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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft das Gebiet lenkbarer 
Katheter, und insbesondere einen verschiebbaren 
Steuermechanismus zur Verwendung mit einem 
lenkbaren Katheter, um die Ermüdung des Steuer-
drahtes zu minimieren.

Hintergrund der Erfindung

[0002] Moderne chirurgische Verfahren benötigen 
oftmals lokale Diagnosen oder Behandlungen von re-
lativ schwer zugänglichen Innenbereichen des Kör-
pers. In der Vergangenheit beinhalteten solche Ver-
fahren normalerweise einen invasiven Eingriff, der es 
dem Arzt gestattet, den Zielbereich visuell zu identifi-
zieren oder zu behandeln, indem eine relativ große 
Öffnung oder Einschnitt, die oder der in dem Körper 
vorgenommen wurde, zugänglich gemacht wurde. 
Unglücklicherweise umfassen invasive chirurgische 
Verfahren oftmals unerwünschte Nebenwirkungen 
aufgrund des im Zusammenhang mit dem Verfahren 
stehenden traumatisierten Gewebes. Oftmals verlän-
gern die Traumawirkungen die Heilung und Rehabili-
tation des Patienten.

[0003] Um das oftmals mit der invasiven Chirurgie 
im Zusammenhang stehende Trauma zu minimieren, 
haben Fachleute relativ kleine Katheter zur Einfüh-
rung in die Vaskulatur des Körpers entwickelt. Typi-
scherweise verschafft sich der Katheter Zugang zu 
dem Körper durch eine kleine Vaskulatur auf voraus-
sehbare Weise, und der Katheter muss genauestens 
steuerbar sein, um, zum Beispiel, Ablationselektro-
den oder Bildgebungssonden in unmittelbarer Nähe 
des spezifischen Zielgewebes zu positionieren.

[0004] Um die Führung des Katheters innerhalb des 
Körpers zu gestatten, werden verschiebbare Steuer-
drahtmechanismen verwendet, um selektiv die dista-
le Spitze des Katheters zu "lenken", während die Be-
dienperson die Vorrichtung in den Körper einführt. 
Solche Mechanismen umfassen typischerweise ein 
Paar Steuerdrähte, die die Länge des Katheterschaf-
tes oder Körpers überspannen. Die Steuerdrähte be-
sitzen jeweilige distale Enden, die an speziellen Stel-
len an der distalen Spitze des Katheterkörpers veran-
kert sind, und zwar entsprechend einer vorbestimm-
ten Auslenkungsbewegung. Die proximalen Enden 
der Drähte sind an einem Verschiebemechanismus 
befestigt, der auf die Bedienperson hin reagiert, um 
einen der Drähte unter Spannung zu setzen und das 
Katheterende in eine erste Richtung zur Auslenkung 
zu ziehen, während gleichzeitig der andere Draht ge-
staucht oder verzogen wird. Ein Beispiel einer sol-
chen Katheterkonfiguration, die einen solchen Steu-
ermechanismus beinhaltet, ist in dem US-Patent Nr. 
5,383,852 zu sehen, das auf den Rechtsnachfolger 
der vorliegenden Erfindung übertragen wurde.

[0005] Während solche Vorrichtungen im Allgemei-
nen einen relativ hohen Grad an richtungsmäßiger 
Auslenkung der Katheterspitze vorsehen, bewirkt al-
lerdings oftmals das wiederholte Spannen und Ver-
ziehen der Steuerdrähte über eine relativ kurze Zeit-
spanne eine vorzeitige Ermüdung des Steuerdrah-
tes. Folglich kann die betriebsfähige Lebensdauer 
der Vorrichtung im Wesentlichen verkürzt sein.

[0006] Um das Problem der Drahtermüdung in einer 
lenkbaren medizinischen Vorrichtung anzugehen, of-
fenbart ein Vorschlag (Takahashi USP 4,294,233) 
das Lenken der distalen Spitze eines Endoskops 
durch unabhängiges Führen zweier Zugkabel da-
durch, dass ein betriebsfähiger Scheibenschaft ge-
dreht wird. Mittel sind vorgesehen zum Absorbieren 
des Durchhangs oder des verzogenen Abschnittes 
des losen Drahtes. Die offenbarten Mittel umfassen 
einen langen Nutabschnitt innerhalb eines den 
Durchhang absorbierenden Elements, um einen 
Fluchtbereich für das Kabel zu bestimmen, welches 
nicht gelenkt wird.

