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DESCRIPCION
Instrumento quirdrgico que incluye un conjunto adaptador y una unidad de carga quirtrgica articulada
ANTECEDENTES
Campo técnico

La presente divulgacion se refiere, en general, a instrumentos quirirgicos para uso endoscopico y, mas
especificamente, a instrumentos quirlrgicos que incluyen conjuntos adaptadores que articulan una unidad de carga
quirdrgica acoplada.

Antecedentes de la técnica relacionada

Se conocen en la técnica diversos tipos de instrumentos quirlirgicos usados para el tratamiento endoscépico de tejidos,
y se usan habitualmente, por ejemplo, para el cierre de tejidos u érganos en transecciones, resecciones, anastomosis,
para la oclusién de 6rganos en procedimientos toracicos y abdominales, y para fusionar o sellar tejidos mediante
electrocirugia.

Un ejemplo de un instrumento quirdrgico de este tipo es un instrumento de grapado quirdrgico. Tipicamente, los
instrumentos quirdrgicos de grapado incluyen un efector de extremo que tiene un conjunto de yungue y un conjunto
de cartucho para sostener una serie de grapas quirdrgicas, un mecanismo de aproximacion para aproximar los
conjuntos de cartucho y yunque, y un mecanismo de disparo para expulsar las grapas quirdrgicas del conjunto de
cartucho.

Durante los procedimientos quirtrgicos laparoscopicos o endoscopicos, el acceso a una zona quirdrgica se consigue
mediante una pequefia incisién o a través de una canula estrecha insertada a través de una pequefia incisiéon de
entrada en un paciente. Debido a la limitada superficie disponible para acceder a la zona quirirgica, muchos
instrumentos endoscopicos incluyen mecanismos para articular el efector de extremo del instrumento en relacién con
una porcién de cuerpo del instrumento para mejorar el acceso al tejido que se va a tratar. Ademas, algunos efectores
de extremo tienen un arbol de cuchilla que se traslada a través de los mismos hasta el tejido agarrado por las
mandibulas del efector de extremo. Durante la articulacién del efector de extremo, el arbol de cuchilla experimenta un
momento de flexién y/o una fuerza de cizallamiento que puede degradar el arbol de cuchilla durante la continua
articulacién del efector de extremo.

Los documentos EP 2 944 276 A1 y US 2015/320437 A1 muestran ejemplos de un instrumento quirdrgico de acuerdo
con el preambulo de la reivindicacion 1.

En consecuencia, seria beneficioso proporcionar un instrumento quirdrgico mejorado, que incluya un mecanismo para
articular el efector de extremo en relacion con la porcién de cuerpo en una variedad de orientaciones sin dafiar un
arbol de cuchilla que se mueva a través del efector de extremo.

SUMARIO

En un aspecto de la presente divulgaciéon, como se divulga en la reivindicacién independiente adjunta, un conjunto
adaptador incluye un primer arbol de entrada, un alojamiento de leva, que define un eje longitudinal central, acoplado
de manera operativa al primer arbol de entrada y que define una ranura de leva proximal y una ranura de leva distal,
un primer arbol alargado y un segundo arbol alargado. El primer arbol alargado tiene una porcién de extremo proximal
recibida en la ranura de leva proximal, y una porcién de extremo distal configurada para acoplarse a una unidad de
carga quirdrgica. El segundo arbol alargado tiene una porcién de extremo proximal recibida en la ranura de leva distal,
y una porcion de extremo distal configurada para acoplarse a la unidad de carga quirdrgica. Los primer y segundo
arboles alargados estan configurados para moverse en una primera y segunda direcciones longitudinales opuestas en
respuesta a una rotacion del alojamiento de leva para articular la unidad de carga quirdrgica. El conjunto adaptador
tiene ademas una corona dentada, con dientes internos, acoplada de manera operativa al primer arbol de entrada y
fijada al alojamiento de leva, de modo que una rotacién del primer arbol de entrada da lugar a una rotacién del
alojamiento de leva.

