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(54) Titlee MECHANICAL CONTROL SYSTEM FOR ENDOSCOPIC SURGERY

(54) Bezeichnung: MECHANISCHES FUHRUNGSSYSTEM FUR DIE ENDOSKOPISCHE CHIRURGIE

(57) Abstract

The control system proposed permits a surgical instrument whose shank
is held in the system, or a trocar cannula, to be moved directly to any location
within a double pyramid and held in that location, maintaining the point of
intersection of the pyramids, the so-called invariant point, which lies on the axis
of the shank, at all times. The distal end of the instrument held in the control
system can therefore reach any point on the surface of its associated pyramid.
When the instrument or cannula is simply moved within the double pyramid, no
rotation of the shank about its axis occurs. The rotation occurs separately.

(57) Zusammenfassung

Die Erfindung betrifft ein mechanisches Fiihrungssystem fiir die en-
doskopische Chirurgie. Ein in das System mit seinem Schaft eingespanntes
chirurgisches Instrument oder eine Trokarhiilse kann innerhalb einer Doppelpyra-
mide unter jederzeitiger Einhaltung des Pyramidenschnittpunkts, des sogen-
nanten invarianten Punkts, der auf der Schaftachse liegt, direkt in jede Stelle
gefahren und dort festgestellt werden. Das ferne Ende des eingespannten In-
struments erreicht daher jeden Punkt auf der Grundfidche der zugehérigen Pyra-
mide. Beim reinen Verfahren des Instruments oder der Hiilse innerhalb der
Bewegungsdoppelpyramide erfolgt keine Drehung des Schaftes um seine Achse.

| Die Drehung erfolgt gesondert.

. ]
-
—--8




Anmeldungen gemiss dem PCT verdffentlichen.

3TEEER02802032998

LEDIGLICH ZUR INFORMATION

Codes zur Identifizierung von PCT-Vertragsstaaten auf den Kopfbdgen der Schriften, die internationale

Osterreich
Australien
Barbados

Belgien

Burkina Faso
Buligarien

Benin

Brasilien

Belarus

Kanada

Zeatrale Afrikanische Republik
Kongo

Schweiz

Cbte d'Ivoire
Kamerun

China
Tschechoslowakei
Tschechische Republik
Deutschland
Dinemark
Spanien

Finnland
Frankreich

GA
GB
GE
GN
GR

EEE85<ERFRERERNARE

Gabon
Vereinigtes Kénigreich
Georgien

Guinea
Griechenland
Ungam

Ifand -

Italien

Japan

Keaya
Kirgisistan
Demokratische Volksrepublik Korea
Republik Korea
Kasachstan
Liechtenstein

Sri Lanka
Luxemburg
Lettland

Monaco
Republik Moldau
Madagaskar
Mali

Mongolei

Slowenien
Slowakei

Rt 3



WO 94/20035 PCT/EP94/00387

-1 -

Mechanisches Fithrungssystem fiir die endoskopische Chirurgie

Die Erfindung betrifft ein mechanisches Fiihrungssystem fiir die
endoskopische Chirurgie. Ein solches System dient der Unter-
stiitzung des Chirurgen beim Einsatz mehrerer chirurgischer In-
strumente.

Bei der endoskopischen Chirurgie, insbesondere in der minimal
invasiven Chirurgie (MIC), ist es unumginglich, den sogenann-
ten invarianten Punkt, das ist die Stelle, an der der Trokar
oder das endoskopische Instrument die menschliche Kérperober-
fldche durchdringt, einhalten zu kdnnen.

Bekannt sind mechanische Fiihrungssysteme zur Unterstiitzung bei
Operationen. Zum einen ist der C-Bogen eine bewdhrte Einrich-
tung, wie er z. B. als stereotaktischer Manipulator fiir Ein-

griffe am Glaskdrper Einsatz findet (siehe Druckschrift der
Firma Zeiss).