[0007] Während dieses Design für seine beabsich-
tigte Applikation im Bereich drehbarer Steuermecha-
nismen zufriedenstellend sein kann, verfehlt es aller-
dings, das Durchhangabsorptionsproblem für ver-
schiebbare Steuermechanismen anzugehen. Viele 
Bedienpersonen bevorzugen linear bewegbare Ver-
schiebesteuermechanismen bei besonderen Appli-
kationen. Überdies sieht das Takahashi-Design ledig-
lich eine passive Vorrichtung vor, um die Stauchung 
des nicht ausgewählten Kabels zu minimieren.

[0008] Deshalb haben Fachleute den Bedarf für ei-
nen verschiebbaren Steuermechanismus zum Füh-
ren bzw. Bewegen des distalen Endes eines lenkba-
ren Katheters erkannt. Zusätzlich besteht Bedarf für 
einen verschiebbaren Steuermechanismus, um bei 
der Vermeidung der Stauchung beider Lenkkabel ak-
tiv behilflich zu sein.

[0009] Gemäß der Erfindung wird dies durch eine 
federbelastete Aufnahmevorrichtung erzielt, die mit 
jedem Steuerdraht gekoppelt ist, wobei der Verschie-
bemechanismus entlang einer linearen Bahn ver-
schiebbar ist, um Zug auf einen ausgewählten Draht 
auszuüben, um so das distale Ende auszulenken, 
während ein Durchhang in dem anderen Draht mit 
der federbelasteten Aufnahmevorrichtung aufgenom-
men wird.

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

[0010] Der Steuermechanismus der vorliegenden 
Erfindung verlängert die betriebsfähige Lebenszeit 
der Steuerdrähte, die beim Lenken der distalen Spit-
ze eines lenkbaren Katheters verwendet werden. Die 
Lebensdauer ist durch Minimieren der Steuerdrahter-
müdung verlängert, die aus dem Stauchen oder Ver-
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ziehen der Drähte während des Betriebs herrühren. 
Ein weiterer Vorteil der vorliegenden Erfindung bein-
haltet die aktive Hilfestellung, die durch einen Auf-
nahmemechanismus vorgesehen ist, um eine gerin-
ge Spannung auf dem nicht ausgewählten Draht bei-
zubehalten, um so ein Verziehen bzw. Abknicken zu 
vermeiden.

[0011] Um die oben beschriebenen Vorteile zu ver-
wirklichen, betätigt der Steuermechanismus der vor-
liegenden Erfindung ein Paar Steuerdrähte, die dista-
le Abschnitte besitzen, welche an dem distalen Ende 
eines lenkbaren Katheters verankert sind. Die Steu-
erdrähte verlaufen in Längsrichtung durch den Ka-
theter und umfassen proximale Enden. Der Steuer-
mechanismus umfasst einen Verschiebemechanis-
mus, der mit den proximalen Enden der Steuerdrähte 
gekoppelt ist und entlang einer linearen Bahn ver-
schiebbar ist, um einen ausgewählten Draht unter 
Spannung zu setzen, ohne dass der andere Draht 
gestaucht wird.

[0012] Andere Merkmale und Vorteile der vorliegen-
den Erfindung werden anhand der folgenden, detail-
lierten Beschreibung unter Hinzunahme der beige-
fügten Zeichnungen ersichtlich.

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0013] Fig. 1 ist eine perspektivische Ansicht eines 
lenkbaren Katheters, der einen drehbaren Steuerme-
chanismus gemäß einer Ausführungsform der vorlie-
genden Erfindung beinhaltet;

[0014] Fig. 2 ist eine Ansicht im Teilschnitt entlang 
einer Linie 2-2 der Fig. 1;

[0015] Fig. 3 ist eine schematische Darstellung des 
Steuermechanismus in einer neutralen Position;

[0016] Fig. 4–Fig. 5 sind schematische Darstellun-
gen, die die Schiebebetätigung des Steuermechanis-
mus zeigen; und

[0017] Fig. 6–Fig. 8 sind schematische Darstellun-
gen, die die distale Biegebewegung des distalen En-
des des Katheters entsprechend der Betätigung des 
Steuermechanismus, der in den Fig. 3 bis Fig. 5 ge-
zeigt ist, zeigen.

