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(54) Bezeichnung: DREHMOMENTBEGRENZENDER GRIFF FUR MEDIZINISCHES INSTRUMENT

(57) Zusammenfassung: Ein drehmomentbegrenzender
Griff fir ein medizinisches Instrument wird bereitgestellt,
der einen Werkzeugverbinder, einen Drehmomentkoppler
und ein hinteres Leistungsgehause einschlief3t. Der Griff be-
grenzt die Drehmomentmenge in eine Richtung, wahrend ein
maximales Drehmoment in die entgegengesetzte Richtung
erlaubend. In einem Aspekt kann der drehmomentbegren-
zende Griff einen Antriebswelle bzw. -schaft enthalten, die
bzw. der mit einem Elektrowerkzeug oder alternativ mit ei-
nem Handgriff zur manuellen Handhabung abnehmbar ver-
bunden ist. 1
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Beschreibung
HINTERGRUND DER ERFINDUNG
Technisches Gebiet

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft im Allge-
meinen Griffe fur ein chirurgisches Instrument oder
Vorrichtung und insbesondere Schnelllése-Griffe fur
ein chirurgisches Instrument oder Vorrichtung, die die
Drehmomentmenge in eine Richtung begrenzen und
gleichzeitig ein maximales Drehmoment in die entge-
gengesetzte Richtung erlauben.

Hintergrundinformationen

[0002] Aktuelle Einweggriffe auf dem Markt neigen
dazu, sehr kostspielig zu sein. Viele der Griffe auf
dem Markt sind zur manuellen Handhabung zum
Zweck einer Drehmomentbegrenzung wéhrend zum
Beispiel Setzens einer Schraube in einen Knochen
konfiguriert, um Schaden an der Schraube oder dem
Antreiber oder Knochen zu verhindern. Ein zu gerin-
ges Drehmoment kann jedoch einer geringen anfang-
lichen mechanischen Implantatstabilitdt entsprechen,
und ein zu hohes Drehmoment kann zu Schaden an
der Schraube oder dem Antreiber oder sogar zu einer
vaskularen Knochennekrose fihren.

[0003] Daher besteht ein Bedarf an einem Griff, der
die Drehmomentmenge begrenzen kann, die an eine
Antriebswelle eines chirurgischen Instruments oder
Vorrichtung angelegt werden kann.

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

[0004] Kurz gesagt, der Griff, der gemaR einem oder
mehreren Aspekten der vorliegenden Erfindung kon-
struiert ist, erfillt den Bedarf zum Begrenzen der
Drehmomentmenge in eine Richtung, die auf eine
Antriebswelle bzw. -schaft eines chirurgischen In-
struments oder Vorrichtung durch Verwendung von
entweder manueller oder Leistungs-Torsion-Anwen-
dung angelegt werden kann.

[0005] In einem Aspekt der vorliegenden Erfindung
wird ein Gerat zum |ésbaren Halten eines chirurgi-
schen Werkzeugs bereitgestellt. Das Gerat enthalt ei-
nen Werkzeugverbinder, einen Drehmomentkoppler
und ein hinteres Leistungsgehduse. Der Werkzeug-
verbinder schliel3t eine Langsachse, ein proximales
Ende und ein distales Ende ein. Der Werkzeugver-
binder schliel3t weiterhin einen Werkzeugeingriffskor-
per und eine Montagestange ein, die sich langs ent-
lang der Langsachse vom Werkzeugeingriffskorper
zu dem distalen Ende erstreckt. Der Werkzeugein-
griffskérper schliel3t eine Werkzeugeingriffséffnung
an dem proximalen Ende ein, die mit einer Langs-
bohrung in Verbindung steht, die sich durch mindes-
tens einen Abschnitt des Werkzeugeingriffskorpers
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entlang der Langsachse erstreckt. Die Ladngsbohrung
ist konfiguriert, um mit dem chirurgischen Werkzeug
I6sbar gekoppelt zu werden.

[0006] Der Drehmomentkoppler schliel3t einen zy-
lindrischen Kérper ein, der ein Durchgangsloch und
eine AulRenflache definiert. Die Montagestange des
Werkzeugverbinders geht durch das Durchgangsloch
des zylindrischen Koérpers hindurch. Der Drehmo-
mentkoppler schlie3t weiterhin eine Vielzahl von Fin-
gern ein, die sich von der Aulenflache radial nach
aulen erstrecken.

[0007] Das hintere Leistungsgehause ist drehbar an
die Montagestange des Werkzeugverbinders an dem
distalen Ende gekoppelt. Das hintere Leistungsge-
hause schliel3t eine Langsachse, eine Kdérper und ei-
ne Antriebswelle bzw. -schaft ein, die sich langs ent-
lang der Langsachse von dem Kdorper des hinteren
Leistungsgehauses erstreckt. Der Kérper schlief3t ei-
nen Hohlraum, der eine Innenflache definiert, und ei-
ne Vielzahl von Zahnen ein, die radial nach innen von
der Innenflache vorspringen.

[0008] Wahrend einer Drehung des hinteren Leis-
tungsgehéuses in eine erste Richtung greift die Viel-
zahl von Fingern in die Vielzahl von Z&hnen schieb-
bzw. gleitbar ein, um das angelegte Drehmoment des
Drehmomentkopplers und des Werkzeugverbinders
von dem hinteren Leistungsgehduse zu begrenzen.
Wéhrend der Drehung des hinteren Leistungsgehau-
ses in eine zweite Richtung verhindert die Vielzahl
von Zéhnen eine Bewegung der Vielzahl von Fingern,
um ein maximal angelegtes Drehmoment des Dreh-
momentkopplers und des Werkzeugverbinders von
dem hinteren Leistungsgehduse zu erlauben.

[0009] In einem anderen Aspekt ist das hintere Leis-
tungsgehduse des Gerats zum |dsbaren Halten ei-
nes chirurgischen Werkzeugs abnehmbar an einen
Handgriff befestigbar.

[0010] Diese und andere Gegenstéande, Merkmale
und Vorteile dieser Erfindung werden aus der fol-
genden detaillierten Beschreibung der verschiede-
nen Aspekte der Erfindung in Verbindung mit den bei-
geflgten Zeichnungen klar werden.

Figurenliste

[0011] Die vorliegende Erfindung wird aus der hierin
nachstehend gegebenen detaillierten Beschreibung
und den beigeflgten Zeichnungen der bestimmten
Ausfuhrungsformen der vorliegenden Erfindung voll-
sténdiger verstanden werden, die jedoch nicht zur
Beschrankung der Erfindung, sondern nur zur Erlu-
terung, Veranschaulichung und zum Verstandnis die-
nen sollen.
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Fig. 1A zeigt eine perspektivische Explosions-
ansicht eines Griffs mit einem optionalen Hand-
griff, der gemaf einem oder mehreren Aspekten
der vorliegenden Erfindung konstruiert ist;

Fig. 1B zeigt eine Querschnittsansicht der per-
spektivischen Explosionsansicht, die in Fig. 1
dargestellt ist, die um neunzig Grad gegen den
Uhrzeigersinn gedreht und entlang der Ebene 1-
1 genommen ist;

Fig. 2A zeigt eine perspektivische Ansicht eines
Werkzeugverbinders fur einen Griff, der gemaf
einem oder mehreren Aspekten der vorliegen-
den Erfindung konstruiert ist,

Fig. 2B zeigt eine Querschnittsansicht des in
Fig. 2A dargestellten Werkzeugverbinders, die
um neunzig Grad im Uhrzeigersinn gedreht und
entlang der Ebene 2-2 genommen ist;

Fig. 2C zeigt eine Teil-Querschnittsansicht, die
ein Beispiel eines Kopplungsmechanismus ver-
anschaulicht, der ein distales Ende eines Werk-
zeugverbinders an einem hinteren Leistungsge-
hause befestigt, konstruiert gemafl einem oder
mehreren Aspekten der vorliegenden Erfindung;

Fig. 3A zeigt eine perspektivische Ansicht eines
Drehmomentkopplers fiir einen Griff, der geman
einem oder mehreren Aspekten der vorliegen-
den Erfindung konstruiert ist,

Fig. 3B zeigt eine Querschnittsansicht des in
Fig. 3A dargestellten Drehmomentkopplers, die
entlang der Ebene 3-3 genommen ist;

Fig. 4A zeigt eine perspektivische Ansicht eines
hinteren Leistungsgehauses fir einen Griff, der
gemal einem oder mehreren Aspekten der vor-
liegenden Erfindung konstruiert ist,

Fig. 4B zeigt eine Querschnittsansicht des in
Fig. 4A dargestellten hinteren Leistungsgehau-
ses, die entlang der Ebene 4-4 genommen ist;

Fig. 5A zeigt eine perspektivische Ansicht eines
Beispiels eines optionalen Handgriffs fiir einen
Griff, der gemaR einem oder mehreren Aspekten
der vorliegenden Erfindung konstruiert ist;

Fig. 5B zeigt eine Querschnittsansicht des in
Fig. 5A dargestellten Handgriffs, die um neunzig
Grad gegen den Uhrzeigersinn gedreht und ent-
lang der Ebene5-5 genommen ist;

Fig. 6A zeigt eine perspektivische Ansicht einer
alternativen Ausfuhrungsform eines Handgriffs
fur einen Griff, der gemaR einem oder mehreren
Aspekten der vorliegenden Erfindung konstruiert
ist;

Fig. 6B zeigt eine perspektivische Ansicht einer
alternativen Ausfiihrungsform eines Handgriffs
fur einen Griff, der gemaR einem oder mehreren
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Aspekten der vorliegenden Erfindung konstruiert
ist;

Fig. 6C zeigt eine perspektivische Ansicht einer
alternativen Ausfuhrungsform eines Handgriffs
fur einen Griff, der gemaf einem oder mehreren
Aspekten der vorliegenden Erfindung konstruiert
ist.