Otros aspectos preferidos se divulgan en las reivindicaciones dependientes adjuntas.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

En el presente documento se divulgan, con referencia a los dibujos, instrumentos quirlrgicos que incluyen formas de
realizacion de los conjuntos adaptadores aqui divulgados, en donde:
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La FIG. 1A es una vista en perspectiva de un instrumento quirdrgico que incluye un conjunto adaptador y una
unidad de carga quirlrgica, con un cuerpo de cartucho de grapas de la unidad de carga quirdrgica que se
muestra retirado de un armazoén de la unidad de carga quirurgica;

la FIG. 1B es una vista en perspectiva del instrumento quirdrgico de la FIG. 1A, con el cuerpo de cartucho de
grapas de la unidad de carga quirurgica mostrado instalado en el armazén;

la FIG. 2 es una vista en perspectiva de los componentes internos del conjunto adaptador de la FIG. 1A,

la FIG. 3 es una vista en perspectiva, con piezas extraidas, de los componentes internos del conjunto
adaptador mostrado en la FIG. 2;

la FIG. 4 es una vista posterior, en perspectiva, de un alojamiento de leva y una corona dentada de los
componentes internos del conjunto adaptador de la FIG. 2;

la FIG. 5 es una vista lateral, en perspectiva, del alojamiento de leva y la corona dentada de la FIG. 4
mostrados mediante lineas discontinuas;

la FIG. 6 es una vista lateral, en seccién transversal, del alojamiento de leva y la corona dentada de la FIG.
4

la FIG. 7 es una vista lateral, en seccion transversal, de una seccién proximal del conjunto adaptador de la
FIG. 1A;

la FIG. 8 es una vista lateral, en perspectiva, de un par de primer y segundo arboles alargados del conjunto
adaptador de la FIG. 7;

la FIG. 9 es una vista superior, en seccion transversal, de una seccion distal del conjunto adaptador y la
unidad de carga quirurgica de la FIG. 1;

la FIG. 10 es una vista ampliada, superior y en seccién transversal del conjunto adaptador y la unidad de
carga quirurgica de la FIG. 9;

la FIG. 11 es una vista superior, en seccion transversal, de la seccién distal del conjunto adaptador y la unidad
de carga quirargica de la FIG. 9, con la unidad de carga quirlrgica ilustrada en una posicién articulada con
respecto al conjunto adaptador,

la FIG. 12 es una vista lateral, en seccion transversal, del conjunto adaptador de la FIG. 1A,

la FIG. 13 es una vista lateral, en seccion transversal, de la seccion proximal del conjunto adaptador de la
FIG. 12

la FIG. 14 es una vista lateral de un conjunto de viga en | del conjunto adaptador de la FIG. 12;

la FIG. 15 es una vista frontal, en seccidn transversal, de la unidad de carga quirdrgica y del conjunto de viga
enl dela FIG. 14;

la FIG. 16A es una vista lateral, en seccién transversal, de la unidad de carga quirdrgica en una configuracion
abierta, que ilustra el conjunto de viga en | en una posicion retraida;

la FIG. 16B es una vista lateral, en seccién transversal, de la unidad de carga quirdrgica en una configuracion
cerrada, que ilustra el conjunto de viga en | en una posicion avanzada;

la FIG. 17 es una vista posterior, en perspectiva, del conjunto adaptador de la FIG. 1A, con el alojamiento
externo mostrado mediante lineas discontinuas; y

la FIG. 18 es una vista posterior, en perspectiva, de componentes internos del conjunto adaptador de la FIG.
17.

DESCRIPCION DETALLADA

Los expertos en la técnica entenderan que los conjuntos adaptadores y unidades de carga quirdrgicas descritos
especificamente en el presente documento e ilustrados en los dibujos adjuntos son formas de realizacién ejemplares
no limitantes. Se concibe que los elementos y caracteristicas ilustrados o descritos en relacién con una forma de
realizacién ejemplar se puedan combinar con los elementos y caracteristicas de otra sin apartarse del alcance de la
presente divulgacion. Ademas, un experto en la técnica apreciara otras caracteristicas y ventajas de la divulgacion en
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base a las formas de realizacién descritas. Por consiguiente, la divulgacién no debe limitarse a lo que se ha mostrado
y descrito de manera particular, excepto como se indica en las reivindicaciones adjuntas.