DETAILLIERTE BESCHREIBUNG DER ERFIN-
DUNG

[0018] Lenkbare Katheter sehen ein unverzichtba-
res Werkzeug für Ärzte oder Bedienpersonen für den 
bequemen Zugang zum Inneren des menschlichen 
Körpers vor, ohne Trauma, wie dies normalerweise 
bei mehr invasiven chirurgischen Verfahren der Fall 
ist. Wie in dem Beispiel in Fig. 1 gezeigt ist, umfasst 
ein lenkbarer Katheter gemäß einer Ausführungs-

form der vorliegenden Erfindung, die im Allgemeinen 
mit 12 bezeichnet ist, einen länglichen, hohlförmigen 
Griff 14. Das Innere des Griffes bestimmt ein Fach 15
(Fig. 2) zum Unterbringen eines Steuermechanis-
mus gemäß der vorliegenden Erfindung, das im All-
gemeinen mit 30 bezeichnet ist. Ein in Längsrichtung 
verlaufender Schlitz 17, der entlang der Seite des 
Griffes gebildet ist, bestimmt eine lineare Bahn zur 
verschiebbaren Bewegung des Steuermechanismus.

[0019] Weiterhin bezugnehmend auf die Fig. 1 steht 
ein schmaler, elastischer Schaft 16 in Längsrichtung 
von einem Ende des Griffes für die intravaskuläre 
Einführung vor. Der Schaft ist normalerweise aus Po-
lyurethan mit vorbestimmter Steifigkeit gebildet und 
umfasst ein oder mehrere, in Längsrichtung verlau-
fende Lumen (nicht gezeigt), durch die zwei oder 
mehrere Lenk- oder Steuerdrähte 18 und 20 (Fig. 3
bis Fig. 5) verlaufen.

[0020] Um ein genaues Lenken des distalen Endes 
16 des Katheters bei der intravaskulären Einführung 
zu bewirken, verlaufen die Steuerdrähte 18 und 20 in 
Längsrichtung durch das Lumen des Katheterschaf-
tes und sind jeweils an spezifischen distalen Punkten 
innerhalb des Schaftes befestigt. Die Verbindungs-
punkte entsprechen vorbestimmten, direktionalen 
Auslenkungen des Schaftes, und zwar auf Zugkräfte 
hin, die auf einen ausgewählten Draht ausgeübt wer-
den. Die Lenkdrähte können Kabel aus rostfreiem 
Stahl mit Zugfestigkeiten von ungefähr 15,5 Pfund 
aufweisen.

[0021] Bezugnahmend nun auf die Fig. 2 und Fig. 3
beinhaltet der Steuermechanismus der vorliegenden 
Erfindung 30 einen Verschiebemechanismus 32, der 
mit den proximalen Enden der Steuerdrähte 18 und 
20 gekoppelt und entlang einer linearen Bahn ver-
schiebbar ist, um einen ausgewählten Draht unter 
Zug zu setzen, ohne dass der andere Draht ge-
staucht wird.

[0022] Der Verschiebemechanismus 32 umfasst ein 
rechtwinklig ausgebildetes Verschiebesteuerelement 
34, das mit einem Paar zueinander beabstandeter, in 
Längsrichtung verlaufender Durchführungen 36 und 
38, die parallel zueinander angeordnet sind, gebildet 
ist. Angesenkte Hohlräume 40 und 42 sind in zuein-
ander versetzten, gegenüberliegenden Enden der 
Durchführungen gebildet, um jeweilige Schultern 44
und 46 zu bestimmen. Ein Paar beabstandeter und in 
Längsrichtung ausgerichteter Lagerstifte 48 und 50
(Fig. 2) stehen in seitlicher Richtung von der Seite 
des Elements hervor und sind einander ergänzend 
ausgebildet, um mit dem Schlitz 17 des Griffes ver-
schiebbar in Eingriff zu treten. Eine Daumensteue-
rung 52 ist an den Stiften befestigt, um das Element 
daran zu hindern, sich von dem Schlitz zu lösen, und 
um auf manuell ausgeübte Kräfte hin zu reagieren, 
um so den Steuermechanismus linear entlang der 
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Schlitzbahn zu betätigen.

