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(57) Hauptanspruch: Halterungs- und Flhrungsvorrichtung
fur ein endoskopisches Instrument (82), umfassend

eine erste, sich in einer ersten Ebene erstreckende, eine Fla-
che umgrenzende Fiihrungseinrichtung (20),

einen ersten, entlang der ersten Flhrungseinrichtung (20)
verfahrbaren Schlitten (26),

eine zweite, mit dem ersten Schlitten (26) verbundene, in ei-
ner zu dieser ersten Ebene senkrechten zweiten Ebene sich
erstreckende Flhrungseinrichtung (40),

einen zweiten, entlang der zweiten Flihrungseinrichtung (40)
verfahrbaren Schlitten (44),

eine mit dem zweiten Schlitten (44) verbundene, um ihre
Langsachse drehbare und in axialer Richtung bewegbare
Aufnahme (80) fiir das endoskopische Instrument (82),
Antriebseinheiten (28, 50, 64, 70) fir den ersten und den
zweiten Schlitten (26, 44) sowie fur die Aufnahme (80) fiir
das endoskopische Instrument (82) und

eine den Antriebseinheiten zugeordnete Steuerung,
dadurch gekennzeichnet, dass

zur Befestigung der ersten Fiihrungseinrichtung (20) auf der
Bauchdecke und zum individuellen Ausgleich von Héhenun-
terschieden als Adapter ein oder mehrere Klebeadaptertei-
le...
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Halterungs- und
Fihrungsvorrichtung fir ein endoskopisches Instru-
ment.

[0002] Bei Einsatz der laparoskopischen Operati-
onstechnik wird mindestens ein Endoskop mit bei-
spielsweise einer Kamera zur Erfassung und Sicht-
kontrolle verwendet, das wahrend des Eingriffs ge-
halten und nachgefuihrt werden muss. Das Endoskop
muss somit in verschiedene Schwenkstellungen ge-
bracht werden, damit der Operateur stets das ge-
winschte Bild, den geeigneten Bildausschnitt und die
geforderte Blickrichtung geliefert bekommt. Die Be-
dienung des Endoskops wird Ublicherweise von ei-
nem Assistenzarzt nach Anweisung des Operateurs
Ubernommen, wobei hierflr hohe Konzentration und
sehr gute Kommunikation erforderlich sind und der
Assistenzarzt ausschlieRlich hiermit beschéaftigt ist.

[0003] Daher hat das Bedlirfnis bestanden, die Posi-
tionierung und Halterung des Endoskops zu automa-
tisieren. Hierzu sind bereits Losungen vorgeschlagen
worden, bei denen das Endoskop oder ein anderes
laparoskopisches Instrument an einer seitlich vom
Operationstisch oder darliber angeordneten Halte-
rungseinrichtung befestigt ist. Nachteilig bei solchen
Anordnungen sind deren Raumbedarf, Kosten, auf-
wendige Sterilisierung sowie die Tatsache, dass der
Arbeitsbereich des Chirurgen eingeschrankt wird.

[0004] Die JP 2004129956 A, auf die sich der Ober-
begriff des Anspruchs 1 bezieht, offenbart eine Endo-
skophalterung, die seitlich vom Operationstisch in der
Position frei verstellbar angeordnet ist. Die Endosko-
phalterung umfasst einen an einem Stativ 26 montier-
ten Arm 24 und drei an diesem angebrachte Halte-
teile 34, 36 und 38, die in seitlicher, vertikaler und in
Langsrichtung bewegbar sind. Dies wird in den Figu-
ren mit den griechischen Buchstaben ®, 6 und y ge-
kennzeichnet. Gehalten wird das Endoskop am drit-
ten Halteteil. Eine Drehung des Endoskops ist durch
einen Doppelpfeil angedeutet. Fir den Antrieb sind
drei Motoren 54, 70 und 78 vorgesehen. Der Motor
54 beispielsweise ist mit einem Zahnstangentrieb 48,
56 gekoppelt.