Como se usa en el presente documento, el término "distal" se refiere a la porcion del instrumento quirdrgico mas
alejada del clinico, mientras que el término "proximal” se refiere a la porcién del instrumento quirdrgico mas cercana
al clinico. Ademas, como se usa en el presente documento, el término "clinico" se refiere al personal médico, incluidos
doctores, enfermeras y personal de apoyo.

La presente divulgacién se refiere a un instrumento quirdrgico que incluye un conjunto adaptador configurado para ser
accionado por un accionador manual o un sistema robético quirdrgico, y una unidad de carga quirlrgica acoplada al
conjunto adaptador. El conjunto adaptador incluye un mecanismo de articulacion que acciona una articulaciéon de la
unidad de carga quirtrgica con respecto al conjunto adaptador. El mecanismo de articulacién incluye un alojamiento
de leva que define un par de ranuras de leva, cada una de las cuales recibe un pasador correspondiente de un par de
arboles alargados. A medida que el alojamiento de leva rota, las ranuras de leva generan un movimiento longitudinal
opuesto del par de arboles alargados, que articulan la unidad de carga quirdrgica. A continuacion se describen otras
ventajas de los instrumentos quirtrgicos y componentes de los mismos aqui divulgados.

Las FIGS. 1A y 1B ilustran un instrumento quirdrgico 10 que incluye un conjunto de asidero 12, un conjunto de
adaptador 20 configurado para acoplarse al conjunto de asidero 12, y una unidad de carga quirirgica 30 acoplada de
manera pivotante al conjunto adaptador 20. Si bien el instrumento quirdrgico 10 representado puede estar configurado
para disparar grapas, se contempla que el instrumento quirlrgico 10 puede estar adaptado para disparar cualquier
otro elemento de fijacién adecuado, tales como clips y elementos de fijacién de dos partes. Ademas, aunque las figuras
representan un instrumento de grapado quirdrgico lineal 10, se concibe que determinados componentes descritos en
el presente documento se puedan adaptar para su uso en otros tipos de instrumentos quirirgicos endoscopicos,
incluidas unidades de carga de grapadoras quirirgicas no lineales, pinzas endoscopicas, dispositivos de agarre,
disectores, otros tipos de instrumentos de grapado quirdrgico, dispositivos motorizados de corte y/o sellado de vasos,
etc.

En general, el conjunto adaptador 20 del instrumento quirdrgico 10 incluye un alojamiento externo 21 y un tubo externo
24 que se extiende distalmente desde el alojamiento externo 21. El alojamiento externo 21 incluye un alojamiento de
mando 22 y un mecanismo de acoplamiento 25 que se extiende de manera proximal desde el alojamiento de mando
22 y configurado para acoplarse de manera operativa al conjunto de asidero 12 o a un sistema roboético quirtrgico (no
mostrado) encargado de accionar el instrumento quirdrgico 10. El tubo externo 24 tiene una porcién de extremo
proximal fijada dentro de la porcion de extremo distal del alojamiento de mando 22. En otras formas de realizacién, el
tubo externo 24 puede rotar con respecto al alojamiento de mando 22 y dentro del mismo. La unidad de carga
quirdrgica 30 esta adaptada para unirse a una porciéon de extremo distal del tubo externo 24 del conjunto adaptador
20 y se puede configurar para un solo uso, o se puede configurar para usarse mas de una vez.

La unidad de carga quirargica 30 incluye un collar 32 acoplado de forma pivotante a la porcién de extremo distal del
tubo externo 24 y un efector de extremo 34 apoyado sobre el collar 32. El efector de extremo 34 incluye una placa de
yunque 36 acoplada de manera no rotatoria al collar 32, y un conjunto de cartucho de grapas 37 dispuesto en relacién
opuesta con la placa de yunque 36. El conjunto de cartucho de grapas 37 tiene un armazén 38 acoplado de manera
pivotante al collar 32 y un cuerpo de cartucho de grapas 40 configurado para su recepcion extraible en un canal 42
del armazon 38.