Fig. 7A zeigt eine Seitenansicht einer Ausfuh-
rungsform eines montierten Griffs mit einem Bei-
spiel eines optionalen Handgriffs, der gemal ei-
nem oder mehreren Aspekten der vorliegenden
Erfindung konstruiert ist;

Fig. 7B zeigt eine Querschnittsansicht des in
Fig. 7A dargestellten montierten Griffs, die um
neunzig Grad gegen den Uhrzeigersinn gedreht
und entlang der Ebene 7-7 genommen ist;

Fig. 8A zeigt eine Seitenansicht eines montier-
ten Griffs, der gemaf einem oder mehreren As-
pekten der vorliegenden Erfindung konstruiert
ist, zur Verwendung mit entweder einem op-
tionalen Handgriff oder einem Leistungs- bzw.
Elektrowerkzeug;

Fig. 8B zeigt eine perspektivische Querschnitts-
ansicht des in Fig. 8A dargestellten montierten
Griffs, die entlang der Ebene 8-8 genommen ist;
und

Fig. 8C zeigt eine Querschnittsansicht des in
Fig. 8A dargestellten montierten Griffs, die ent-
lang der Ebene 8-8 genommen ist.

DETAILLIERTE BESCHREIBUNG
DER ERFINDUNG

[0012] Die vorliegende Erfindung wird hierin nach-
stehend im Detail im Hinblick auf verschiedene bei-
spielhafte Ausfihrungsformen gemaR der vorliegen-
den Erfindung unter Bezugnahme auf die beigefiig-
ten Zeichnungen erdrtert. In der folgenden detaillier-
ten Beschreibung werden zahlreiche spezifische De-
tails dargelegt, um ein grindliches Verstandnis der
vorliegenden Erfindung bereitzustellen. Den Fachleu-
ten wird jedoch offensichtlich sein, dass die vorliegen-
de Erfindung ohne einige dieser spezifischen Details
ausgefiihrt werden kann. In anderen Fallen werden
bekannte Strukturen nicht im Detail dargestellt, um
eine unndtige Verschleierung der vorliegenden Erfin-
dung zu vermeiden.

[0013] Somit sind alle nachstehend beschriebe-
nen Implementierungen beispielhafte Implementie-
rungen, die bereitgestellt sind, um Fachleuten zu
ermoglichen, die Ausfiihrungsformen der Offenba-
rung herzustellen oder zu verwenden, und nicht da-
zu bestimmt sind, den Umfang der Offenbarung, der
durch die Anspriiche definiert ist, einzuschranken.
Wie hierin verwendet, bedeutet das Wort ,beispiel-
haft“ oder illustrativ oder ,Beispiel“ ,als ein Beispiel,
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Fall oder Veranschaulichung dienend®. Jede hier-
in als ,beispielhaft” oder ,illustrativ’ oder ,Beispiel“
beschriebene Implementierung und deren Ableitun-
gen ist nicht unbedingt und sollte nicht als bevor-
zugt oder vorteilhaft gegenliiber anderen Implemen-
tierungen ausgelegt werden. Darlber hinaus sollen
sich in der vorliegenden Beschreibung die Ausdru-
cke ,oben®, ,unten, Jlinks®, ,hinten®, ,rechts, ,vorne*,
,senkrecht, ,horizontal® und deren Ableitungen auf
die Erfindung beziehen, wie in Fig. 1A ausgerichtet.

[0014] Darlber hinaus ist nicht beabsichtigt, an ei-
ne dargelegte oder stillschweigende Theorie gebun-
den zu sein, die in dem vorhergehenden technischen
Bereich, im Hintergrund, in der kurzen Zusammen-
fassung oder der folgenden detaillierten Beschrei-
bung prasentiert ist. Es soll auch klar sein, dass
die in den beigefligten Zeichnungen gezeigten und
in der folgenden Beschreibung beschriebenen spe-
zifischen Vorrichtungen und Prozesse lediglich bei-
spielhafte Ausfliihrungsformen der erfindungsgema-
Ren Konzepte sind, die in den anhangenden Anspri-
chen definiert sind. Daher sind spezifische Abmes-
sungen und andere physikalische Merkmale, die sich
auf die hier offenbarten Ausfiihrungsformen bezie-
hen, nicht als einschrankend anzusehen, es sei denn,
die Anspriche geben ausdriicklich etwas anderes an.
Wahrend diese Erfindung durch Ausfiihrungsformen
in vielen verschiedenen Formen erflllt wird, sind ei-
ne oder mehrere Ausflihrungsformen der vorliegen-
den Erfindung in den Zeichnungen gezeigt und wer-
den hierin im Detail beschrieben werden, wobei zu
verstehen ist, dass die vorliegende Offenbarung als
beispielhaft fir die Grundsatze und Aspekte der Er-
findung anzusehen ist und nicht dazu bestimmt ist,
die Erfindung auf die dargestellten Ausfiihrungsfor-
men zu beschrénken. Der Umfang der Erfindung wird
in den beigefligten Anspriichen hervorgehoben.

[0015] Kurz gesagt, ein Griff, der gemaf einem oder
mehreren Aspekten der vorliegenden Erfindung kon-
struiert ist, stellt einen Schnell-Lose-Griff zur Verwen-
dung mit einem chirurgischen Instrument wie zum
Beispiel einem Bohreinsatz oder Schraubendreher
bereit, der die Drehmomentmenge in eine Richtung
begrenzt, wahrend er ein maximales Drehmoment in
die entgegengesetzte Richtung bereitstellt. Der Griff
kann manuell durch einen optionalen abnehmbaren
Handgriff oder durch Kraft bzw. Leistung mit einem
abnehmbar befestigten Elektrogerat betatigt bzw. be-
trieben werden.

[0016] Nun unter Bezugnahme auf Fig. 1A und
Fig. 1B ist eine perspektivische Explosionsansicht ei-
nes Griffs 1000 dargestellt, der gemall einem oder
mehreren Aspekten der vorliegenden Erfindung kon-
struiert ist. Wie in Fig. 1A und Fig. 1B veran-
schaulicht, kann Griff 1000 einen Werkzeugverbin-
der 200, einen Drehmomentkoppler 300, ein hinteres
Leistungsgehause 400 und einen optionalen Hand-
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griff 500 einschlielen. Jeder von Werkzeugverbin-
der 200, einem Drehmomentkoppler 300, einem hin-
teren Leistungsgehdause 400 und einem optionalen
Handgriff 500 teilen sich eine gemeinsame Langs-
oder Drehachse 1100. Der Griff ist konfiguriert, um
mit einem medizinischen Instrument oder Werkzeug
wie zum Beispiel einem Schraubenzieher oder Boh-
rer zu koppeln. In einem Beispiel wird ein Schrau-
bendreher oder Bohrer formschlissig und abnehm-
bar gegriffen oder an einen Kopplungsmechanismus
gekoppelt, der an einem proximalen Ende 212 des
Werkzeugverbinders 200 des Griffs 1000 bereitge-
stellt ist. Der Kopplungsmechanismus, von dem ein
Beispiel nachstehend detaillierter beschrieben wird,
ist konfiguriert, um das Drehmoment, das an Griff
1000 angelegt wird bzw. ist, auf das medizinische In-
strument oder Werkzeug (nicht dargestellt) zu tber-
tragen, das am Werkzeugverbinder 200 abnehmbar
befestigt ist.

