kopplung vor der mechanischen
Kopplung gel6st wird.

7. Medizintechnisches Geréat (10) nach Anspruch
5 oder 6, dadurch gekennzeichnet, dass der Kopp-
lungsabschnitt (66) der ersten Funktionseinheit (42)
nach dem elektrischen Koppeln der beiden Gerate-
einheiten (12, 14) automatisch aus der Kopplungspo-
sition (B) in die vorbestimmte Position (A) gebracht
wird.

8. Medizintechnisches Gerat (10) nach einem
der Anspriche 5 bis 7, dadurch gekennzeichnet,
dass der Kopplungsabschnitt (66) der ersten Funk-
tionseinheit (42) nach dem elektrischen Entkoppeln
der beiden Gerateeinheiten (12, 14) automatisch in
der Kopplungsposition (B) befindet und solange in
der Kopplungsposition (B) gehalten wird, bis der Ab-
stand zwischen beiden Gerateeinheiten (12, 14) gro-
Rer oder gleich der Mindestabstand ist, und nach
Uberschreiten des Mindestabstands automatisch in
die vorbestimmte Position (A) gebracht wird.

9. Medizintechnisches Gerat (10) nach einem der
Anspriche 5 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass
im gekoppelten Zustand der beiden Gerateeinheiten
(12, 14) die erste Funktionseinheit (42) und mittelbar
die zweite Funktionseinheit (44) durch Betatigen ei-
nes ersten Betatigungselements (S1), das an der ers-
ten Gerateeinheit (12) vorgesehen ist, elektrisch oder
elektronisch ansteuerbar sind; und
im entkoppelten Zustand der beiden Gerateeinhei-
ten (12, 14) der Kopplungsabschnitt (66) der ers-
ten Funktionseinheit (42) mittels der Fremdenergie
automatisch in die Kopplungsposition (B) gebracht
wird, wenn sich die beiden Gerateinheiten (12, 14)
in der bestimmten Relativlage zueinander befinden
oder den vorbestimmten Mindestabstand zueinander
unterschritten haben.

10. Medizintechnisches Gerat (10) nach einem der
Anspriche 5 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass
im gekoppelten Zustand der beiden Gerateeinheiten
(12, 14) die erste Funktionseinheit (42) und mittelbar
die zweite Funktionseinheit (44) durch Betatigen ei-
nes zweiten Betatigungselements (S2), das an der
zweiten Funktionseinheit (44) vorgesehen ist, elek-
trisch oder elektronisch ansteuerbar sind; und
das zweite Betatigungselement (S2) derart ausgebil-
det ist, insbesondere als elektrischer Offner-Kontakt
ausgebildet ist, so dass beim elektrischen Koppeln
der beiden Gerateeinheiten (12, 14) die Energiezu-
fuhr fir die Ansteuerung der ersten Funktionseinheit
(12) unterbrochen wird.

11.  Verfahren zum mechanischen Koppeln von
zwei Funktionseinheiten (42, 44) eines zwei- oder
mehrteiligen medizintechnisches Gerats (10), wobei
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das medizintechnische Gerat (10) zwei miteinander
mechanisch koppelbaren Gerateeinheiten (12, 14)
aufweist,

die beiden Geréteeinheiten (12, 14) zwei miteinander
mechanisch koppelbare Funktionseinheiten (42, 44)
aufweisen, um im mechanisch gekoppelten Zustand
mit der ersten Funktionseinheit (42) die zweite Funk-
tionseinheit (44) betatigen zu kénnen; und

die erste Funktionseinheit (42) elektrisch oder elek-
tronisch ansteuerbar ist und einen mechanischen
Kopplungsabschnitt (66) aufweist, der zum Kop-
peln mit einem entsprechenden mechanischen Kopp-
lungsabschnitt (68) der zweiten Funktionseinheit (44)
in eine Kopplungsposition (B) bringbar ist,
gekennzeichnet durch die Schritte:

Erfassen einer Relativilage oder eines Abstands der
beiden Gerateeinheiten (12, 14) zueinander; und
Konfigurieren der elektrischen oder elektronischen
Ansteuerung der ersten Funktionseinheit (42) derart,
dass der mechanische Kopplungsabschnitt (66) der
ersten Funktionseinheit (42) nur dann in die Kopp-
lungsposition gebracht wird, wenn sich die beiden
Gerateinheiten (12, 14) in einer bestimmten Relativ-
lage zueinander befinden oder einen vorbestimmten
Mindestabstand zueinander unterschreiten.

Es folgen 8 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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