Para una descripcion detallada del conjunto de asidero 12, se puede hacer referencia a la publicacion de solicitud de
patente estadounidense n.% 2015/0157320, presentada el 21 de noviembre de 2014, y a la publicacion de solicitud de
patente estadounidense n.2 2016/0310134, presentada el 12 de abril de 2016.

Con referencia a las FIGS. 2 y 3, se describira ahora el mecanismo de articulacion del conjunto adaptador 20. El
conjunto adaptador 20 incluye un arbol de entrada de articulacion 50, un arbol de entrada de disparo 52 y un arbol de
entrada de rotacién 54, cada uno sostenido de forma rotatoria en el mecanismo de acoplamiento 25 del alojamiento
externo 21 (FIG. 1A). El arbol de entrada de articulacién 50 tiene una porcion de extremo proximal 50a configurada
para acoplarse de forma accionada a un miembro de accionamiento correspondiente 13a del conjunto de asidero 12
para efectuar una rotacién del arbol de entrada de articulacién 50. El arbol de entrada de articulacién 50 tiene una
porcion de extremo distal 50b que tiene un engranaje 56 (por ejemplo, un engranaje recto) fijado alrededor de la
misma.

El conjunto adaptador 20 incluye una corona dentada 58 acoplada de manera operativa al arbol de entrada de
articulacion 50 y acoplada de manera no rotatoria a un alojamiento de leva 60. La corona dentada 58 tiene una
superficie interna que define dientes de engranaje 62 que interactian con los dientes de engranaje de un primer
engranaje 64a de un grupo de engranajes rectos 64. El grupo de engranajes rectos 64 tiene un segundo engranaje
64b fijado y dispuesto adyacente al primer engranaje 64a y que tiene un diametro mayor que el primer engranaje 64a.
El segundo engranaje 64b del grupo de engranajes rectos 64 interactiia con el engranaje 56 fijado de manera no
rotatoria alrededor de la porcién de extremo distal 50b del arbol de entrada de articulacion 50. De este modo, la rotacién



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2982220 T3

del arbol de entrada de articulacion 50 hace rotar el primer engranaje 64a y el segundo engranaje 64b del grupo de
engranajes rectos 64 que, a su vez, hace que la corona dentada 58 rote.

Con referencia a las FIGS. 2-7, el alojamiento de leva 60 del conjunto adaptador 20 esta sostenido de manera rotatoria
en el alojamiento de mando 22. El alojamiento de leva 60 incluye una placa o disco anular 66 y un arbol tubular 68
que se extiende de manera distal desde la placa anular 66. La placa anular 66 puede estar dispuesta dentro de, y
fijada a, la corona dentada 58, de modo que el alojamiento de leva 60 rote con la rotacién de la corona dentada 58. El
arbol tubular 68 del alojamiento de leva 60 define un canal 70 que se extiende longitudinalmente a través del mismo.
El canal 70 esta dimensionado para la recepcion de varios componentes de los mecanismos de articulacién y disparo
del conjunto adaptador 20, lo que permite un disefio mas compacto del conjunto adaptador 20.

Con referencia a las FIGS. 4-7, el arbol tubular 68 del alojamiento de leva 60 define una ranura de leva proximal 72a
en comunicacioén con el canal 70, y una ranura de leva distal 72b ubicada de manera distal de la ranura de leva
proximal 72a y en comunicacién con el canal 70. Las ranuras de leva proximal y distal 72a, 72b estan separadas
longitudinalmente entre si y dispuestas alrededor de un eje longitudinal central "X" (FIG. 7) definido por el canal 70 del
arbol tubular 68 del alojamiento de leva 60. Tanto la ranura de leva proximal 72a como la distal 72b tienen
configuraciones helicoidales opuestas. Por ejemplo, la ranura de leva proximal 72a puede tener una configuracién
helicoidal a izquierdas, mientras que la ranura de leva distal 72b puede tener una configuracién helicoidal a derechas,
cuya importancia se describe en detalle a continuacion.