[0017] Werkzeugverbinder 200, Drehmomentkopp-
ler 300 und hinteres Leistungsgehause 400 sind mon-
tiert und wahrend Verwendung nicht trennbar. Ein
Beispiel dieses Aufbaus bzw. Montage ist in Fig. 8A
veranschaulicht. Der Aufbau aus Werkzeugverbin-
der 200, Drehmomentkoppler 300 und hinterem Leis-
tungsgehause 400 kann sich leicht und abnehmbar
an Antriebsschaft 480 an dem distalen Ende 414
des hinteren Leistungsgehauses 400 an ein Leis-
tungsinstrument oder Werkzeug wie zum Beispiel ei-
nen kabellosen Leistungs- bzw. Elektrobohrer kop-
peln oder befestigen. Anstatt einer Befestigung an
einem Leistungsgerat oder Werkzeug kann der Auf-
bau aus Werkzeugverbinder 200, Drehmomentkopp-
ler 300 und hinterem Leistungsgehduse 400 auch
leicht und abnehmbar an einen optionalen Handgriff
500 fiir einen manuellen Betrieb wie zum Beispiel ma-
nuelles Einflhren einer Schraube koppeln oder be-
festigen. Handgriff 500 kann von einem Endbenutzer
entfernt oder hinzugefiigt werden, um zwischen Leis-
tungs- und manueller Torsion-Anlegung zu wechseln
bzw. Giberzugehen, die auf den Handgriff 1000 ange-
legt wird bzw. ist.

[0018] Fig. 2A und Fig. 2B veranschaulichen ein
Beispiel eines Werkzeugverbinders 200, der gemaf
einem oder mehreren Aspekten der vorliegenden Er-
findung konstruiert ist. Wie in Fig. 2A dargestellt,
schliel3t der Werkzeugverbinder 200 eine Langsach-
se 210, ein proximales Ende 212 und ein distales
Ende 214 ein. Wahrend der Montage bzw. Aufbaus
und Betriebs richtet sich die Langsachse 210 mit der
Léangsachse 1100 des Griffs 1000 aus. Werkzeug-
verbinder 200 schliet auch einen Werkzeug- oder
Instrumenteneingriffskérper 220, der sich vom proxi-
malen Ende 212 erstreckt, und eine Montagestange
240 ein, die sich langs vom Werkzeug- oder Instru-
menteneingriffskérper 220 zum distalen Ende 214 er-
streckt.
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[0019] Werkzeug- oder Instrumenteneingriffskdrper
220 schliel3t eine erste Seite 222 am proximalen
Ende 212 und eine zweite Seite 224 ein, von der
sich die Montagestange 240 davon erstreckt. Werk-
zeug- oder Instrumenteneingriffskérper 220 kann ei-
ne Langsbohrung 232 in Verbindung mit Werkzeug-
eingriffséffnung 230 einschlief3en, die durch mindes-
tens einen Abschnitt des Koérpers 220 entlang der
Langsachse 210 angeordnet ist und geformt ist, um
einen Antriebsschaft eines chirurgischen Werkzeugs
oder Instruments wie zum Beispiel eines Bohrers
oder eines Schraubendrehers aufzunehmen und ab-
nehmbar zu koppeln oder zu halten.

[0020] Es gibt viele Kopplungsmechanismen, die im
Fachgebiet bekannt sind, die ein chirurgisches Werk-
zeug oder Instrument wahrend Verwendung koppeln
oder halten. Als ein Beispiel wird ein Werkzeugan-
triebsschaft oder Ende eines chirurgischen Werk-
zeugs oder Instruments (nicht dargestellt) wie zum
Beispiel eines Bohreinsatzes oder Schraubendrehers
in der Langsbohrung 232 abnehmbar gegriffen oder
gekoppelt, die in Werkzeug- oder Instrumentenein-
griffskdrper 220 gebildet ist. Der Antriebsschaft des
chirurgischen Werkzeugs oder Instruments kann in
Langsbohrung 232 eingefiihrt werden, bis ein En-
de des Antriebsschafts oder ein Endes des Werk-
zeugantriebsschafts einen Anschlag 234 kontaktiert,
an welcher Stelle eine weitere Einfihrung verhin-
dert wird. In einem Beispiel, wenn der Werkzeug-
antriebsschaft vollstandig in die Langsbohrung 232
eingefiihrt ist, ist ein aktives Scharnier, das elas-
tisch bzw. belastbar an Korper 220 befestigt ist,
angepasst, um mit einer entsprechenden Nut oder
Einbuchtung an der AuBenflaiche des Werkzeugan-
triebsschafts zu kooperieren, der in Langsbohrung
232 des Werkzeug- oder Instrumenteneingriffskor-
pers 220 eingeflhrt ist. In diesem Beispiel kann das
aktive Scharnier durch eine Queréffnung zuganglich
sein, die in der Seitenoberflache des Werkzeug- oder
Instrumenteneingriffskérpers zum manuellen Eingriff
durch einen Benutzer gebildet ist. In alternativen Aus-
fihrungsformen kann Werkzeug- oder Instrumenten-
eingriffskdrper 220 eine Spannvorrichtung enthal-
ten, um den Werkzeugantriebsschaft abnehmbar zu
greifen. In anderen Ausfiihrungsformen kann Werk-
zeug- oder Instrumenteneingriffskérper 220 an den
Werkzeugantriebsschaft durch eine AO-, Vierkant-
Antrieb- oder Hydson-Typ Orthopadie-Instrumenten-
verbindung abnehmbar koppeln, die im Fachgebiet
bekannt ist.

[0021] Montagestange 240 enthdlt am distalen En-
de 214 einen Stander 250 und eine Kappe 260. Stan-
der 250 und Kappe 260 sind zur Aufnahme in ein
Durchgangsloch 432 konfiguriert, das in Halterbasis
430 des hinteren Leistungsgehduses 400 gebildet ist,
wie in Fig. 2C dargestellt. Stdnder 250 ist an der
Langsachse 210 befestigt und erstreckt sich entlang
der Langsachse 210 von Montagestange 240. Stan-
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der 250 kann eine Vielzahl von Querhéhen in Abhan-
gigkeit von besonderer Anwendung und den beson-
deren Abmessungen der Halterbasis 430 aufweisen.
Der veranschaulichte Stéander 250 weist im Allgemei-
nen eine zylindrische Form auf, kann in einer Vielzahl
von anderen Formen konfiguriert sein bzw. werden,
die mit der Form des Durchgangslochs 432 (iberein-
stimmen kénnen, das in der Halterbasis 430 des hin-
teren Leistungsgehauses 400 gebildet ist.

[0022] Kappe 260 erstreckt sich radial nach auf3en
vom oberen Abschnitt des Standers 250. Kappe 260
unterstitzt eine Kopplung der Montagestange 240
des Werkzeugverbinders 200 an Halterbasis 430 des
hinteren Leistungsgehauses 400 durch Hemmung ei-
ner Trennung des Standers 250 von der Halterba-
sis 430. Die veranschaulichte Kappe 260 weist eine
Querschnittsform auf, die im Allgemeinen &hnlich zu
der des Standers 250 zur Einfachheit einer Herstel-
lung ist, kann jedoch in einer Vielzahl anderer Quer-
schnittsformen konfiguriert sein bzw. werden, um im
Allgemeinen mit der Form des Durchgangslochs 432
in der Halterbasis 430 Ubereinzustimmen, wie unten
beschrieben. Kappe 260 erstreckt sich wiinschens-
werterweise Uber den Umfang des Standers 250
durch eine Lippe 268, um eine sichere Kopplung der
Montagestange 240 an der Halterbasis 430 zu unter-
stlitzen. Kappe 260 muss nicht den gesamten Stan-
der 250 umschreiben und kann nur ein oder mehre-
re radiale Elemente enthalten, das bzw. die sich ra-
dial vom Stander 250 nach aul3en erstreckt bzw. er-
strecken. Die Querdicke der Kappe 260 kann ausrei-
chend sein, um ihre strukturelle Funktion der Kopp-
lung der Montagestange 240 an der Halterbasis 430
ohne signifikantes Biegen oder Brechen auszufiih-
ren.

[0023] Eine Fase 262 kann an einer oberen periphe-
ren Kante der Kappe 260 gebildet sein, um eine Mon-
tage des Montagestange 240 zu unterstiitzen, wie
unten beschrieben. In einem Beispiel erstreckt sich
die veranschaulichte Fase 262 quer um eine Halfte
der Dicke der Kappe 260. In einer Ausflihrungsform
schlieRen Stander 250 und Kappe 260 weiterhin ein
Loch oder einen Schlitz 264 ein, das bzw. der sich axi-
al durch mindestens einen Abschnitt der Kappe 260
und des Standers 250 erstreckt. Loch oder Schlitz
264 erleichtert die Kopplung zwischen der Monta-
gestange 240 und der Halterbasis 430 Gber Durch-
gangsloch 432 in der Halterbasis 430 durch Erlauben,
dass sich Abschnitte der Kappe 260 radial nach in-
nen beugen, wenn Kappe 260 wahrend der Montage
durch das Durchgangsloch 432 gezwangt wird, wie
unten beschrieben.