[0005] Nachteilig bei einer Stativhalterung ist de-
ren Raumbedarf am Operationstisch. Muss wahrend
einer Operation ein anderer Trokarzugang gewahlt
werden, muss ein zusatzliches steriles Stativ vorge-
sehen und die Endoskophalterung samt Endoskop
dort angebracht werden. Wird ein dritter oder vierter
Trokarzugang bendtigt, wiederholt sich diese Proze-
dur. Die zugehdrigen MaRnahmen beanspruchen As-
sistenzpersonal und kosten Zeit.

[0006] In der DE 199 02 036 C1 ist eine Vorrichtung
zum Halten einer Trokarhllse in unterschiedlichen
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raumlichen Ausrichtungen beschrieben. Die Vorrich-
tung umfasst ein relativ zu dem Patienten positio-
nierbares Basisteil mit einem Verbindungsglied ver-
anderbarer Steifigkeit. Das Basisteil umschlief3t ein
Halteteil fir die Trokarhilse und kann so die Trokar-
hilse in einer gewlinschten Orientierung fixieren. Ei-
ne Anordnung ausschlie3lich an dem Korper des Pa-
tienten, d. h. auf die Bauchdecke aufgesetzt, kann
allein durch das Gewicht der Vorrichtung oder unter
Einsatz eines wieder I6sbaren Klebstoffs vorgesehen
werden.

[0007] Eine in der DE 100 55 293 A1 beschriebene
Vorrichtung zum Positionieren und Halten eines en-
doskopischen Instruments umfasst einen Halter mit
zwei bugelférmigen Elementen, die kreuzweise an-
geordnet sind und deren Enden jeweils der Korper-
oberflache des Patienten zugewandt sind. Die bi-
gelférmigen Elemente sind jeweils um eine durch ih-
re Enden verlaufende Achse schwenkbar. Das endo-
skopische Instrument ist in einem Einsatz im Uber-
lappungsbereich der beiden biigelférmigen Elemente
angeordnet, gefiihrt und gegebenenfalls fixierbar.

[0008] Fur Pick & Place-Anwendungen wurde ein
z. B. in Handling/01-02-2008, unter Kennziffer 219,
220 veroffentlichter sogenannter Galileo-Sphere-Ro-
boter mit einem Greifer mit mechanischem Handge-
lenk entwickelt, der sich besonders fur den Einsatz in
grolRen Arbeitsraumen eignet. Der Roboter mit Grei-
fer umfasst einen unteren ersten bogenférmigen, in
einer Ebene vorgesehenen Linearantrieb, der eine
volle Umdrehung des Greiferarms ermdglicht, und ei-
nen entlang dieser Bogenbahn, in einer dazu senk-
rechten Ebene verfahrbaren zweiten bogenférmigen
Antrieb fiir eine Schwenkbewegung des Greiferarms.
Eine mit einem Schlitten versehene Diagonalfiihrung
in der Ebene des ersten Linearantriebs, durch die
sich eine kardanische Aufhdngung des Greiferarms
ergibt, ermoglicht eine Verschwenkung um mehr als
68°. Aufgrund direkter Antriebstechnik kénnen Las-
ten bis 4 kg innerhalb eines Aktionsradius von 500
mm hochgenau und dynamisch bewegt werden.

[0009] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde,
eine Halterungs- und Fihrungsvorrichtung mit ge-
ringem Raum- und Geratebedarf zu schaffen, die
ein insbesondere automatisches Positionieren und
Nachfiihren einer Optik oder eines anderen endo-
skopischen Instruments wéhrend eines chirurgischen
Eingriffs ermdglicht sowie wenig personellen Bedie-
nungsaufwand und -zeit erfordert.