Con referencia a las FIGS. 7-11, el conjunto adaptador 20 incluye ademas un par de primer y segundo arboles
alargados 74, 76 que se pueden mover de manera axial y un par de primer y segundo enlaces de articulacién 86, 88.
Los primer y segundo arboles alargados 74, 76 estan dispuestos en lados opuestos del eje longitudinal central "X" del
alojamiento de leva 60. Cada uno de los primer y segundo arboles alargados 74, 76 tiene una porcién de extremo
proximal 74a, 76a dispuesta dentro del alojamiento de mando 22, y una porcion de extremo distal 74b, 76b dispuesta
dentro del tubo externo 24.

La porcién de extremo proximal 74a del primer arbol alargado 74 tiene una proyeccién o pasador 82 que se extiende
de manera radial hacia afuera recibida dentro de la ranura de leva proximal 72a. La porcién de extremo proximal 76a
del segundo arbol alargado 76 tiene una proyeccion o pasador 84 que se extiende de manera radial hacia afuera
recibida en la ranura de leva distal 72b. Debido a que las ranuras de leva proximal y distal 72a, 72b del alojamiento de
leva 60 tienen configuraciones helicoidales opuestas (por ejemplo, roscado a derechas frente a roscado a izquierdas),
la rotacion del alojamiento de leva 60 acciona los primer y segundo arboles alargados 74, 76 en direcciones
longitudinales opuestas.

El primer enlace de articulacion 86 del instrumento quirdrgico 10 tiene una porcién de extremo proximal 86a acoplada
de manera pivotante a la porcién de extremo distal 74b del primer arbol alargado 74, y el segundo enlace de
articulacién 88 tiene una porcion de extremo proximal 88a acoplada de manera pivotante a la porcién de extremo distal
76b del segundo arbol alargado 76. Los primer y segundo enlaces 86, 88 tienen cada uno una porcién de extremo
distal 86b, 88b acoplada de manera pivotante a lados opuestos del collar 32 de la unidad de carga quirargica 30. De
este modo, el movimiento longitudinal opuesto de los primer y segundo arboles alargados 74, 76, inducido por la
rotacion del alojamiento de leva 60, empuja y tira de los primer y segundo enlaces 86, 88 correspondientes para
articular la unidad de carga quirdrgica 30 con respecto al conjunto adaptador 20.

Con referencia especifica a las FIGS. 10 y 11, el primer enlace de articulacién 86 incluye una superficie orientada
hacia adentro 90 y el segundo enlace de articulacion 88 incluye una superficie orientada hacia adentro 92 que esta
orienta hacia la superficie orientada hacia adentro 90 del primer enlace 86. La superficie orientada hacia adentro 90
del primer enlace 86 tiene una porcién intermedia concava 90c dispuesta entre una porcidon de extremo proximal
convexa 90a de la superficie orientada hacia adentro 90 y una porcién de extremo distal convexa 90b de la superficie
orientada hacia adentro 90. De forma similar, la superficie orientada hacia adentro 92 del segundo enlace 88 tiene una
porcién intermedia concava 92¢ dispuesta entre una porcién de extremo proximal convexa 92a de la superficie
orientada hacia adentro 92 y una porcién de extremo distal convexa 92b de la superficie orientada hacia adentro 92.
Las superficies orientadas hacia adentro 90, 92 de los primer y segundo enlaces 86, 88 estan configuradas para guiar
y sostener placas de soplado 102a, 102b y un arbol de cuchilla 104 de un conjunto de viga en | 100 del conjunto
adaptador 20 durante la articulacién de la unidad de carga quirirgica 30. Si bien las porciones intermedias 90c y 92¢
se muestran céncavas, se ha observado que porciones intermedias rectas o convexas también pueden sostener las
placas de soplado 102a y 102b, dependiendo del soporte deseado y la restriccién en diferentes posiciones de
articulacion.