[0023] Bezugnehmend auf die Fig. 3 ist eine Auf-
nahmevorrichtung 60 mit dem Verschiebemechanis-
mus über die Steuerdrähte 18 und 20 gekoppelt, um 
selektiv die proximalen Enden der Steuerdrähte an-
zubringen. Die Aufnahmevorrichtung weist eine dreh-
bare Rolle 62, um die auf das Verschiebeelement 34
ausgeübte Kraft auf den Steuerdraht 20 zu richten, 
und ein Paar Vorspannelemente 68 und 70 auf. Die 
Rolle umfasst eine am Umfang vorgesehene Nut 
(nicht gezeigt) und wird drehbar von einer Achse 66
gelagert, die im hinteren Teil innerhalb des Grifffa-
ches 15 befestigt ist. Die Achse ist hinter dem Schlitz 
17 angeordnet und derart ausgerichtet, dass die Rol-
le eine Rollenebene parallel zu der Bahn der Steuer-
drähte 18 und 20 bildet.

[0024] Die Vorspannelemente 68 und 70 umfassen 
jeweilige Schäfte, oder dünnwandige Rohre 72 und 
74, die in den Durchführungen 36 und 38 verschieb-
bar befestigt sind. Die Rohre 72 und 74 umfassen je-
weilige Anschläge 76 und 78 an den proximalen En-
den der Rohre, welche bezüglich ihres Durchmes-
sers übergroß ausgebildet sind. Die Rohre sind mit 
den proximalen Enden der jeweiligen Steuerdrähte 
18 und 20 durch Gesenkdrücken, das bei der Monta-
ge des Steuermechanismus durchgeführt wird, ver-
bunden.

[0025] Weiter bezugnehmend auf die Fig. 3 bein-
haltet ein besonders vorteilhaftes Merkmal der vorlie-
genden Erfindung eine aktive Antidurchhangsfunkti-
on. Um diese Fähigkeit zu realisieren, umfassen die 
Vorspannelemente 68 und 70 jeweilige Schraubenfe-
dern 80 und 82, die außerhalb der jeweiligen dünn-
wandigen Rohre 72 und 74 verschiebbar angeordnet 
sind. Die Federn sind in den gesenkten Hohlräumen 
40 und 42, welche in den Durchführungen 36 und 38
gebildet sind, untergebracht. Im installierten Zustand 
werden die Federn in Kompression zwischen den 
Schultern 44 und 66 und den Schaftanschlägen 76
und 78 gehalten. Die Federkonstanten der Federn 
sind derart, dass sie in der Lage sind, einen geringen 
Zug auf die Drähte auszuüben, um so einen Durch-
hang aufzunehmen, sie sind aber unterhalb eines 
Wertes, bei dem sie eine Auslenkung des Katheter-
schaftes bewirken würden.

[0026] Die Montage des Steuermechanismus 30
weist ziemlich einfache Maßnahmen auf, die den 
Fachleuten bekannt sind. Im Allgemeinen werden die 
proximalen Enden der Drähte abgemessen und auf 
unterschiedliche Längen zugeschnitten, um so die 
Rolle 62 aufzunehmen, wenn die jeweiligen Steuer-
drähte 18 und 20 bereits an den distalen Enden des 
Katheterschaftes 16 verankert sind. Entsprechend 
wird ein Draht 20 um die Rollennut gelegt und durch 
die untere Durchführung 38 geführt, die in dem Ver-
schiebeelement 34 gebildet ist. Das Ende des Drah-

tes wird auf den Schaft des dünnwandigen Rohres 74
gesenkgedrückt, wobei die Schraubenfeder 82 be-
reits entlang diesem angeordnet ist. Der Draht 18
wird anschließend mit dem Verschiebeelement ge-
koppelt, indem er durch die obere Durchführung 36
geführt und an den anderen Schaft des dünnwandi-
gen Rohres 72 gesenkgedrückt wird.