Mit dem C-Bogen ist der invariante Punkt einstellbar. Er liegt
auf der distalen Verlédngerung der Halterung und an der Stelle,
an der der Mittelpunkt des Bogens auf dieser Halterungsverlén-
gerung liegt. Das chirurgische Instrument ist an der Laufein-
richtung auf dem C-Bogen eingespannt und kann auf diesem ver-
fahren und an beliebiger Stelle festgestellt werden. So ist
zundchst mit dem distalen Ende des eingespannten Instruments
nur ein Kreisbogensektor kontinuierlich abfahrbar. Um einen
rdumlichen Schwenkbereich zu erhalten, muB zusitzlich der c-
Bogen um die Achse der Halterung verlingert werden. Dadurch
erst kann mit der Instrumentenspitze jeder Punkt auf einer ge-
schlossenen Kugelzone durch zwei aufeinanderfolgende Manipula-
tionen erreicht werden.

In einem Aufsatz von R. H. Taylor et al. wird unter dem Titel
"An Experimental System for Computer Assisted Endoscopic Sur-
gery" (verdffentlicht in RHT at YKTMH. LAN LIST PS processed
on 05/28/92 13:37:27 Dist) die Entwicklung eines Telerobotic
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Systems beschrieben. In Figur 2 (a) wird ein Fiilhrungssystem
skizziert, mit einem invarianter Punkt der sich auf der
Schaftachse des eingespannten Instruments, der gleichzeitig an
einer vorbestimmten Stelle des menschlichen Kérpers liegt, be-
findet.

Das Flihrungssystem hat eine Rotationshauptachse, um die zwei
libereinander liegende, kreisbogenférmige Schieneneinrichtun-
gen, um 90° gegeneinander verdreht, drehbar gelagert sind. Die
Mittelpunkte der Schieneneinrichtungen fallen mit dem invari-
anten Punkt zusammen. GemdB der Darstellung kann ein hohl-
kegelfdrmiger Bereich mit dem Instrumentenschaft abgefahren
werden. Bei Rotation um die Hauptachse des Filhrungssystems
dreht allerdings auch das eingespannte chirurgische Instru-
ment. Das Innere des Hohlkegels ist mit dem Instrumentenschaft
bis auf den invarianten Punkt nicht erreichbar, ohne das ge-
samte Filihrungssystem entsprechend zu schwenken. Die Feststel-
lung des Instruments bei einer eingenommenen Position ist mit
dieser Einrichtung zuverlissig m&glich.

Aus der DE 32 05 085 Al ist des weiteren ein mechanisches Fiih-
rungssystem fiir die endoskopische Chirurgie bekannt, bei dem
ein chirurgisches Instrument mit seinem Schaft derart ein-
gespannt werden kann, daB auf der Schaftachse zum distalen
Ende der Sonde hin ein Punkt unabhingig von der Position der
Sonde zum liegen kommt, nimlich der Kreismittelpunkt der
kreisbogenférmigen {ibereinander liegenden, um 99° gegeneinan-
der verdrehten und miteinander verbundenen Bogensegmente. An
beiden Bogensegmenten sind Feststeller vorhanden, um die Posi-
tion der Sonde zu fixieren. Durch Bewegung des Schlittens und
des Reiters auf den Bligeln sowie durch Verschieben des Ausle-
gers erhdlt die Spitze der Sonde einen Bewegungsraum, der die
Form einer rechteckigen Doppelpyramide hat, deren AusmaBe
durch die Abmessungen der Biigel und des Auslegers bestimmt
sind.
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Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein mechanisches
Filhrungssystem fiir die endoskopische Chirurgie, insbesondere
die minimal invasive Chirurgie bereitzustellen, mit dessen
Hilfe unter Einhaltung eines invarianten Punktes, der auf der
Instrumentenachse liegt, das distale Ende des Instrumentes si-
cher, zielgenau gefiihrt werden kann und andererseits an jeder
Position innerhalb dieses Bereichs unverriickbar fixiert werden
kann. Dariiber hinaus soll das Filhrungssystem fiir den Einbau in

ein komplexes medizinisches Manipulator- bzw. Robotersystem
geeignet sein.