En particular, la porcion intermedia concava 90c de la superficie orientada hacia adentro 90 del primer enlace 86 esta
dimensionada para recibir una primera placa de soplado 102a del conjunto de viga en | 100 durante la articulacién de
la unidad de carga quirdrgica 100 en una primera direccién, indicada por la flecha "A" en la FIG. 11, mientras que la
porcién intermedia concava 92¢ de la superficie orientada hacia adentro 92 del segundo enlace 88 esta dimensionada
para recibir una segunda placa de soplado 102b del conjunto de viga en | 100 durante la articulacién de la unidad de
carga quirdrgica 100 en una segunda direccion, indicada por la flecha "B" en la FIG. 11.
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Las porciones de extremo distal convexas 90b, 92b de las superficies orientadas hacia adentro 90, 92 de los primery
segundo enlaces 86, 88 sostienen ademas las placas de soplado 102a, 102b y el arbol de cuchilla 104 del conjunto
de viga en | 100 durante la articulacién de la unidad de carga quirdrgica 30. De esta manera, las superficies orientadas
hacia adentro 90, 92 de los respectivos primer y segundo enlaces 86, 88 permiten la flexién del arbol de cuchilla 104
y las placas de soplado 102a, 102b a medida que la unidad de carga quirirgica 30 se articula para resistir el desgaste
y deterioro del arbol de cuchilla 104 y las placas de soplado 102a, 102b. Por ejemplo, como se muestra mejor en la
FIG. 11, la articulacién de la unidad de carga quirdrgica 30 en la primera direccion hace que el arbol de cuchilla 104 y
las placas de soplado 102a, 102b adopten una conformacién curva, con lo que la placa de soplado externa (por
ejemplo, la primera placa de soplado 102a) es guiada y sostenida por la porcién intermedia céncava 90c de la
superficie orientada hacia adentro 90 del primer enlace 86, y la placa de soplado interna (por ejemplo, la segunda
placa de soplado 102b) es guiada y sostenida por la porcién de extremo distal convexa 92b de la superficie orientada
hacia adentro 92 del segundo enlace 88. Como se puede apreciar, durante la articulacién de la unidad de carga
quirtrgica 30 en la segunda direccion, los primer y segundo enlaces 86, 88 trabajan juntos de manera similar para
permitir la flexién de las placas de soplado 102a, 102b y el arbol de cuchilla 104.

En funcionamiento, para articular la unidad de carga quirdrgica 30, el arbol de entrada de articulacién 50 se hace rotar
mediante el accionamiento del conjunto de asidero 12. El arbol de entrada de articulaciéon 50 transfiere el movimiento
de rotacién desde el engranaje 56 fijado alrededor del mismo a la corona dentada 58 por medio del grupo de
engranajes rectos 64. Dado que el alojamiento de leva 60 esta fijado a la corona dentada 58, el alojamiento de leva
60 rota con la corona dentada 58 alrededor del eje longitudinal central "X". A medida que rota el alojamiento de leva
60, la ranura de leva proximal 72a del alojamiento de leva 60 acciona el pasador 82 del primer arbol alargado 74 a
través de la ranura de leva proximal 72 en una direccion distal, indicada por la flecha "C" en la FIG. 7, y la ranura de
leva distal 72b del alojamiento de leva 60 acciona el pasador 84 del segundo arbol alargado 76 a través de la ranura
de leva distal 72b en una direccion proximal, indicada por la flecha "D" en la FIG. 7.

Debido a que el primer enlace de articulacion 86 actlia como un acoplamiento pivotante entre el primer arbol alargado
74 del conjunto adaptador 20 y el primer lado de la unidad de carga quirirgica 30, y el segundo enlace 88 actia como
un acoplamiento pivotante entre el segundo arbol alargado 76 del conjunto adaptador 20 y el segundo lado de la
unidad de carga quirdrgica 30, el movimiento distal del primer arbol alargado 74 y el movimiento proximal del segundo
arbol alargado 76 dan lugar a la articulacion de la unidad de carga quirirgica 30 en la primera direccion indicada por
la flecha "A" en la FIG. 11. De manera similar, el movimiento proximal del primer arbol alargado 74 y el movimiento
distal del segundo arbol alargado 76 dan lugar a la articulacién de la unidad de carga quirtrgica 30 en la segunda
direccién indicada por la flecha "B" en la FIG. 11.