[0027] Im Anschluss an die anfängliche Montage 
des Steuermechanismus an die Steuerdrähte 18 und 
20 muss eine Kalibrierung des Mechanismus in Be-
zug auf die erwünschte direktionale Auslenkung vor-
genommen werden. Kalibrierungsverfahren sind aus 
dem Stand der Technik bekannt, beinhalten im Allge-
meinen jedoch, dass das Verschiebeelement in eine 
neutrale Position gebracht wird, ungefähr in der Mitte 
entlang des Griffschlitzes 17, und dass ein geringfü-
giger, vorbestimmter Zug auf die Steuerdrähte aus-
geübt wird, wobei der Schaft sich im Wesentlichen in 
einer geraden Ausrichtung befindet, wie dies in Fig. 6
dargestellt ist. Einstellvorrichtungen (nicht gezeigt) 
sehen ein korrigierbares Spannen der Drähte 18 und 
20 vor, um eine konstante und relativ äquivalente 
Spannung auf jeden der Drähte beizubehalten, um so 
die neutrale Position zu bestimmen. Ist diese neutrale 
Position ermittelt worden, wie in den Fig. 3 und Fig. 6
gezeigt ist, wird der Mechanismus linear in jede der 
äußersten Positionen verschoben, wie in den Fig. 4
bis Fig. 5 und Fig. 7 bis Fig. 8 gezeigt ist, wobei ge-
ringfügige Einstellungen, falls notwendig, vorgenom-
men werden, um ordnungsgemäße Auslenkungen zu 
bewirken.

[0028] Bei der Benutzung befindet sich die Kathete-
reinheit 12 normalerweise am Anfang in der kalibrier-
ten, entspannten oder neutralen Konfiguration, wie 
dies in den Fig. 3 und Fig. 6 gezeigt ist. Eine visuelle 
Überprüfung des neutralen Zustandes kann durch 
einfache Bezugnahme auf die Position der Daumen-
steuerung 52 vorgenommen werden, die normaler-
weise in der Mitte entlang des Schlitzes 17 positio-
niert ist. Der Katheter kann anschließend in einen re-
lativ kleinen Einschnitt gebracht werden, der in der 
Vaskulatur gebildet ist, um den erwünschten Zielbe-
reich zugänglich zu machen.

[0029] Ist er in den Körper eingeführt, kann die dis-
tale Spitze des Katheters bewegt werden, indem die 
Daumensteuerung nach vorne oder nach hinten ent-
sprechend der erwünschten Auslenkungsrichtung 
verschoben wird. Bezugnehmend nun auf die Fig. 4
verschiebt eine anfänglich nach hinten gerichtete 
Kraft, die auf die Daumensteuerung 52 ausgeübt 
wird, das Verschiebeelement 34 linear, um nach hin-
ten gerichtet den oberen Anschlag des dünnwandi-
gen Rohres 76 in Eingriff zu bringen. Eine weiter an-
haltende, nach hinten gerichtete Vorwärtsbewegung 
des Verschiebeelements bewirkt, dass das dünnwan-
dige Rohr an dem Draht entlang der gleichen Rich-
tung zieht und so eine Zugkraft auf den Draht ausübt, 
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was zu einer direktionalen Auslenkung des Katheter-
schaftes führt, wie dies in den Fig. 4 und Fig. 7 ge-
zeigt ist.

[0030] Ein besonders vorteilhaftes Merkmal der vor-
liegenden Erfindung ist in den Fig. 4 und Fig. 5 ge-
zeigt. Mit besonderer Betonung auf die Fig. 4 wird 
eine proximale Bewegung des Verschiebeelements 
34 von dem unteren dünnwandigen Rohr 74 nicht be-
hindert, da der diesem zugeordnete Anschlag 78 sich 
an dem distalen Ende befindet. Auf die Verschiebe-
bewegung des Elements 34 entlang des unteren 
Rohres hin wird die zusammengedrückte Schrauben-
feder 82 expandiert, die in dem Hohlraum der unteren 
Durchführung 42 untergebracht ist, während der Ab-
stand zwischen der Schulter 46 und dem Anschlag 
78 zunimmt. Die Gesamtwirkung der Feder hält einen 
positiven Zug auf den Draht 20 aufrecht, der diesen 
vor einem Verziehen oder Stauchen bewahrt, wäh-
rend der andere Draht 18 den Katheter auslenkt. Da 
ein Verziehen des Drahtes 20 vermieden wird, wird 
eine gemeinsame Ursache für die vorzeitige Ermü-
dung des Steuerdrahtes beseitigt, und die betriebsfä-
hige Nützlichkeit der Steuerdrähte wird im Wesentli-
chen verlängert.