Diese Aufgabe wird erfindungsgemdf durch die kennzeichnenden
Merkmale des Anspruchs 1 geldst. Die Unteranspriiche kennzeich-
nen weitere vorteilhafte Eigenschaften des erfindungsgemiBen
mechanischen Fiihrungssystem.

Durch zwei um 90° gekreuzt zueinander liegende Kreisbogensek-
toren, deren jeweiliger Kreismittelpunkt mit dem invarianten
Punkt zusammenfallen, und die innerhalb eines rechteckigen
Rahmens auf Kreissegmenten an den Rahmenwinden unabhingig von-
einander abrollen kénnen, kann ein am Kreuzungspunkt der bei-
den Bdgen iliber eine Filhrung eingespannter Instrumentenschaft
innerhalb eines Doppelpyramidenbereichs durch eine einzige Ma-
nipulation beliebig verfahren werden und durch eine Fixier-
mdglichkeit an der Fiihrung unverriickbar an jeder beliebigen
Position innerhalb dieses Rahmens festgestellt werden.

Wiahrend der Verschiebung des Instrumentenschafts auf den bei-
den Kreisbogensektoren fiilhrt das eingespannte Instrument nicht
automatisch eine Drehung um seine Schaftachse aus. Dies muB
durch eine gesonderte Handlung ausgefiihrt werden.

Der Aufbau des Rahmens kann derart leicht erweitert werden,
daf jeder auf zwei gegeniiberliegenden Kreissegmenten auflie-
gende Kreisbogensektor iiber einen Motorantrieb an der einen
Rahmenseite angetrieben werden kann und seine Position auf der
gegeniiberliegenden Rahmenseite erfast werden kann. Dadurch ist
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dieses System in eine Manipulator- oder Robotereinrichtung in-
tegrierbar, da der Rahmen ohne weiteres an einen Manipula-
torarm montiert werden kann. Durch einfache axiale Verschie-
bung des Instrumentenschaftes kann die Bewegungsdoppelpyramide
fiir den Schaft vorgegeben werden.

Ein Ausfilihrungsbeispiel der Erfindung ist in der Zeichnung
dargestellt und wird in folgendem beschrieben. Es zeigt:

Figur 1 das Trokarfiihrungssystenm perspektivisch;

Figur 2a das Trokarfiihrungssystem in der Draufsicht;

Figur 2b das Trokarfiihrungssystem im Schnitt;

Figur 2c das Trokarfiihrungssystem im Schnitt um 90° gedreht.

Im folgenden wird das mechanische Fiihrungssystem 1 an Hand
Prototypen erléutert. Das eingespannte chirurgische Instrument
2 war in diesem Fall eine Trokarhiilse 2. Die Figuren sind im
Prinzip gezeichnet, aus dem jeweils die Funktion sofort er-
sichtlich ist. Konstruktive Details sind der iibersichtlichkeit
halber nicht mit eingezeichnet.

Figur 1 zeigt das Trokarfiihrungssystem 1 in pespektivischer
Ansicht mitsamt dem Arbeitsbereich 3, der mit dem distalen
Ende des Trokars 2 erreicht werden kann. Der Hauptbestandteil
ist der rechteckige, hier quadratische Rahmen 4, an dessen
Seitenwdnden 5 die Kreissegmente 6, 7 angebracht sind. Einan-
der auf den Rahmenseitenwdnden 5 gegeniiberliegende Kreisseg-
mente 6 bzw. 7 sind auf gleicher H&he angebaut. Die Kreisseg-
mente 7 liegen etwas hdher als die Kreissegmente 6 und sind
jeweils von einem Bogensektor 9 bzw. 8, der kreisférmig ist,
Uberspannt. An den beiden Enden der jeweiligen Bogens 8 bzw. 9
befinden sich Laufeinrichtungen 10 oder Rollenlager 10, die
auf den zugehdrigen Kreissegmenten 6 bzw. 7 fahren kénnen bzw.
durch sie gefiihrt werden. Durch den HShenversatz der Kreisseg-
mente 6 und 7 sind die beiden Bdgen 8 und 9 auf ihnen unabhin-
gig voneinander bewegbar und kdnnen von einer Seitenwand 5 auf
die gegeniiberliegende gefahren werden.
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Eine Fiilhrung 13 verbindet die beiden iibereinanderliegenden B&-
gen 8 und 9 miteinander, und zwar derart, daB die beiden Bdgen
nach wie vor unabhdngig voneinander auf ihren jeweils beiden
Kreissegmenten 6, 7 verfahren werden kénnen. Hierzu besitzt
die Filhrung 13 zwei beziiglich der Fiihrungsachse 14 um 90° ge-
geneinander verdreht angebrachte Lauf- oder Rolleneinrichtun-
gen 15, 16 die auf den Bdgen 8, 9 gefiihrt rollen. Die Fithrung
13 hat an ihren beiden Rolleneinrichtungen 15, 16 je eine
Feststelleinrichtung, die unabhdngig voneinander betédtigt wer-
den kdnnen, so daB die Fiihrung entlang beiden Bdgen 8, 9
gleichzeitig oder nur entlang einem abrollen kann oder aber
festgestellt ist. Die Feststellung der Fithrung 13 auf einem
der Bégen 8 oder 9 oder auf beiden gleichzeitig kann an jedem
Punkt innerhalb des Bewegungsspielraums erfolgen.