[0024] Stander 250 hat wiinschenswerterweise eine
glatte Seitenflache 252, um ein Gleiten und Drehen
des Standers 250 relativ zur Halterbasis 430 zu er-
leichtern, so dass Stander 250 eine Lagerflache fir
die Halterbasis 430 bereitstellt. Lippe 268 der Kap-
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pe 260 kann eine flache Unterseite 266 einschlie3en,
um mit der Konfiguration einer Kontaktflache 438 der
Halterbasis 430 nach Durchgangsloch 432 (berein-
zustimmen, um eine biindige Oberflache und eine La-
gerflache zur Drehung des Werkzeugverbinders 200
relativ zum hinteren Leistungsgehause 400 bereitzu-
stellen, wie unten beschrieben. In dem veranschau-
lichten Beispiel weisen Stander 250 und Kappe 260
eine einteilige Konfiguration zur Einfachheit der Her-
stellung und Festigkeit auf. Stander 250 und Kappe
260 konnen jedoch alternativ eine zweiteilige Konfi-
guration aufweisen, die sich von Montagestange 240
erstreckt oder an ihr befestigt ist. Obwohl die Kom-
bination aus Stander 250 und Kappe 260 im Allge-
meinen pilzformig ist, kbnnen Stander 250 und Kap-
pe 260 im Allgemeinen auch T-formig, umgekehrt L-
férmig und dergleichen sein.

[0025] Stander 250 und Kappe 260 sind wiinschens-
werterweise in Einheit mit der Montagestange 240
zur strukturellen Festigkeit gebildet. Stdnder 250 und
Kappe 260 kénnen jedoch separate Komponenten
enthalten. Die veranschaulichten Sténder 250, Kap-
pe 260 und Durchgangsloch 432 der Halterbasis 430
weisen eine kreisférmige Konfiguration auf, wobei die
Langsachse von sowohl Stander 250, Kappe 260 als
auch Durchgangsloch der Halterbasis 430 mit der
Langsachse des Griffs 1100 ausgerichtet sind, so
dass der Werkzeugverbinder 200 zentral relativ zum
hinteren Leistungsgehduse 400 drehen kann.

[0026] In der veranschaulichten Ausfiihrungsform,
wie am besten in Fig. 2C dargestellt, weist die Hal-
terbasis 430 des hinteren Leistungsgehauses 400
ein Durchgangsloch 432 auf, dessen Grél3e bestimmt
und das konfiguriert ist, um Stander 250 aufzuneh-
men und bevorzugter, um im Allgemeinen mit der
des Standers 250 Ubereinzustimmen, so dass Werk-
zeugverbinder 200 relativ zum hinteren Leistungsge-
hause 400 um Stander 250 drehen kann. Das veran-
schaulichte Durchgangsloch 432 erstreckt sich durch
Halterbasis 430 und weist einen ersten Durchmesser
auf. Durchgangsloch 432 steht mit Halterraum 436 in
Verbindung, der einen zweiten Durchmesser aufwei-
sen kann. In einem Beispiel ist der erste Durchmes-
ser leicht gréfRer als der des Standers 250 und der
zweite Durchmesser des Halterraums 436 ist leicht
groRer als der der Kappe 260. Wie Stander 250 weist
Durchgangsloch 432 eine glatte Oberflache auf, um
die Reibung zu minimieren, wenn der Werkzeugver-
binder 200 gedreht wird. In einer Ausfihrungsform
kann eine Fase (nicht dargestellt) den unteren Ab-
schnitt des ersten Durchmessers des Durchgangs-
lochs 432 umschreiben, um die Montage der dreh-
baren Montagestange 240 des Werkzeugverbinders
200 zu unterstitzen, wie unten beschrieben.

[0027] Wenn montiert, sind Stander 250 und Kappe
260 eingefiihrt und quer in Durchgangsloch 432 vor-
gerrickt und an der Halterbasis 430 gesichert. Insbe-
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sondere ist Kappe 260 im Halterraum 436 der Halter-
basis.430 untergebracht, wobei die untere Oberfla-
che 266 der Lippe 268 der Kappe 260 im Allgemeinen
bindig mit der Kontaktflache 438 im Halterraum 436
ist. Fase 262, die die Kappe 260 umschreibt, erlaubt
der Kappe 260 zu verformen und durch Durchgangs-
loch 432 vorzuriicken, unterstitzt, in einigen Ausfuh-
rungsformen mit, zum Beispiel einer Fase (nicht dar-
gestellt), die den Eingang des Durchgangslochs 432
aus dem Hohlraum 440 umschreibt. Sobald Kappe
260 durch Loch 432 geht, versetzt sich Kappe 260
radial und springt zuriick in ihre urspriingliche Konfi-
guration und die untere Oberflache 266 der Lippe 268
greift mit Kontaktflache 438 im Halteraum 436 inein-
ander, wahrend Stander 250 sich durch Durchgangs-
loch 432 erstreckt. Durch diese Konfiguration kann
Werkzeugverbinder 200 dreihundertsechzig Grad re-
lativ zum hinteren Leistungsgehause 400 drehen.

[0028] Fig. 3A und Fig. 3B veranschaulichen ein
Beispiel eines Drehmomentkopplers 300, der gemaf
einem oder mehreren Aspekten der vorliegenden
Erfindung konstruiert ist. Drehmomentkoppler 300
schliefdt eine Langsachse 310, ein proximales Ende
312 und ein distales Ende 314 ein. Wahrend des Be-
triebs richtet sich die Ladngsachse 310 mit der Langs-
achse 1100 des Griffs 1000 aus. Drehmomentkoppler
300 enthalt auch einen im Allgemeinen zylindrischen
Kérper 320, der eine AulRenflache 324 aufweist und
ein Langsdurchgangsloch 322 definiert. Langsdurch-
gangsloch 322 ist konfiguriert und geformt, um wah-
rend der Montage die Montagestange 240 des Werk-
zeugverbinders 240 verschieb- bzw. gleitbar aufzu-
nehmen. Durchgangsloch 322 ist auch konfiguriert
und geformt, so dass Drehmomentkoppler 300 wah-
rend des Betriebs des Griffs 1000 gleichzeitig mit
dem Werkzeugverbinder 200 drehen wird.

[0029] Wie in Fig. 3A dargestellt, springt eine Viel-
zahl von Scharnieren oder Fingern 330 von der Au-
Renflache 324 radial nach aulien. In einer Ausfih-
rungsform, wie in Fig. 3A dargestellt, kbnnen sechs
Finger oder Scharniere 330 radial aquidistant um Au-
Renflache 324 beabstandet sein. Jedes Scharnier
oder Finger 330 schlieRt ein proximales Ende 332,
ein distales Ende 334, einen proximalen Abschnitt
340, der direkt an der AuRenflache 324 am proxima-
len Ende 332 befestigt ist und sich von der AulRenfla-
che 324 radial nach aulRen erstreckt, und einen dis-
talen Abschnitt 350 ein, der sich vom proximalen Ab-
schnitt 340 in Richtung zum distalen Ende 334 er-
streckt. Der proximale Abschnitt 340 kann eine Ab-
fangeinrichtung an dem Boden einschlie3en, um ei-
ne ringférmige Ausrundung 342 zu bilden. Die ring-
formige Ausrundung 342 stellt strukturelle Festigkeit
an Finger oder Scharnier bereit, um Scher- und an-
deren Kraften zu widerstehen, die sonst dazu ver-
ursachen kénnen, dass Finger oder Scharnier 330
von der AulRenflache 324 des Korpers 320 abbricht
oder sonst versagt. Der distale Abschnitt 350 kann
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sich in einem Winkel relativ zum proximalen Abschnitt
340 biegen und sich weiterhin umlaufend um oder fol-
gend dem Umfang eines Abschnitts des Kérpers 324
erstrecken. Der distale Abschnitt 350 kann auch ei-
ne radial nach aufden gerichtete Oberflache 352 ein-
schlie3en.