[0010] Diese Aufgabe ist durch die Erfindung bei
einer Halterungs- und Fuhrungsvorrichtung mit den
Merkmalen des Anspruchs 1 geldst. Vorteilhafte Wei-
terbildungen der erfindungsgeméafRen Halterungsvor-
richtung sind Gegenstand der Unteranspriche.
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[0011] Eine erfindungsgemale Halterungs- und
Fihrungsvorrichtung umfasst somit eine erste, sich
im wesentlichen in einer Ebene erstreckende, ei-
ne Flache umgrenzende FUhrungseinrichtung, ei-
nen ersten, entlang der ersten FUhrungseinrichtung
verfahrbaren Schlitten, eine zweite, mit dem ersten
Schlitten verbundene, sich in einer zu dieser senk-
rechten Ebene erstreckende Flhrungseinrichtung,
einen zweiten, entlang der zweiten FUhrungseinrich-
tung verfahrbaren Schlitten, eine mit dem zweiten
Schlitten verbundene, um ihre Langsachse drehbare
und in axialer Richtung bewegbare Aufnahme fir das
endoskopische Instrument, Antriebseinheiten fir den
ersten und den zweiten Schlitten sowie fir die Auf-
nahme fiir das endoskopische Instrument und eine
den Antriebseinheiten zugeordnete Steuerung. Zur
Befestigung der ersten Fihrungseinrichtung auf der
Bauchdecke und zum individuellen Ausgleich von
Hoéhenunterschieden als Adapter sind ein oder meh-
rere Klebeadapterteile flir einen Ho6hen- und/oder
Seitenausgleich vorgesehend.

[0012] Fur Anwendungsfalle mit laparoskopischen
Instrumenten, die nur statisch fixiert werden mis-
sen, kann grundséatzlich der oben beschriebene Auf-
bau der Halterungs- und Fuhrungseinrichtung be-
nutzt werden. Da die Halterungs- und Fuhrungsein-
richtung keine Antriebe braucht, wenn die Instrumen-
te nicht bewegt werden mussen, sind dementspre-
chend die Antriebseinheiten und die diesen zugeord-
nete Steuerung durch eine Haltevorrichtung mit 18s-
barer Bremse ersetzt.

[0013] Die erfindungsgeméafie Halterungs- und Fih-
rungsvorrichtung umfasst eine integrierte Anordnung
des Endoskopantriebs dadurch, dass der zweite
Schlitten mit dem ersten Schlitten bewegungsmanig
gekoppelt ist. Dies ermdglicht einen kompakten Auf-
bau und damit dessen unmittelbare Zuordnung zum
Patienten, so dass umfangreiche Stltz- und Haltevor-
richtungen neben oder tiber dem Operationstisch ent-
behrlich sind. Zugleich ist der motorische Antrieb fir
die notwendigen x-y-z-Bewegungen bzw. Rotationen
und damit die automatische Nachfiihrung des Endo-
skops gewahrleistet. Des weiteren kdnnen die Bewe-
gungswege auf das Erforderliche beschrankt werden
und so die Bauteile kleinstmdglich verwendet wer-
den. Dem Operateur steht auf diese Weise ein grolder
Handlungsfreiraum zur Verfugung. Fir die Steuerung
kann z. B. eine Sprachsteuerung oder auch eine Sen-
sorsteuerung vorgesehen werden. So kann eine sich
an der Instrumentenspitze orientierende Sensorik mit
dem Antrieb gekoppelt sein.

[0014] Fir die erste Fuhrungseinrichtung ist ein Ad-
apter vorgesehen. Dieser wird nach Druckbeauf-
schlagung der Bauchdecke von innen her direkt auf
die Bauchdecke aufgebracht und die erste Fuhrungs-
einrichtung dann darauf befestigt. Gemal der Erfin-
dung sind fiir einen Hohen- und/oder Seitenausgleich
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sind als Adapter ein oder mehrere Klebeadaptertei-
le vorgesehen. Diese Adapterteile ermoglichen eine
Anpassung an die individuelle Gestalt der Bauchde-
cke bzw. Anatomie des Patienten. lhr entsprechend
werden unterschiedliche Abmessungen der Adap-
terteile gewahlt und die erste Fuhrungseinrichtung
selbst, deren Aufbau im Vergleich dazu komplex ist,
braucht dann nicht angepasst zu werden.