Con referencia a las FIGS. 12-16, se describira ahora el mecanismo de disparo y sujecion del conjunto adaptador 20.
El arbol de entrada de disparo 52 del conjunto adaptador 20 esta situado en posicidon central entre los arboles de
entrada de articulacion y rotacién 50, 54 y esta configurado para llevar a cabo una funcién de sujecion y grapado de
la unidad de carga quirdrgica 30. El arbol de entrada de disparo 52 tiene una porcién de extremo proximal 52a
configurada para acoplarse de forma accionada al miembro de accionamiento 13b del conjunto de asidero 12 para
iniciar la rotacion del arbol de entrada de disparo 52. Se contempla que el arbol de entrada de disparo 52 puede estar
configurado como un tornillo de accionamiento que tiene una superficie externa roscada 106.

El conjunto adaptador 20 incluye ademas un conjunto de viga en | 100, descrito brevemente mas arriba, que tiene una
tuerca 108, una varilla o tubo de disparo 110 y un arbol de cuchilla 104. La tuerca 108 del conjunto de viga en | 100
esta dispuesta dentro del arbol tubular 68 del alojamiento de leva 60 y esta enchavetada a un tubo interno 112, de
modo que se evita la rotacion de la tuerca 108 dentro del tubo interno 112 durante la rotacion del arbol de entrada de
disparo 52. La tuerca 108 que esta dispuesta dentro del alojamiento de leva 60 del mecanismo de articulacion le da al
conjunto adaptador 20 un disefio compacto.

La varilla de disparo 110 del conjunto de viga en | 100 tiene una porcién de extremo proximal 110a fijada a la tuerca
108, y una porcién de extremo distal 110b fijada a una porcion de extremo proximal 104a del arbol de cuchilla 104 del
conjunto de viga en | 100. En formas de realizacion, la tuerca 108 puede estar unida directamente a la porcién de
extremo proximal 104a del arbol de cuchilla 104 en lugar de estar acoplada por medio de la varilla de disparo 110.
Dado que el arbol de cuchilla 104 del conjunto de viga en | 100 esté fijado a la tuerca 108, el movimiento axial de la
tuerca 108 a través del tubo externo 24, en respuesta a una rotacion del arbol de entrada de disparo 52, genera el
movimiento axial del arbol de cuchilla 104.

Con referencia a las FIGS. 15, 16Ay 16B, el arbol de cuchilla 104 del conjunto de viga en | incluye una pluralidad de
hojas rectangulares alargadas apiladas 114. La pluralidad de hojas 114 tiene una porcién superior 114a que se extiende
através de una ranura 116 que se extiende longitudinalmente definida en la placa de yunque 36, y una porcién inferior
114b que se extiende a través de una ranura 118 que se extiende longitudinalmente definida en el armazén 38 del
conjunto de cartucho de grapas 37. Como se muestra en la FIG. 15, la porcién superior 114a de las hojas 114 se
solapa con la placa de yunque 36, y la porcién inferior 114b de las hojas 114 se solapa con el armazon 38. Se ha
observado que esta disposicion de solapamiento es crucial y evita el pandeo del arbol de cuchilla 104 durante el
disparo.
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El arbol de cuchilla 104 del conjunto de viga en | 100 tiene una porcién de extremo distal 104b dispuesta dentro de la
unidad de carga quirtrgica 30. La porcion de extremo distal 104b del arbol de cuchilla 104 esta configurada para hacer
pivotar el conjunto de cartucho de grapas 37 hacia la placa de yunque 36 durante el avance distal del arbol de cuchilla
104. La porcion de extremo distal 104b del arbol de cuchilla 104 tiene un pie superior 120 dispuesto dentro de un canal
121 definido por la placa de yunque 36, un pie inferior 122 dispuesto fuera del armazén 38 del conjunto de cartucho
de grapas 37, y una superficie afilada orientada distalmente 124 que se extiende entre los pies superior e inferior 120,
122. La superficie orientada distalmente 124 esta configurada para cortar tejido durante el avance distal de la misma
a través del efector de extremo 34.