[0030] In einer Ausfihrungsform kann die Vielzahl
von Fingern oder Scharnieren 330 radial &quidistant
voneinander beabstandet sein, um den Eingriff zwi-
schen jedem Finger oder Scharnier 330 und den Zah-
nen 450 an der Innenflache 442 des Hohlraums 440
des Korpers 420 des hinteren Leistungsgehauses
400 zu erlauben. Jeder Finger oder Scharnier 330
ist elastisch bzw. belastbar, flexibel und radial nach
aufden von der Langsachse 310 des Drehmoment-
kopplers 300 vorgespannt. In einem Beispiel sind Fin-
ger oder Scharniere 330 integral mit Kérper 320 und
werden wahrend des gleichen SpritzgieRprozesses
gebildet. In alternativen Ausfiihrungsformen kénnen
Finger oder Scharniere 330 durch additive Fertigung
erzeugt werden oder metallische Elemente sein, die
zum Beispiel durch Insert-Molding an AufRenflache
324 des Drehmomentkopplers 300 montiert oder ge-
formt werden.

[0031] Ein Griff 1000, der gemaf einem oder meh-
reren Aspekten der vorliegenden Erfindung kon-
struiert ist, soll das angelegte Drehmoment zum
Schutz von Instrumenten vor Drehmomentiberlas-
tung einschranken bzw. begrenzen. Wahrend die ver-
anschaulichte Ausfiihrungsform sechs Finger oder
Scharniere 330 aquidistant voneinander um die Au-
Renflache 324 aufweisen kann, kann ebenso eine
Vielzahl von versetzten Abstanden verwendet wer-
den, um im Wesentlichen das gleiche Ergebnis oder
ein anderes gewulnschtes Ergebnis zu erzielen. Wei-
terhin kann die Anzahl der Finger/Scharniere 330
und/oder die Dicke und Breite jedes Fingers oder
Scharniers 330 von jedem Finger oder Scharnier 330
»=abgestimmt® werden oder in Abhangigkeit der Last
oder Kraft, die fiir eine besondere Anwendung (z.
B. gewiinschtes Drehmoment fiir Finger oder Schar-
niere 330 zum Uberwinden oder Passieren von Z&h-
nen 450 des hinteren Leistungsgehduses 400 in ei-
ne bestimmte Richtung) gewinscht ist, von jedem
Finger oder Scharnier stark variieren. Die besonde-
re Anzahl, Konfiguration und Design bzw. Gestaltung
der Vielzahl von Fingern oder Scharnieren 330 kann
variiert werden, um die verschiedenen Lasten oder
Kréfte, die benétigt oder gewlinscht werden kdénnen,
wahrend des Betriebs des Griffs 1000 dadurch unter-
zubringen, und beispielsweise einem Chirurgen oder
Benutzer zu vermitteln, dass ein gewlinschtes Dreh-
moment erreicht worden ist. Zum Beispiel sind die
Finger oder Scharniere 330 in Fig. 3A konfiguriert
und gestaltet, um ungefahr 1 N/m zu erfordern, um
Zahne 450 des hinteren Leistungsgehauses 400 bei
Verwendung einer 2,5 mm Schraube zu Uberwinden
oder passieren, um nicht die Schraube zu brechen.
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[0032] Fig. 4A und Fig. 4B veranschaulichen ein
Beispiel fur ein hinteres Leistungsgehause 400, das
gemal einem oder mehreren Aspekten der vorlie-
genden Erfindung konstruiert ist. Das hintere Leis-
tungsgehause 400 schliel’t eine Langsachse 410, ein
proximales Ende 412 und ein distales Ende 414 ein.
Wahrend des Betriebs richtet sich die Langsachse
410 wahrend der Montage und Verwendung mit der
Langsachse 1100 des Griffs 1000 aus. Wie in Fig. 4A
veranschaulicht, enthalt das hintere Leistungsgehau-
se 400 Korper 420, der sich vom proximalen Ende 41
erstreckt, eine Antriebsschaftbasis 470, die sich von
dem Korper 420 erstreckt, und einen Antriebsschaft
480, der sich von der Antriebsschaftbasis 470 langs
entlang der Langsachse 410 zum distalen Ende 414
erstreckt und an sie gekoppelt ist. Antriebsschaftba-
sis 470 koppelt oder halt Antriebsschaft 480 dauer-
haft.

[0033] Wiein Fig. 4A veranschaulicht, ist Korper 420
im Allgemeinen in zylindrischer Form, die eine zy-
lindrische Seitenwand 422 und eine Halterbasis 430
einschlieen kann, die zusammen eine Langshohle
440 definieren, die am proximalen Ende 412 offen
ist. Hohlraum 440 steht mit einem Halterraum 436
Uber Durchgangsloch 432 in Verbindung, das oben
beschrieben ist. Hohlraum 440 ist durch Innenflache
424 der Seitenwadnde 422 und Innenflache 434 der
Halterbasis 430 definiert. Halteraum 436 ist durch
Kontaktflache 438 und Antriebsschaft 470 definiert.

[0034] Wie in Fig. 4A und Fig. 4B dargestellt,
schlie3t die Innenflache 424 der Seitenwand 422 eine
Vielzahl von Zahnen 450 ein, die radial nach innen in
Richtung zur Langsachse 410 vorspringen. Die Viel-
zahl von Zahnen 450 ist radial aquidistant beabstan-
det oder in Intervallen in der Umfangsrichtung etwa
angeordnet und erstreckt sich axial an der Innenfla-
che 424 entlang der Langsachse 410. Wie in Fig. 8C
klar veranschaulicht, schlie3t jeder Zahn 450 eine ge-
neigte Oberflache 452 und eine Anschlagflache 454
ein. Geneigte Oberflache 452 winkelt sich radial nach
innen, um eine Rampe zu erzeugen. Stopp- bzw. An-
schlagflache 454 erstreckt sich von der Innenflache
424 radial nach aufen und im Wesentlichen quer zur
Langsachse 410. Ein Schlitz oder Raum 460 kann
durch Innenflache 424 zwischen einer Anschlagfla-
che 454 eines Zahnes 450 und einer geneigten Ober-
flache 452 eines angrenzenden bzw. benachbarten
Zahnes 450 gebildet werden bzw. sein.

[0035] Die besondere Anzahl, Konfiguration und Ge-
staltung der Vielzahl von Zadhnen 450 kann variiert
werden, um die verschiedenen Lasten oder Krafte,
die erforderlich oder gewlinscht werden kénnen, da-
durch wahrend des Betriebs des Griffes 1000 unter-
zubringen. Weiterhin kann die Anzahl von Zahnen
450 und/oder die Hbhe und Lange der geneigten
Oberflache 452 jedes Zahnes 450 von jedem Zahn
450 ,abgestimmt® werden oder in Abhangigkeit der
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besonderen Last oder Kraft, die fir eine besondere
Anwendung (z. B. gewlinschtes Drehmoment fiir Fin-
ger oder Scharniere 330 zum Uberwinden oder Pas-
sieren von Zahnen 450 des hinteren Leistungsgehau-
ses 400 in eine besondere Richtung) gewtinscht wird
bzw. ist, von jedem Zahn 450 stark variieren.

[0036] Antriebsschaft 480 kann konfiguriert und ge-
staltet sein, um mit verschiedenen Arten von Leis-
tungsinstrumenten zum Antreiben des Griffs 1000 zu
koppeln. Zum Beispiel, wie in Fig. 4A veranschau-
licht, enthalt Antriebsschaft 480 einen Sechskant-
Antriebsschaft, der ein Schnell-Verbindungsmerk-
mal einschliel3t. Ein Sechskant-Antriebsschaft-De-
sign stellt eine hohe Drehmomentiibertragung bereit
und muss nicht festgemacht werden. Ein Sechskant-
Antriebsschaft-Design erlaubt auch kein Rutschen,
das haufig bei geraden zylindrischen Antriebsschaf-
ten erlebt wird. In alternativen Ausfihrungsformen
kann der Antriebsschaft in Form anderer bekannter
Antriebsschaftformen sein, wie z.B. SDS-Antriebs-
schafte, gerade Antriebsschéafte, Vierkant-Antriebs-
schafte, Dreikant-Antriebsschafte oder dergleichen.
Antriebsschaft 480 kann auch gestaltet sein, um zum
Beispiel abnehmbar an Leistungsinstrumente gekop-
pelt zu werden, die eine aus einer AO-, Vierkant-
Antrieb- oder Huson®-Typ Orthopadie-Instrumenten-
verbindung enthalten.

[0037] Antriebsschaft 480 kann auch abnehmbar an
einen optionalen Handgriff gekoppelt werden bzw.
sein, der gemank einem oder mehreren Aspekten der
vorliegenden Erfindung konstruiert ist. Fig. 5 und
Fig. 5A veranschaulichen eine perspektivische bzw.
Querschnitts-Ansicht eines Beispiels eines optiona-
len Handgriffs 500, der gemaf einem oder mehreren
Aspekten der vorliegenden Erfindung konstruiert ist.
Wie in Fig. 5A veranschaulicht, kann Handgriff 500
einen Korper 520 einschlief3en, der eine Langsach-
se 510, ein proximales Ende 512 und ein distales En-
de 514 aufweist. Wahrend der Montage und des Be-
triebs richtet sich die L&dngsachse 510 mit der Langs-
achse 1100 des Griffs 1000 aus.