[0031] Die verschiebbare Bewegung der Daumen-
steuerung in distaler Richtung drückt die untere Fe-
der 82 in den Hohlraum 42 zusammen. Da die Feder-
konstante der Feder geringer als diejenige ist, die für 
eine Auslenkung des Katheterschaftes notwendig ist, 
bleibt die Position des dünnwandigen Rohres 74 re-
lativ unverändert. Gleichzeitig übt der ausgelenkte 
Katheterschaft 16 (durch die proximale Betätigung 
der Daumensteuerung) eine entgegengesetzt gerich-
tete Zugkraft auf den oberen Draht 18 aus, die aus-
reichend ist, um die obere Feder 80 in dem Hohlraum 
der oberen Durchführung 40 zu halten, bis die neutra-
le Position erreicht ist. Eine weiter anhaltende, distale 
Betätigung des Daumenelements 52 richtet das Ver-
schiebeelement 34 in distaler Richtung, um den unte-
ren Anschlag 78 des dünnwandigen Rohres in Ein-
griff zu bringen und den Draht 20 so unter Zug zu set-
zen, dass die Katheterspitze ausgelenkt wird. Die 
Fig. 5 und Fig. 8 stellen diesen Vorgang dar, wobei 
der Antidurchhang von dem oberen Vorspannele-
ment 68 herrührt, ähnlich zu dem voranstehend be-
schriebenen Vorspannelement 70.

[0032] Während der Steuermechanismus der vorlie-
genden Erfindung als die alleinige Vorrichtung zur 
Bewegung des Katheterschaftes beschrieben wor-
den ist, ist zu erkennen, dass ein oder mehrere zu-
sätzliche Steuermechanismen implementiert werden 
können, um die Erfindung zu ergänzen. Zum Beispiel 
können die Fähigkeiten der vorliegenden Erfindung 
durch einen drehbaren Steuermechanismus 80
(Fig. 1) ergänzt werden, der in unmittelbarer Nähe 
der Daumensteuerung 52 angeordnet ist, um eine 
lenkbare Steuerung zusätzlicher Steuerdrähte zu be-

wirken, die durch den Schaft verlaufen und an dem 
distalen Ende des Schafts verankert sind. Ein geeig-
neter, drehbarer Steuermechanismus ist in der 
co-anhängigen Anmeldung S/N 08/818,53 desselben 
Anmelders offenbart, die auf den Rechtsnachfolger 
der vorliegenden Erfindung übertragen wurde und 
hierdurch unter Bezugnahme enthalten ist.

[0033] Der Fachmann erkennt, dass viele Nützlich-
keiten und Vorteile durch den Steuermechanismus 
der vorliegenden Erfindung erzielt werden können. 
Von signifikanter Wichtigkeit ist die Fähigkeit des Ver-
schiebemechanismus, einen ausgewählten Draht un-
ter Zug zu setzen, um den Katheterschaft auszulen-
ken, ohne dass der andere Draht gestaucht wird. 
Dies verlängert die betriebsfähige Nützlichkeit der 
Steuerdrähte, indem eine Ermüdung der Steuerdräh-
te aufgrund des sich wiederholenden Verziehens der 
Drähte, falls diese durchhängen oder gestaucht wer-
den, minimiert wird.

[0034] Überdies verbessert das Implementieren ei-
ner Aufnahmevorrichtung, um aktiv einen vorbe-
stimmten Zug auf jeden der Drähte ständig aufrecht 
zu erhalten, weiter die Anti-Durchhangsfähigkeit des 
Verschiebemechanismus.

[0035] Während die Erfindung insbesondere in Be-
zug auf bevorzugte Ausführungsformen derselben 
gezeigt und beschrieben worden ist, erkennt der 
Fachmann, dass verschiedene Änderungen bezüg-
lich der Form und Details vorgenommen werden kön-
nen, ohne dass der Bereich der Erfindung verlassen 
wird.