[0015] Besonders zweckmaRig ist die erste Fih-
rungseinrichtung kreisférmig ausgebildet. Sie kann
eine geschlossene Flache umgrenzen, aber auch
als Teilring (< 360°) ausgebildet sein, abhéngig von
den Gegebenheiten des geplanten Eingriffs. Durch
die Kreisgestalt ergibt sich eine besonders einfa-
che rdumlich Bewegungsbahn des Endoskops. An-
dere Ausgestaltungen des Verlaufs der ersten Fih-
rungsbahn (z. B. oval, elliptisch) sind, soweit es die
Steuerung des Antriebs erlaubt, auch méglich, wo-
bei abhangig z. B. von der Geometrie der Fihrung
die Antriebswege berechnet werden kénnen und so
die Gestaltungsmoglichkeiten der Fihrungseinrich-
tungen vergréRert sind.

[0016] Die zweite Fihrungseinrichtung ist vorzugs-
weise kreisférmig, was den Endoskopantrieb verein-
facht. Jedoch kann wie bei der ersten Flhrungsein-
richtung auch eine andere Bogenform oder sogar ge-
gebenenfalls lineare Gestalt gewahlt werden, wenn
dies der geplante Eingriff, die rdumlichen Bedingun-
gen bzw. die Antriebssteuerung erlauben.

[0017] Vorzugsweise Uberspannt die zweite Fih-
rungseinrichtung einen Kreisbogen von 90° + X°, wo-
bei X und damit die Endoskopbewegungswege an die
gewahlte Operationstechnik angepasst sind.

[0018] Vorzugsweise ist der Adapter in der H6hen-
abmessung flexibel ausgestaltet, so dass die Ana-
tomie des Patienten in Einem ausgeglichen werden
kann. Zugleich werden zweckmaRig in der Horizon-
talen in Abstanden Adapterpunkte fir die erste Fih-
rungseinrichtung vorgesehen. Der Adapter kann des
weiteren eine insbesondere verfestigbare Gelfillung
enthalten. Auf diese Weise lasst sich zunachst die
Anordnung der ersten Fuhrungseinrichtung optimal
ausrichten und kann dann in dieser Position fixiert
werden. Je nach den Erfordernissen kann die Ver-
festigung reversibel oder nicht reversibel sein. Alter-
nativ kdnnen auch andere physikalische (z. B. ma-
gnetische) oder chemische Mechanismen zur Fixie-
rung genutzt werden. Es kann auch eine magneti-
sche Befestigung der ersten Fihrungseinrichtung am
Adapter vorgesehen werden. Zusatzlich kénnen Fih-
rungsbolzen vorgesehen sein.

[0019] Bei einer bevorzugten Ausfliihrungsform der
Erfindung ist die erste und/oder zweite Flhrungs-
einrichtung als Hohlkdrper ausgebildet, wodurch das
Gewicht der Halterungs- und Fihrungsvorrichtung
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verringert ist und die Bauchdecke des Patienten we-
niger belastet wird. Als Material fir die so ausge-
stalteten FUhrungseinrichtungen kann z. B. Alumi-
nium- oder Magnesiumguss verwendet werden. Es
kann auch Kunststoff insbesondere als Vollmaterial,
d. h. fir Massivausfiihrungen, vorgesehen werden,
der sich leichter sterilisieren lasst.

[0020] Fir den Antrieb des ersten und/oder zwei-
ten Schlittens kann ein Linearmotorantrieb, des wei-
teren eine mechanische oder magnetische Verzah-
nung vorgesehen sein, die im letzteren Fall mit einem
entsprechend magnetischen Ritzel kdmmt. Alternativ
kann fir den ersten und/oder zweiten Schlitten ein
Reibradantrieb vorgesehen sein. Das Vorsehen der
Magnetverzahnung oder des Reibradantriebs ermdg-
lichen glattflachige Fuhrungsprofile, die ginstig fur
die Reinigung und Gewahrleistung der Sterilitat sind.