[0038] Ein Beispiel, wie in Fig. 5A veranschaulicht,
des Korpers 520 kann eine bauchige Form aufwei-
sen, die geeignet ist, von einer menschlichen Hand
gehalten zu werden. Andere Beispiele von Koérper-
formen fur Handgriff 500 sind in Fig. 6A-6C veran-
schaulicht, die zum Beispiel eine T-Griff-Konfigurati-
on (Fig. 6A), einen Pistolengriff (Fig. 6B) oder einen
Handbreiten-Griff (Fig. 6C) einschlieBen. Handgriff
500 kann auch in Form von z.B. einer Kugel oder an-
deren verschieden geformten Konfigurationen sein,
die es dem Benutzer ermdglichen, das Drehmoment
manuell auf das chirurgische Instrument oder Werk-
zeug anzuwenden, das an dem Griff 1000 befestigt
ist. In anderen Ausfuhrungsformen kann Handgriff
500 in Anwendungen fiir verschiedene kommerziel-
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le Marketingzwecke anpassbar sein, zum Beispiel in
Bezug auf Farbe, Musterung und Textur.

[0039] Korper 520 des Handgriffs 500 kann ein
leichtgewichtiges, kostengunstiges, biologisch iner-
tes Material aufweisen. In einem Beispiel kann Hand-
griff 500 aus Polyacrylamid, Polycarbonat oder Acryl-
nitril-Butadien-Styrol (,ABS*) hergestellt werden bzw.
sein. Handgriff 500 kann auch ein Uni-Body- oder mo-
nolithisches Design sein, wie in Fig. 5A gezeigt. Die-
se Uni-Body-Konstruktion macht Handgriff 500 einfa-
cher herzustellen und fester als ein Mehrkomponen-
ten-Design mit den gleichen Konstruktionsmateriali-
en.

[0040] Handgriff 500 kann eine Langsbohrung 530
einschlieen, die durch Handgriff 500 entlang der
Langsachse 510 angeordnet ist. Langsbohrung 530
ist am proximalen Ende 512 des Handgriffs 500 offen.

[0041] Handgriff 500 kann auch eine Querbohrung
540 einschlieRen. Querbohrung 540 ist durch Kérper
520 des Handgriffs 500 angeordnet. Querbohrung
540 kann eine Langsachse 542 aufweisen. Querboh-
rung 540 schneidet sich mit Langsbohrung 530. In ei-
nem Beispiel ist die Langsachse 542 der Querboh-
rung 540 senkrecht zur Langsachse 510 der Langs-
bohrung 530. Querbohrung 540 kann auch eine ers-
te Offnung, die sich aus Kérper 520 6ffnet, und eine
zweite Offnung aufweisen, die mit LAngsbohrung 530
in Verbindung steht.

[0042] Handgriff 500 kann weiterhin eine Taste bzw.
Knopf 550 enthalten. In einer Ausfihrungsform ist die
Taste 550 flexibel am Handgriff 500 befestigt, wie in
Fig. 5A und Fig. 5B dargestellt. Taste 550 kann sich
durch Querbohrung 540 erstrecken, die Langsboh-
rung 530 schneidet. Taste 550 und Querbohrung 540
kénnen an Kdérper 520 des Handgriffs 500 angeord-
net sein, so dass Taste 550 daumenzugéanglich und/
oder -druickbar ist. Positionieren der Taste 550 naher
am proximalen Ende 512 des Handgriffs 500, posi-
tioniert auch Taste 550 naher an den Abschnitt des
Handgriffs 500, der in eine Nut 472 eingreift, die im
Antriebsschaftgehause 470 des hinteren Leistungs-
gehauses 400 gebildet ist. Handgriff 500 kann kon-
figuriert (z.B. geformt und Abmessungen) sein, um
Handgriff 500 zu erlauben, von einer Hand gehal-
ten, gegriffen oder verwendet zu werden, so dass der
finfte Finger und der Hypothenarbereich in der Na-
he oder um das distale Ende 514 des Handgriffs 500
positioniert sind, wobei sich Handgriff 500 (ber die
Handbreite und in Richtung des Bereichs zwischen
dem ersten und zweiten Finger erstreckt, so dass der
erste Finger oder Daumen leicht auf die Taste 500
zugreifen und driicken kann.

[0043] Vorteilhafterweise miissen Vorrichtungen,
die gemal der vorliegenden Erfindung hergestellt
sind, aufgrund der Uni-Body-Konstruktion keine zu-
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satzlichen Komponenten wie Federn aufweisen. Tas-
te 550 ist durch das belastbare Element 552 mit dem
Korper verbunden. Somit kann ein Handgriff 500,
der gemal einem oder mehreren Aspekten der vor-
liegenden Erfindung konstruiert ist, kostenguinstiger
herzustellen und einfach zu verwenden sein. Da der
Handgriff 500 kostenglinstig herzustellen ist, ist er
weiterhin eine ideal geeignete Einmalverwendungs-
(z.B. Einweg-)vorrichtung. Sauberkeit ist gewahrleis-
tet, da der Handgriff 500 aus einer sterilen Verpa-
ckung entfernt und nur einmal verwendet wird.

[0044] Unter Bezugnahme auf Fig. 5B ist eine Quer-
schnittsansicht eines Handgriffs 500 dargestellt, der
gemal einem oder mehreren Aspekten der vorlie-
genden Erfindung konstruiert ist. Wie veranschau-
licht, schliet Handgriff 500 eine Absicherung bzw.
Auffangvorrichtung 560 ein, die in der Langsbohrung
530 angeordnet ist. Taste 550 kann auch eine Di-
cke aufweisen, die sich in Querbohrung 540 in eine
Langsrichtung relativ zur Langsachse 542 erstrecken
kann. In einer Ausfiihrungsform schlie3t die Taste
550 ein distales Ende mit einer Lippe 554 ein. Lippe
554 springt vor und ist normalerweise radial nach in-
nen in Richtung zur Langsachse 510 des Handgriffs
500 vorgespannt. In einer Ausfiihrungsform erzeugt
die Taste 550 mit Lippe 554 ein aktives Scharnier,
wenn an das hintere Leistungsgehause 400 gekop-
pelt.

[0045] Unter Bezugnahme auf Fig. 7A kann der
Antriebsschaft 480 des hinteren Leistungsgehduses
400 durch das proximale Ende 512 in die Langsboh-
rung 530 des Handgriffs 500 eingeflihrt werden bzw.
sein. Antriebsschaft 480 des hinteren Leistungsge-
hauses 400 kann in die Langsbohrung 530 eingefihrt
werden, bis, zum Beispiel, Endflache 474 der An-
triebsschaftbasis 470 des hinteren Leistungsgehau-
ses 400 Nabe 560 kontaktiert oder, in einem anderen
Beispiel, bis Kontaktfliche 438 der Halterbasis 430
des hinteren Leistungsgehduses 400 das proximale
Ende 512 des Handgriffs 500 kontaktiert, an welcher
Stelle weiteres Einfuhren verhindert werden kann.
Wenn Antriebsschaft 480 vollstandig in die Langs-
bohrung 530 eingefiihrt ist, gleitet Lippe 554 der Tas-
te 550 in die Nut 472, die an der AulRenflache 476
der Antriebsschaftbasis 470 des hinteren Leistungs-
gehauses 400 gebildet ist. Lippe 554 der Taste 550
ist angepasst, um mit der entsprechenden Nut oder
Einbuchtung 472 an der Aulienflache 476 der An-
triebsschasftbasis 470 des hinteren Leistungsgehau-
ses 400 zu kooperieren, die in Langsbohrung 530 des
Handgriffs 500 eingefiihrt ist.