Um einen invarianten Punkt 12 unterhalb des Rahmens in Figqur 1
einhalten zu konnen, sind die Radien der Kreissegmente 6, 7 an
den Rahmenwdnden 5 und die der beiden B&gen 8, 9 konstruktiv
abgestimmt. Der invariante Punkt 12 liegt damit fiir das Tro-
karfihrungssystem konstruktiv fest.

In die Fihrung 13 ist hier der Trokar 2 oder allgemein das
chirurgische Instrument mit seinem Schaft 2 eingespannt. Der
invariante Punkt 12 kommt auf der Achse 14 des Trokars 2, die
mit der Achse 14 der Filhrung 13 zusammenfillt, zum Liegen.
Durch die axiale Verschiebung des Trokars 2 ist der Arbeitsbe-
reich 3 in seiner Ausdehnung einstellbar, er kann dadurch ver-
gréBert oder verkleinert werden.Jeder Punkt innerhalb des Ar-
beitsbereichs ist entweder in zwei aufeinanderfolgenden
rechteckigen Schritten entlang der Bdgen 8, 9 oder durch einen
einzigen Bewegungsschritt auf dem kiirzesten Weg zum Zielort
erreichbar. Letzteres geschieht durch gléichzeitiges Verfahren
auf den beiden Bdgen 8, 9. Die Lage des invarianten Punktes 12
bleibt dabei unverdndert und ist gleichzeitig immer Radiusmit-
telpunkt der Kugelsektorfldche, die den Arbeitsbereich bildet.
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Die Draufsicht auf das Trokarfiilhrungssystem 1 ist in Fiqur 2a
schematisch dargestellt. Am Rahmen 4 am Innern der Seitenwinde
5 sitzen die sich gegeniiberliegenden Kreissegmente 6 bzw. 7.
Auf ihnen rollen gegeniiberliegende Laufeinrichtungen 10 bzw.
11 ab. Die sich gegeniiberliegenden Laufeinrichtungen 10 bzw.
11 sind starr liber den Bogen 8 bzw. 9 gekoppelt. Entlang die-
sen beiden Bdgen 8, 9 wird die Filhrung 13, in die der Trokar 2
eingespannt wird, zwangsgefiihrt. Die Fliihrung 13 ist innerhalb
des gestrichelt eingezeichneten Bewegungsbereichs 17 an jede
Position auf Umwegen oder auf dem kiirzesten Wege-einer Geraden
in dieser Projektion-fahrbar. Der Bewegungsbereich 17 inner-
halb des Rahmens liegt mit seinem Zentrum versetzt zum Zentrum
des Rahmens 4, wie die strichlierte Umrandung zeigt.