[0021] Die Erfindung wird im folgenden weiter an-
hand von Ausfiihrungsbeispielen und der Zeichnung
beschrieben. Diese Darstellung dient lediglich zur
Veranschaulichungszwecken und soll die Erfindung
nicht auf die konkret angegebenen Merkmalskombi-
nationen einschréanken. Es zeigen

[0022] Fig. 1 eine perspektivische schematische
Darstellung des Aufbaus einer Halterungs- und Fih-
rungsvorrichtung ohne Klebeadapterteil(e) fir einen
Hohen- und/oder Seitenausgleich gemal der Erfin-
dung,

[0023] Fig. 2 eine Frontalansicht der Halterungs-
und Fuhrungsvorrichtung von Fig. 1 und

[0024] Fig. 3 eine Draufsicht der Halterungs- und
Flahrungsvorrichtung von Fig. 1.

[0025] Im folgenden wird die in Fig. 1 bis Fig. 3 ge-
zeigte Halterungs- und Flhrungsvorrichtung fir ein
endoskopisches Instrument erldutert. Die Vorrichtung
umfasst als erste Flihrungseinrichtung einen als Ba-
sis dienenden Fuhrungskreisring 20 mit einer Hori-
zontalverzahnung 22 und einer Fihrungsnut 24 am
Innen- und AuRenumfang. Auf dem Fihrungskreis-
ring horizontal verfahrbar angeordnet ist ein erster
bzw. Horizontalschlitten oder Wagen 26 mit einem
Getriebemotor 28 mit Ritzel 30. Alternativ zu der Ver-
zahnung und dem Ritzel kdnnten auch beispielswei-
se eine Reibradflache und eine Rolle vorgesehen
sein, da die Positionierung nicht auf ein genau defi-
niertes Mal} abgestimmt sein muss, sondern nur ent-
sprechend der Vorgabe des Operateurs erfolgen und
nachgefahren werden muss.

[0026] Lediglich schematisch angedeutet ist die An-
ordnung des Flhrungskreisrings 20 auf der Bauch-
decke 2 eines Patienten. Zur Fixierung des gesam-
ten Aufbaus dient ein Adapter, hier in der Form eines
sterilen Doppelklebebands 10. Nicht dargestellt sind
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Adapter zum Ausgleich von Héhenunterschieden, die
nach den Erfordernissen zur Lagestabilisierung des
Flhrungskreisrings 20 vorgesehen werden.

[0027] Am Horizontalschlitten 26 sitzt als zweite
Flhrungseinrichtung ein vertikaler Armbogen 40 mit
einer Vertikalverzahnung 42, dessen Bogenmittel-
punkt Z im Zentrum unterhalb der Auflageebene des
Flhrungskreisrings 20 des Fuhrungskreisrings 20
liegt. Auf dem Armbogen 40 verfahrbar angeordnet
ist ein zweiter bzw. Vertikalschlitten oder Wagen 44
mit Fihrungsausnehmungen 46. Fir den Antrieb des
Vertikalschlittens 44 ist ein an einer Halterungsauf-
nahme 48 angebrachter Getriebemotor 50 mit Schne-
cke 52 und Ritzel 54 vorgesehen. Wie im Fall des
Fihrungskreisrings 20 kann statt einer Getriebever-
zahnung auch ein Reibrad-Rollenantrieb vorgesehen
sein.

[0028] Durch den Boden 56 des Vertikalschlittens 44
erstreckt sich eine Trokaraufnahme 80 bzw. Flihrung
fur die Videooptik, durch die ein zu filhrendes Endo-
skop 82 geflhrt ist und dessen weiterer Anschluss
bei 84 lediglich angedeutet ist. An einer inneren Fuh-
rungswand 58 des Vertikalschlittens 44 mittels Fuh-
rungsausnehmungen 60 gefihrt angeordnet ist ein
Linearschlitten 62. Der Linearschlitten 62 ist tUber ei-
nen an einer Halterungsaufnahme 63 angebrachten
Spindelgetriebemotor 64 und eine mit ihm in Eingriff
stehende Spindel 66 auf und ab verfahrbar, um das
Rein- und Rausfahren des Endoskops zu ermdgli-
chen. Die Trokaraufnahme 80 ist mit einem Zahn-
kranz 86 ausgestattet, der mit einem Ritzel 68 eines
Getriebemotors 70 fur die Trokarrotation in Eingriff
steht.