Patentansprüche

1.  Steuermechanismus (30) zum Betätigen von 
einem Paar Steuerdrähte (18, 20), die jeweils distale 
Abschnitte besitzen, welche an dem distalen Ende ei-
nes lenkbaren Katheterschafts verankert sind, ent-
sprechend vorbestimmter, direktionaler Auslenkun-
gen des Katheters, bei dem die Steuerdrähte in 
Längsrichtung durch den Katheter verlaufen und je-
weils proximale Enden besitzen, und bei dem ein Ver-
schiebemechanismus (32) vorgesehen ist zum Kop-
peln an die proximalen Enden der Steuerdrähte, ge-
kennzeichnet durch eine federbelastete Aufnahme-
vorrichtung (60, 62, 68, 70, 72, 74), die zum Koppeln 
an jeden Steuerdraht vorgesehen ist derart, dass der 
Verschiebemechanismus entlang einer linearen 
Bahn verschiebbar ist, um Zug auf einen ausgewähl-
ten Draht auszuüben, um so das distale Ende auszu-
lenken, während ein Durchhang in dem anderen 
Draht mit der federbelasteten Aufnahmevorrichtung 
aufgenommen wird.

2.  Steuermechanismus nach Anspruch 1, bei 
dem:  
die Aufnahmevorrichtung eine Rolle umfasst, die ei-
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nen der Steuerdrähte drehbar lagert; und  
der Verschiebemechanismus ein Verschiebesteuere-
lement umfasst, das zwischen der Rolle und dem Ka-
theterschaft angeordnet ist, um wahlweise die proxi-
malen Enden der Drähte zu sichern.

3.  Steuermechanismus nach Anspruch 1, bei 
dem:  
die Aufnahmevorrichtung jeweilige federbelastende 
Elemente umfasst, die wahlweise die proximalen En-
den der Steuerdrähte sichert und betriebsmäßig ei-
nen vorbestimmten Zug auf die Kabel aufrecht erhal-
ten, wenn der Verschiebemechanismus sich in eine 
ausgewählte lineare Richtung bewegt, um einen aus-
gewählten Draht unter Zug zu setzen, um so ein Ab-
knicken zu minimieren.

4.  Steuermechanismus nach Anspruch 3, bei 
dem:  
das Verschiebeelement mit jeweiligen Durchführun-
gen gebildet ist, die parallel relativ zu den Drähten 
angeordnet sind und gegenüberliegend angeordnete 
Hohlräume besitzen, die innenseitig durch jeweilige 
Schultern verbunden sind zum Aufnehmen der jewei-
ligen Vorspannelemente; und  
bei dem der Aufnahmemechanismus umfasst  
jeweilige Schafts, die an den jeweiligen proximalen 
Enden der Drähte angebracht sind, wobei die Schafts 
entsprechend ausgebildet sind, um teleskopisch in 
Eingriff mit den jeweiligen Durchführungen in gegen-
überliegend paralleler Anordnung zu treten und je-
weilige distale Anschläge besitzen, und  
jeweilige Vorspannelemente, die verschiebbar ent-
lang der Schafts angeordnet sind, um in den Hohlräu-
men aufgenommen zu werden, und die in Kompres-
sion zwischen den jeweiligen Schultern und den An-
schlägen gehalten werden, um einen vorbestimmten 
Zug auf die Drähte in einer neutralen Position zu bil-
den, und die betriebsmäßig, wenn das Verschiebee-
lement sich entlang einer ausgewählten Richtung 
vorwärts bewegt, um einen ausgewählten Anschlag 
in diese Richtung zu bewegen und einen entspre-
chenden Draht unter Zug zu setzen, in der Bewe-
gungsrichtung sich ausdehnen, um so den nicht-be-
wegten Anschlag in einem im Wesentlichen stati-
schen Zustand mit Hilfe der vorbestimmten Span-
nung auf dem nicht-ausgewählten Draht zu halten.