Hier wird ersichtlich, eine Feststellung der Rolleneinrichtung
16 an der Fihrung 13 erlaubt nur noch eine Bewegung der Fiih-
rung 13 auf dem Bogen 8 (in der Bildebene von .oben nach unten
bzw. umgekehrt). Dasselbe wiirde man erreichen. wenn die Lauf-
einrichtungen 10 festgestellt wiirden und die Rolleneinrichtung
16 geldst wdre. Bei Feststellung der anderen Lauf- 11 bzw.
Rolleneinrichtung 15 steht nur die andere freie Bewegungsmdg-
lichkeit zur Verfiigung.

Die Figuren 2a und 2b zeigen je einen Schnitt durch den Rahmen
4. Die Schnitte sind beziiglich der Achse des Rahmens 4 um 90°
gegeneinander verdreht. Aus ihnen werden die Radienverhilt-
nisse fiir die Kreissegmente 6, 7, die Bdgen 8, 9 ersichtlich.
Der Radiusmittelpunkt und damit der invariante Punkt 12 fiir
die Fl&che des Arbeitsbereichs 3, dem Bewegungsspiélraum des
distalen Trokarendes, als auch dem proximalen Ende ist jeweils
ein Sektor aus einer Kugelfldche deren Mittelpunkt der invari-
ante Punkt ist. Beide Kugelsektorflichen werden durch senk-
recht aufeinanderstoBende GroBkreissektoren berandet.

Eine des motorgetriebenen Verfahrens der Fiihrung 13 innerhalb
des Rahmens und damit auch eines eingespannten Instruments ist
in Figur 2a durch die gestrichelten Konturen eingezeichnet.
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Ein Motorantrieb 18 bzw. 19, der auBen am Rahmen 4 angebaut
ist, treibt {iber eine durchgehende Welle 22 bzw. 23 ein um das
Kreissegment 6 bzw. 7 umlaufenden Zahnriemen 24 bzw. 25 an. An
diesen Zahnriemen 24 bzw. 25 ist die Laufeinrichtung 10 bzw.
11 eingeklinkt und wird je nach Motordrehrichtung tiber das
Kreissegment in die eine oder andere Richtung gezogen. Am an-
dern Ende der Welle 22 bzw. 23 sitzt ein Positionsgeber 20
bzw. 21 ber den sténdig die Lage des Bogens 8 bzw. 9 inner-
halb des Rahmens 4 angezeigt wird. Somit ist die Bewegung als
auch die eigenommene Position der Filhrung stindig anzeigbar.
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1. Mechanisches Fiilhrungssystem filir die endoskopische Chirurgie
mit folgendem Aufbau: ‘

a)

b)

c)

ein in die Flihrung mit seinem Schaft eingespanntes chir-
urgisches Instrument hat den Bewegungsraum einer
rechteckigen Doppelpyramide,

die zusammenfallenden Pyramidenspitzen bilden einen in-
varianten Punkt, der auf der Schaftachse liegt,

das distale als auch proximale Ende des Schafts bewegt
sich je auf einer Kugelsektorfldche, wobei der jeweilige
Kugelmittelpunkt stets mit dem invarianten Punkt zusam-
menfdllt,

dadurch gekennzeichnet, daB

d)

e)

£)

das Filhrungssystem (1) aus einem rechteckigen Rahmen (4)
besteht, an dessen Innenwand an gegeniiberliegenden Sei-
ten (5) jeweils ein Paar gleichartiger Fithrungen (6)
bzw. (7) gleichartig angebracht sind, auf denen Laufein-
richtungen (10) bzw. (11) abrollen kdnnen,

einander gegeniiberliegenden Laufeinrichtungen (10) bzw.
(11) lber einen kreisférmiges Bogensegment (8) bzw. (9)
starr miteinander gekoppelt sind und der Radiusmittel-
punkt der beiden Bogensegmente (8, 9) in jeder Position
mit dem invarianten Punkt (12) zusammenfillt,

die beiden {ibereinander liegenden, um 90° gegeneinander
verdrehten, kreisférmigen Bogensegmente (8, 9) durch
eine Fihrung (13) im projizierten Schnittpunkt der bei-
den Bogensegmente (8, 9) verbunden sind, und die Fiihrung
(13) an beiden Bogensegmenten (8, 9) feststellbar ist.