[0046] Sobald Antriebsschaft 480 und Antriebs-
schaftbasis 470 des hinteren Leistungsgehauses 400
in Handgriff 500 eingeflihrt sind, ist Lippe 554 der
Taste 550 in Nut 472 vorgespannt. In einer Ausfih-
rungsform kann ein ,Klick-“-Gerausch gehort werden,
wenn Lippe 554 vollstéandig in Nut 472 eingreift. Je-
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doch kann ein Benutzer das hintere Leistungsgehau-
se 400 aus dem Handgriff 500 durch heftiges Her-
ausziehen des hinteren Leistungsgehauses 400 aus
dem Handgriff 500 l16sen bzw. ausriicken, so dass
Lippe 554 aus Nut 472 in der Antriebsschaftbasis 470
des hinteren Leistungsgehauses 400 ausschwenkt.
Das hintere Leistungsgehause 400 kann sich mit Lip-
pe 554 verbinden, die in Nut 472 eingefiuhrt ist, ei-
nen erheblichen Widerstand gegen Ausrick- bzw.
Losekrafte bereitstellend. Jedoch kann das hintere
Leistungsgehduse 400 als Reaktion auf die erheb-
liche Kraft, die von einem Benutzer an das hinte-
re Leistungsgehduse 400 durch Handgriff 500 ange-
legt wird, noch gezogen werden. In einem Beispiel
kann eine Querkraft an Antriebsschaftbasis 470 des
hinteren Leistungsgehauses 400 durch Driicken der
Taste 550 angelegt werden, zusatzliche Kraft bereit-
stellend, um zu verhindern, dass das hintere Leis-
tungsgehause 400 durch Ausriickkrafte herausgezo-
gen wird.

[0047] In anderen Ausfihrungsformen kann Hand-
griff 500 mehr als eine Taste oder aktive Scharnie-
re 330 einschlieBen, die mit Nut 472 in Eingriff ste-
hen, die in Antriebsschaftbasis 470 des hinteren Leis-
tungsgehauses 400 gebildet ist. Alternativ kdnnen
andere Kopplungsmechanismen an den Antriebs-
schaft 480 oder Antriebsschaftbasis 470 des hinte-
ren Leistungsgehduses 400 angewendet bzw. ange-
legt werden, um wahrend Verwendung im Handgriff
500 abnehmbar zu halten. Zum Beispiel kénnen die
in WO2019/168987 beschriebenen und veranschau-
lichten Kopplungsmechanismen verwendet werden,
die hierin durch Bezugnahme einbezogen sind. In ei-
nem anderen Beispiel kann der Antriebsschaft 480
auch gestaltet sein, um zum Beispiel abnehmbar an
Handgriff 500 gekoppelt zu werden, der eine AO-,
Vierkant-Antrieb- oder Hudson®-Typ Orthopadie-In-
strumentenverbindung aufweist.

[0048] In einer Ausfihrungsform kann die Drehung
auf das hintere Leistungsgehause 400 entweder di-
rekt auf Antriebsschaft 480 durch zum Beispiel ein
Leistungsinstrument oder direkt auf andere Aspekte
des hinteren Leistungsgehduses 400 (z.B. Antriebs-
schaftbasis 470) durch zum Beispiel manuelle Dre-
hung an Griff 500 angewendet bzw. angelegt werden.

[0049] Wenn montiert bzw. bei Montage, wird der
Drehmomentkoppler 300 Uber die Montagestange
240 des Werkzeugverbinders 200 geglitten. Dann
wird das distale Ende 414 des Werkzeugverbinders
200 axial in den Hohlraum 440 eingefihrt, der im
Korper 420 des hinteren Leistungsgehauses 400 ge-
bildet ist. Stdnder 250 und Kappe 260 des Werk-
zeugverbinders 200 werden eingefiihrt und quer in
Durchgangsloch 432 vorgerickt, das in Halterbasis
430 des hinteren Leistungsgehauses 400 gebildet ist.
Kappe 260 wird vollstandig durch Durchgangsloch
432 vorgertckt, bis Kappe 260 vollstandig im Halter-
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raum 436 untergebracht ist, wobei die Unterseite 266
der Lippe 268 der Kappe 260 im Allgemeinen bun-
dig ist mit der Kontaktflache 438 der Halterbasis 430
im Halteraum 436 ist. Sobald Kappe 260 vollstandig
im Halterraum 436 sitzt, sind der distale Verbinder
200 mit Drehmomentkoppler 300 in der Lage, rela-
tiv zum hinteren Leistungsgehduse 400 zu drehen,
sich aber nicht in axialer Richtung bewegen. Und, die
Vielzahl von Scharnieren oder Fingern 330 des Dreh-
momentkopplers 300 greifen in die Vielzahl von Zah-
nen 450 des hinteren Leistungsgehause 400 ein. An
dieser Stelle werden Werkzeugverbinder 200, Dreh-
momentkoppler 300 und hinteres Leistungsgehause
400 zur Verwendung entweder mit optionalem Hand-
griff 500 oder einem Leistungsinstrument montiert,
der bzw. das an Antriebsschaft 480 des hinteren Leis-
tungsgehauses 400 befestigbar ist.

[0050] In Betrieb kann Griff 1000 zum Beispiel ver-
wendet werden, um ein Befestigungsmittel in einen
Knochen wahrend zum Beispiel einer orthopadischen
Extremitaten-, Grof3gelenk- oder Wirbelsaulenchirur-
gie zu schrauben. Zunachst kann ein Antriebsschaft
einer Schraube oder ein Bohreinsatz durch Werk-
zeug- oder Instrumentendffnung 230 in Langsboh-
rung 232 des Werkzeugverbinders 200 eingefiihrt
und darin durch einen Kopplungsmechanismus ab-
nehmbar gekoppelt werden. Wenn der Chirurg oder
Benutzer wiinscht, die Schraube manuell einzufiih-
ren, ist Handgriff 500 abnehmbar mit Antriebsschaft
480 des hinteren Leistungsgehduses 400 gekoppelt
durch zum Beispiel Einfiihren des distalen Endes 414
des Antriebsschafts 480 in Langsbohrung 530 am
proximalen Ende 512 des Handgriffs 500, bis Lippe
554 der Taste 550 in Nut 472 der Schaftbasis 470 des
hinteren Leistungsgehduses 400 eingreift oder sofern
nicht durch zum Beispiel Nabe 560 oder das proxi-
male Ende 512 des Handgriffs 512 gestoppt. Wenn
der Chirurg oder Benutzer wiinscht, die Schraube un-
ter Verwendung von zum Beispiel eines Leistungs-
bohrers oder -instruments einzufuihren, wird der An-
triebsschaft480 abnehmbar am Kopplungsmechanis-
mus des Leistungsbohrers oder -instruments befes-
tigt. GemalR einem oder mehreren Aspekten der vor-
liegenden Erfindung ist Griff 1000 fir einen Chir-
urgen oder Benutzer gestaltet, um leicht zwischen
Leistungs- und manueller Drehmoment-Anlegung zu
wechseln.

[0051] Beim Einfiihren der Schraube in den Knochen
unter Verwendung von manueller Kraft, wird der Chir-
urg oder Benutzer Handgriff 500 mit einer Hand grei-
fen und eine Drehbewegung im Uhrzeigersinn auf
Handgriff 500 anwenden. Das hintere Leistungsge-
hause 400 dreht sich auch gleichzeitig im Uhrzei-
gersinn mit Handgriff 500. Unter Bezugnahme auf
Fig. 8C werden sich, wenn das hintere Leistungs-
gehause 400 im Uhrzeigersinn zum Zweck des Ein-
fihrens einer Schraube gedreht wird, jeder der Viel-
zahl von Fingern der Scharniere 330 des Drehmo-
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mentkopplers 300 radial nach innen biegen, wenn ih-
re radial nach auf3en gerichteten Oberflachen 352 der
distalen Abschnitte 350 uber geneigte Oberflachen
452 der Zahne 450 gleitbar eingreifen oder passie-
ren oder knicken, eine Drehung in die Richtung im
Uhrzeigersinn vermittelnd. Wenn Handgriff 500/hin-
teres Leistungsgehause 400 fortfahren, weiterhin im
Uhrzeigersinn zu drehen, wird jeder der Vielzahl von
Fingern 330 Uber Spitze 456 jedes Zahnes 330 glei-
ten und zurlickspringen oder sich radial nach auf3en
(zu ihrer ursprunglichen Form) und in Schlitz oder
Raum 460 zwischen benachbarten Zahnen 450 bie-
gen. In einigen Ausfiihrungsformen wird der Chirurg
oder Benutzer ein Klicken héren, wenn Finger 330
Uber einen Zahn 450 in Schlitz oder Raum 460 pas-
sieren bzw. gehen. Fortgesetzte Drehung des Hand-
griffs 500/hinteren Leistungsgehduses 400 fiihrt da-
zu, dass die Vielzahl von Fingern 330 in die geneig-
te Oberflache 452 eines benachbarten Zahnes 450
gleitend eingreift und in den nachsten Schlitz oder
Raum 460 geht. Die Drehung des Werkzeugverbin-
ders 200, Drehmomentkopplers 300, der Schrauben-
spitze und der Schraube wird durch die Drehmoment-
menge vorgegeben (z.B. begrenzt), die durch die In-
teraktion zwischen den Fingern oder Scharnieren 330
des Drehmomentkopplers 300 und den Zahnen 450
mit hinterem Leistungsgehause 400 erlaubt wird.