5.  Steuermechanismus nach Anspruch 1, bei 
dem  
der Verschiebemechanismus ein Steuerelement um-
fasst, das entlang einer linearen Bahn, die im We-
sentlichen parallel zu den Steuerdrähten ist, ver-
schiebbar ist, und  
die Aufnahmevorrichtung die proximalen Enden des 
Steuerdrahtes sichert und betriebsmäßig, wenn der 
Verschiebemechanismus sich in einer ausgewählten 
linearen Richtung bewegt, um einen ausgewählten 
Draht unter Zug zu setzen und um das distale Ende 
des Katheters auszulenken, den Durchhang in dem 

anderen Draht aufnimmt.

6.  Steuermechanismus nach Anspruch 5, bei 
dem:  
die Aufnahmevorrichtung eine Rolle umfasst, die 
drehbar einen der Steuerdrähte lagert; und  
der Verschiebemechanismus ein Verschiebesteuere-
lement umfasst, das zwischen der Rolle und dem Ka-
theterschaft angeordnet ist, um wahlweise die proxi-
malen Enden der Drähte zu sichern.

7.  Steuermechanismus nach Anspruch 5, bei 
dem:  
die Aufnahmevorrichtung ein federbelastendes Ele-
ment aufweist, um wahlweise die proximalen Enden 
der Steuerdrähte zu sichern und betriebsmäßig eine 
vorbestimmte Spannung auf den Kabeln aufrecht er-
hält, wenn der Verschiebemechanismus sich in einer 
ausgewählten linearen Richtung bewegt, um einen 
ausgewählten Draht unter Zug zu setzen, um so ein 
Abknicken zu minimieren.

8.  Steuermechanismus nach Anspruch 7, bei 
dem:  
das Verschiebesteuerelement mit jeweiligen Durch-
gängen gebildet ist, die parallel relativ zu den Dräh-
ten angeordnet sind und gegenüberliegend angeord-
nete Hohlräume besitzen, die innenseitig durch je-
weilige Schultern verbunden sind, um jeweilige Vor-
spannelemente aufzunehmen; und  
bei dem der Aufnahmemechanismus umfasst  
jeweilige Schafts, die an den jeweiligen proximalen 
Enden der Drähte angebracht sind, wobei die Schafts 
entsprechend ausgebildet sind, um teleskopisch in 
Eingriff mit den jeweiligen Durchgängen in gegenü-
berliegend paralleler Anordnung in Eingriff zu treten 
und jeweilige distale Anschläge besitzen; und  
jeweilige Vorspannelemente, die verschiebbar ent-
lang der Schafts angeordnet sind, um in den Hohlräu-
men aufgenommen zu werden, und die in Kompres-
sion zwischen den jeweiligen Schultern und den An-
schlägen gehalten werden, um einen vorbestimmten 
Zug auf die Drähte in einer neutralen Position zu bil-
den, und die betriebsmäßig, wenn das Verschiebee-
lement sich entlang einer ausgewählten Richtung 
vorwärts bewegt, um einen ausgewählten Anschlag 
in dieser Richtung zu bewegen und einen entspre-
chenden Draht unter Zug zu setzen, sich in der Be-
wegungsrichtung ausdehnen, um den nicht beweg-
ten Anschlag in einem im Wesentlichen statischen 
Zustand mit der vorbestimmten Spannung auf dem 
nicht-ausgewählten Draht zu halten.

9.  Lenkbarer Katheter nach Anspruch 1, des wei-
teren mit:  
einem drehbaren Steuermechanismus, umfassend  
ein Antriebselement, das drehbar um eine mittlere 
Achse ist; und  
eine Auslenkvorrichtung, die mit dem Antriebsele-
ment gekoppelt ist und ein Paar unabhängig vonein-
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ander drehbarer Rollen aufweist, die koaxial auf der 
mittleren Achse angeordnet sind, wobei die Rollen 
wahlweise auf eine direktionale Drehung des Antrieb-
selements responsiv sind, wenn das Antriebselement 
sich in einer ausgewählten radialen Richtung dreht, 
um einen ausgewählten Draht unter Zug zu setzen, 
während die andere Rolle den anderen Draht in ei-
nem statischen Zustand hält, wodurch eine Ermü-
dung des Steuerdrahts minimiert wird.

Es folgen 3 Blatt Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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