Mechanisches Fiihrungssystem nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dag

der im Filihrungssystem (1) eingespannte Schaft (2) wihrend
der gefiihrten Bewegung auf den B&gen (8, 9) nicht automa-
tisch eine Drehung um die Schaftachse ausfiihrt, sondern
diese gesondert durchgefiihrt werden mu8.
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Mechanisches Fiihrungssystem nach Anspruch 2,

dadurch gekennzeichnet, dag

der im Fihrungssystem (1) eingespannte Schaft (2) in jeder
Position innerhalb der Bewegungsdoppelpyramide fixierbar
ist.

Mechanisches Filihrungssystem nach Anspruch,

dadurch gekennzeichnet, daBg

zwei {ilber einen Bogen (8) bzw. (9) gekoppelte Laufeinrich-
tungen (10) bzw. (11)iliber einen Motorantrieb (18) bzw. (19)
an einer der beiden Laufeinrichtung (10) bzw. (11) auf den
beiden zugehdrigen Kreissegmenten (6) bzw.(7) abrollbar sind
und an der anderen, iliber den Bogen (8) bzw. (9) gekoppelten
Laufeinrichtung (10) bzw. (11) eine Einrichtung (20) bzw.
(21) zur Positionserfassung angebracht ist.
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Fig. 2a
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Patent document Publication Patent family Publication
cited in search report date member(s) date
US-A-4883053 28-11-89 NONE
FR-A-1282623 NONE
EP-A-0416863 . 13-03-91 NONE
GB-A-922007 NONE
US-A-4592352 03-06-86 NONE
US-A-3262452 NONE
DE-A-3205085 23-09-82 AU-A- 7986682 19-08-82
FR-A- 2499399 13-08-82
GB-A- 2094590 15-09-82
57177738 01-11-82
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Intcs snalcs Aktenzeichen

PCT/EP 94/00387

A. KLASSIFIZIERUNG DES ANMELDUNGSGEGENSTANDES
IPK 5 A61B17/34 A61B19/00

Nach der Internationalen Patentkiassifikation (IPK) oder nach der nationalen Klassifikation und der IPK

B. RECHERCHIERTE GEBIETE
Recherchierter Mindestprifstoff (Klassifikationssystem und Kiassifikationssymboie )

IPK 5 A61B

Recherchicrte aber nicht zum Mindestpriifstoff gehorende Verdffentlichungen, soweit dicse unter dic recherchierten Gebiete fallen

Wiéhrend der internationalen Recherche konsuluerte elektronische Datenbank (Name der Datenbank und evil. verwendete Suchbegriffe)

C. ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN

Kategoric® | Bezcichnung der Veroffentlichung, soweit erforderlich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile Betr. Anspruch Nr.

Y US,A,4 883 053 (SIMON) 28. November 1989 1-4
siehe Spalte 3, Zeile 36 - Zeile 67

siehe Spalte 4, Zeile 63 - Spalte 5, Zeile
27; Abbildungen 5,6,10
Y FR,A,1 282 623 (ALEXANDRE) 18. Dezember 1-4
1961

siehe Seite 2, Spalte 2, Zeile 25 - Zeile
45; Abbildung 8

A EP,A,0 416 863 (WICKHAM) 13. Mirz 1991 1-4
siehe Anspriiche 1-6; Abbildungen 1-4,6
A GB,A,922 007 (CONNELLEY) 27. Mirz 1963 : 1-3
siehe Seite 2, Zeile 23 - Zeile 102;
Abbildungen 1-4