[0029] Die beschriebene Halterungs- und Fiihrungs-
vorrichtung erlaubt es, ein Endoskop 82 zu halten
und gesteuert zu bewegen. Die Notwendigkeit, die
Trokaraufnahme 80 in ihrer x-y-Position des Haut-
durchstiches positioniert zu fixieren und nur in die-
ser Position vertikal oder horizontal zu verschwenken
oder zu drehen oder um die eigene Achse zu rotieren
ist eingehalten. Insbesondere ist auch gewahrleistet,
dass der Schwenk- und Drehpunkt Z knapp unter der
Bauchdecke 2 liegt, um hier nur eine auf3erst geringe
Horizontalbewegung gegen das umliegende Gewebe
zu verursachen.

Patentanspriiche

1. Halterungs- und Fihrungsvorrichtung fiir ein en-
doskopisches Instrument (82), umfassend
eine erste, sich in einer ersten Ebene erstreckende,
eine Flache umgrenzende Fihrungseinrichtung (20),
einen ersten, entlang der ersten Flhrungseinrichtung
(20) verfahrbaren Schlitten (26),
eine zweite, mit dem ersten Schlitten (26) verbun-
dene, in einer zu dieser ersten Ebene senkrechten
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zweiten Ebene sich erstreckende Flhrungseinrich-
tung (40),

einen zweiten, entlang der zweiten FUhrungseinrich-
tung (40) verfahrbaren Schlitten (44),

eine mit dem zweiten Schlitten (44) verbundene, um
ihre Langsachse drehbare und in axialer Richtung be-
wegbare Aufnahme (80) flr das endoskopische In-
strument (82),

Antriebseinheiten (28, 50, 64, 70) fur den ersten und
den zweiten Schlitten (26, 44) sowie fir die Aufnahme
(80) fiir das endoskopische Instrument (82) und
eine den Antriebseinheiten zugeordnete Steuerung,
dadurch gekennzeichnet, dass

zur Befestigung der ersten Fihrungseinrichtung (20)
auf der Bauchdecke und zum individuellen Ausgleich
von Héhenunterschieden als Adapter ein oder meh-
rere Klebeadapterteile fir einen Hohen- und/oder
Seitenausgleich vorgesehen sind.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die erste Fihrungseinrichtung (20)
kreisformig ist.

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass die erste Flhrungseinrichtung
(20) eine geschlossene Flache umgrenzt.

4. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die erste FUhrungseinrichtung als Teil-
ring (< 360°) ausgebildet ist.

5. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass die zweite Flhrungs-
einrichtung (40) kreisférmig ist.

6. Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die zweite Fihrungseinrichtung (40)
ca. 90° eines Kreisbogens lberspannt.

7. Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Adapter fir die Anpassung an die
Patientenanatomie flexibel in der Hohenabmessung
ausgestaltet ist.

8. Vorrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dass der Adapter eine Gel-
fullung enthalt.

9. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Gelflllung verfestigbar ist.

10. Vorrichtung nach einem der Anspriche 1 bis
9, dadurch gekennzeichnet, dass eine magnetische
Befestigung der ersten FlUhrungseinrichtung am Ad-
apter vorgesehen ist.

11. Vorrichtung nach einem der Anspriche 1 bis
10, dadurch gekennzeichnet, dass die erste und/oder
zweite Fuhrungseinrichtung als Hohlkérper ausgebil-
det ist.
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12. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis
11, dadurch gekennzeichnet, dass fir den Antrieb
des ersten und/oder zweiten Schlittens (26, 44) eine
mechanische oder magnetische Verzahnung (22, 30;
42, 54) vorgesehen ist.

13. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis
12, dadurch gekennzeichnet, dass fir den Antrieb
des ersten und/oder zweiten Schlittens (26, 44) ein
Linearmotorantrieb vorgesehen ist.

14. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis
13, dadurch gekennzeichnet, dass fur den ersten
und/oder zweiten Schlitten ein Reibradantrieb vorge-
sehen ist.

Es folgen 3 Blatt Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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Fig. 2
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