[0052] Die Interaktion der Vielzahl von Fingern oder
Scharnieren 330 und der Vielzahl von Zahnen 450 in
Betrieb regelt oder begrenzt das Drehmoment, das
vom Chirurgen oder Benutzer angelegt wird. Mit an-
deren Worten, die Interaktion der Finger oder Schar-
niere 330 und Zahne 450 begrenzt die Drehmoment-
menge, die angelegt werden kann. Diese Begren-
zung des angelegten Drehmoments soll zum Beispiel
die Schraube und/oder den Knochen vor Drehmo-
mentiberlastung schitzen. Das angelegte Drehmo-
ment kann auch zum Beispiel dem Chirurgen oder
Benutzer vermitteln, das ein gewtnschtes Drehmo-
ment erreicht worden ist. Dieses gewlnschte Dreh-
moment, wie oben erdrtert, kann durch die besonde-
re Anzahl, Konfiguration und Gestaltung bzw. Design
der Vielzahl von Fingern/Scharnieren 330 und/oder
Zahnen 450 festgesetzt oder abgestimmt werden.

[0053] Wenn Griff 1000 verwendet wird, um zum Bei-
spiel eine Schraube aus dem Knochen zu entfernen,
wird ein Chirurg oder Benutzer eine Drehbewegung
gegen den Uhrzeigersinn auf Handgriff 500 anlegen
bzw. anwenden. Das hintere Leistungsgehduse 400
dreht sich auch gleichzeitig gegen den Uhrzeigersinn
mit Handgriff 500. Wenn das hintere Leistungsgehau-
se 400 gegen den Uhrzeigersinn zum Zwecke des
Entfernens einer Schraube gedreht wird, wird sich
das distale Ende 334 jeder der Vielzahl von Fingern
der Scharniere 330 des Drehmomentkopplers 300 in
Anschlagflachen 454 der Zahne 450 verkeilen oder
verblocken, um eine weitere Drehung des Drehmo-
mentkopplers 300 zu verhindern (wie durch die in

10/24



DE 10 2021 108 612 A1 2021.10.14

Fig. 8C dargestellte Konfiguration veranschaulicht).
Sobald distales Ende 334 der Vielzahl von Fingern
oder Scharnieren 330 sich in Anschlagflache 454 der
Zahne 450 verkeilt oder verblockt, wird die Vielzahl
von Fingern oder Scharnieren 330 nicht in der Lage
sein, sich zu biegen oder frei Uber Zdhne 450 zum
Erméglichen eines Ubergehens zu gehen. In dieser
Konfiguration kann ein maximales Drehmoment von
einem Chirurgen oder Benutzer angelegt werden, um
eine Schraube zu entfernen.

[0054] Werkzeugverbinder 200, Drehmomentkopp-
ler 300, hinteres Leistungsgehause 400 und optio-
naler Handgriff 500 kdnnen alle durch zum Beispiel
Spritzguss, additive Fertigung oder 3D-Druck herge-
stellt werden bzw. sein. Auch kann jede dieser Kom-
ponenten entlang der Ldngsachse mit Kanalen verse-
hen werden, um einen Durchgang von zum Beispiel
FUhrungsdrahten oder K-Draht zu ermdglichen.

[0055] Wahrend mehrere Aspekte der vorliegenden
Erfindung hierin beschrieben und gezeigt worden
sind, kdnnen alternative Aspekte von den Fachleu-
ten zur Erreichung der gleichen Gegenstande be-
wirkt werden. Dementsprechend sollen die beigeflig-
ten Anspriche all solche alternativen Aspekte abde-
cken, die in den wahren Geist und Umfang der Erfin-
dung fallen.
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Patentanspriiche

1. Geréat zum I6sbaren Halten eines chirurgischen
Werkzeugs, das Geréat aufweisend:
einen Werkzeugverbinder, wobei besagter Werk-
zeugverbinder eine Langsachse, ein proximales En-
de und ein distales Ende einschlie3t, wobei besag-
ter Werkzeugverbinder weiterhin einen Werkzeug-
eingriffskérper und eine Montagestange einschlief3t,
die sich langs entlang der Langsachse von dem
Werkzeugeingriffskdrper zu dem distalen Ende er-
streckt, wobei der Werkzeugeingriffskérper an dem
proximalen Ende eine Werkzeugeingriffséffnung ein-
schlielt, die mit einer Langsbohrung in Verbindung
steht, die sich durch mindestens einen Abschnitt
des Werkzeugeingriffskdrpers entlang der Ladngsach-
se erstreckt, wobei die Langsbohrung konfiguriert ist,
um an das chirurgische Werkzeug I6sbar gekoppelt
zu werden;
einen Drehmomentkoppler, wobei besagter Drehmo-
mentkoppler einen zylindrischen Kérper einschlief3t,
der ein Durchgangsloch und eine Auflienoberflache
definiert, wobei die Montagestange besagten Werk-
zeugverbinders durch das Durchgangsloch des zy-
lindrischen Kérpers geht, wobei besagter Drehmo-
mentkoppler weiterhin eine Vielzahl von Fingern ein-
schlielt, die von der AuBenflache radial nach aul3en
erstrecken;
ein hinteres Leistungsgehduse, wobei besagtes hin-
teres Leistungsgehduse drehbar an die Montage-
stange des besagten Werkzeugverbinders an das
distale Ende gekoppelt ist, wobei besagtes hinte-
res Leistungsgehause eine Langsachse, einen Kor-
per und einen Antriebswelle -bzw. schaft einschlief3t,
die bzw. der sich langs entlang der Langsachse des
Korper des besagten hinteren Leistungsgehauses er-
streckt, wobei der Kérper einen Hohlraum, der eine
Innenflache definiert, und eine Vielzahl von Zahnen
einschlie’t, die radial nach innen von der Innenfla-
che vorspringen, wobei wahrend Drehung des hin-
teren Leistungsgehduses in eine erste Richtung die
Vielzahl von Fingern in die Vielzahl von Zahnen gleit-
bzw.- verschiebbar eingreift, um das angelegt Dreh-
moment des besagten Drehmomentkopplers und des
besagten Werkzeugverbinders von besagtem hinte-
ren Leistungsgehduse zu begrenzen, und wobei wéh-
rend Drehung des hinteren Leistungsgehduses in ei-
ne zweite Richtung die Vielzahl von Z&hnen eine
Bewegung der Vielzahl von Fingern verhindert, um
ein maximal angelegtes Drehmoment des besagten
Drehmomentkopplers und besagten Werkzeugver-
binders von besagtem hinteren Leistungsgehduses
zu erlauben.

2. Gerat zum lésbaren Halten eines chirurgischen
Werkzeugs nach Anspruch 1, wobei das hintere Leis-
tungsgehduse abnehmbar an einem Handgriff befes-
tigbar ist.
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3. Gerét nach Anspruch 2, wobei besagter Hand-
griff einen Korper enthalt, wobei der Koérper eine
Langsachse und eine Langsbohrung einschliel3t, die
entlang der Langsachse des Kérpers angeordnet ist,
wobei die Langsbohrung an einem Ende offen und
konfiguriert ist, um besagtes hinteres Leistungsge-
hause aufzunehmen und abnehmbar zu koppeln.

4. Gerat nach Anspruch 3, wobei besagtes hinte-
res Leistungsgehause innerhalb der Langsbohrung
durch ein aktives Scharnier abnehmbar gekoppelt ist.

5. Gerét nach Anspruch 2, wobei besagter Hand-
griff einen Koérper enthalt, wobei der Kérper in eine
Form aufgeteilt ist, die von einer menschlichen Hand
zu ergreifen ist.

6. Gerat nach Anspruch 2, wobei besagter Hand-
griff einen Korper enthalt, wobei mindestens ein Ab-
schnitt des Korpers in Form eines T-Griffs ist.

7. Geréat nach Anspruch 2, wobei besagter Hand-
griff einen Korper enthalt, wobei mindestens ein Ab-
schnitt des Kdrpers in Form eines Pistolengriffs ist.

8. Gerat nach Anspruch 2, wobei besagter Hand-
griff einen Korper enthalt, wobei mindestens ein Ab-
schnitt des Korpers in Form eines Handbreiten-Griffs
ist.

9. Gerét nach Anspruch 2, wobei besagter Hand-
griff einen Korper enthalt, wobei mindestens ein Ab-
schnitt des Kdrpers in Form einer Kugel ist.

10. Gerat nach Anspruch 1, wobei der Antriebs-
schaft abnehmbar an ein Leistungsinstrument befes-
tigbar ist.

Es folgen 11 Seiten Zeichnungen
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FIG. 1A
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FIG. 1B
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FIG. 2A

FIG. 2B
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FIG. 4A

FIG. 4B
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FIG. 5A
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