Weitere Veréffentlichungen sind der Fortsetzung von Feld C zu Siche Anhang Patentfamilie
entnchmen
* Besondere Kategoricn von angegebenen Verdffentlichungen ¢ T %%éwac Vc{)éffenﬂicmtnung, die n?fch t‘ljert? intergationa.lera Anrx:;ldedamm
g = . : . : ; ler dem Priorititsdatumn veroffentlicht worden ist und mit der
A ngr)ﬁnf?rlnl:ca‘l‘g 2%;:,:23?;25:{2:;‘ e:nflt;:;!:eg(:i\;t’l‘cchmk definiert, Anmecidung nicht kollidiert, sondern nur zumVerstindnis des der
’ ’ . ’ . ) Erfindung zugrundcliegenden Prinzips oder der ihr zugrundelicgenden
“E" élteres Dokument, das jedoch erst am oder nach dem internationalen Theorie fngcgzubm mg p grun &¢
Anmeldedatum verdffenticht worden ist "X Veroffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung]
"L" Verbffentlichung, die geeignet ist, einen Priorititsanspruch zweifelhaft er- kann allcin aufgrund dicser Verdffentlichung nicht als neu oder auf
schemnen zu lassen, oder durch dic das Veroffentiichungsdatum einer erfinderischer Tatigkeit heruhend betrachtet werden

anderen im Recherchenbericht genannten Verdffentlichung belegt werden »

soll oder dic aus einem anderen besonderen Grund angogeben ist (wic Y Veréffenttichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung]

kann nicht als auf erfinderischer Tétigkeit beruhend betrachtet

. ausgcfﬁhrt_) o ) L werden, wenn die Verdffentlichung mit einer oder mehreren anderen
O Veroffentlichung, die sich auf einc miindliche Offenbarung, Veroffentlichungen dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und
p ‘;:mc Benutzung, eine Ausstellung oder 3"301’0"'\“35"]2‘111“30" beﬂgh‘ " diese Verbindung fiir cinen l-‘aci:mann naheliegeng 15t

"P" Veroffentlichung, dic vor dem internationalen Anmeldedatum, aber nach .. A . . . .

dem heanspruchten Priorititsdatum veroffentlicht worden ist &" Veroffentlichung, dic Mitglied derselben Patentfamilie ist
Datum des Abschlusses der internationalen Recherche Absendedatum des internationalen Recherchenberichts

11. Juli 1994 28 0, %

Name und Postanschrift der Internationale Recherchenbehorde Bevolimachtigter Bediensteter

Europdisches Patentamt, P.B. 5818 Patentiaan 2
NL - 2280 HV Rijsw?’(l]c Tx. 31 651 |
Tel. (+ 31-70) 340-2040, Tx. 31 epo nl,
Fax: (+ 31-70) 340-3016 Moers, R

Formblatt PCT/ISA/218 (Blatt 2) (Juli 1992)
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Inte:  >nales Aktenzeichen

PCT/EP 94/00387

C(Fortsetzung) ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN

September 1982

in der Anmeldung erwahnt

siehe Seite 35, Zeile 1 - Seite 36, Absatz
1; Abbildung 10

Kategoric® | Bezeichnung der Verdffentlichung, soweit erforderlich unter Angabe der 1n Betracht kommenden Teile Betr. Anspruch Nr.

A US,A,4 592 352 (PATIL) 3. Juni 1986 1-3
siehe Zusammenfassung; Abbildung 1

A US,A,3 262 452 (HARDY) 26. Juli 1966 1
siehe Spalte 3, Zeile 8 - Zeile 25;
Abbildung 9

A DE,A,32 05 085 (N.Y.UNIVERSITY) 23. 1

Formblatt PCT/ISA/210 (Fortsetzung von Blatt 2) (Juli 1992)
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Angaben zu Verdffentlichu.. jen, die zur selben Patentfamilie gchoren

Inter onales Aktenzeichen

PCT/EP 94/00387

Im Recherchenbericht Datum der Mitglied(er) der Datum der
angefiihrtes Patentdokument Veroffentlichung Patentfamilie Veroffentlichung

US-A-4883053 28-11-89 KEINE

FR-A-1282623 KEINE

EP-A-0416863 . 13-03-91 KEINE

GB-A-922007 KEINE

US-A-4592352 03-06-86 KEINE

US-A-3262452 KEINE

DE-A-3205085 23-09-82 AU-A- 7986682 19-08-82
FR-A- 2499399 13-08-82
GB-A- 2094590 15-09-82
JP-A- 57177738 01-11-82

Formblatt PCT/ISA/210 (Anhang Patentfamilie)(Juli 1992)
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