En funcionamiento, para disparar y sujetar la unidad de carga quirdrgica 30, el arbol de entrada de disparo 52 se hace
rotar mediante el accionamiento del conjunto de asidero 12 unido al mecanismo de acoplamiento 25 del conjunto
adaptador 20. El arbol de entrada de disparo 52 genera la traslacién de la tuerca 108 en una direccién distal, indicada
por la flecha "C" en la FIG. 13, con respecto al arbol de entrada de disparo 52. Dado que el conjunto de viga en | 100,
que incluye la tuerca 108, la varilla de disparo 110 y el arbol de cuchilla 104, es una unidad completa, la varilla de
disparo 110 y el arbol de cuchilla 104 avanzan de manera distal con la tuerca 108. La porcion de extremo distal 104b
del &rbol de cuchilla 104 del conjunto de viga en | 100 avanza de manera distal a través de la placa de yunque 36 y el
armazén 38 para hacer pivotar el armazon 38 hacia la placa de yunque 36. A medida que la porcién de extremo distal
104b del arbol de cuchilla 104 avanza de manera distal a través de la placa de yunque 36 y el armazoén 38, cualquier
tejido dispuesto entre los mismos es cortado por la superficie afilada orientada distalmente 124 del arbol de cuchilla
104.

Con referencia a las FIGS. 17 y 18, se describira ahora el mecanismo de rotacién del conjunto adaptador 20. El arbol
de entrada de rotacién 54 del conjunto adaptador 20 tiene una porcién de extremo proximal 54a configurada para
acoplarse de forma accionada a un miembro de accionamiento 13c del conjunto de asidero 12 para iniciar la rotacién
del &rbol de entrada de rotacion 54. El arbol de entrada de rotacién 54 tiene un engranaje 126 fijado alrededor de una
porcién de extremo distal 54b del mismo. El engranaje 126 del arbol de entrada de rotacién 54 esta acoplado de
manera operativa a los dientes 128 de una corona dentada de rotacién 130 por medio de un engranaje intermedio
132. En formas de realizacién, el engranaje 126 del arbol de entrada de rotacion 54 puede interactuar directamente
con la corona dentada de rotacién 130.

La corona dentada de rotacion 130 tiene un par de lenglietas 134a, 134b que se extienden radialmente hacia afuera
desde posiciones radiales opuestas de la corona dentada de rotacion 130. Las lengilietas 134a, 134b de la corona
dentada de rotacién 130 se entrelazan con rebajes correspondientes (no mostrados explicitamente) definidos en una
superficie interna del alojamiento de mando 22, de modo que el alojamiento de mando 22 pueda rotar con la corona
dentada de rotacion 130 con respecto al mecanismo de acoplamiento 25. En formas de realizacién, la corona dentada
de rotacion 130 puede tener cualquier caracteristica adecuada que fije la corona dentada de rotacién 130 al alojamiento
de mando 22, tal como, por ejemplo, acoplamiento roscado, acoplamiento por friccion, acoplamiento de cerradura y
llave, pestillos, botones, conexiones de tipo bayoneta, soldadura, adhesivos y/u otros mecanismos.

En funcionamiento, para hacer rotar la unidad de carga quirtrgica 30, el arbol de entrada de rotacién 54 se hace rotar
mediante el accionamiento del conjunto de asidero 12 unido al mecanismo de acoplamiento 25 del conjunto adaptador
20. El movimiento de rotacién del arbol de entrada de rotacién 54 se transfiere a la corona dentada de rotacién 130
por medio del engranaje intermedio 132. Dado que las lenglietas 134a, 134b de la corona dentada de rotacion 130
bloquean el alojamiento de mando 22 con respecto a las mismas, la rotacion de la corona dentada de rotacién 130 da
lugar a la rotacién del alojamiento de mando 22 con respecto al mecanismo de acoplamiento 25 y en torno a los
arboles de entrada 50, 52, 54. El tubo externo 24 del conjunto adaptador 20 esta fijado al alojamiento de mando 22 y,
de este modo, rota con el alojamiento de mando 22, lo que, a su vez, hace que la unidad de carga quirdrgica 30 rote
alrededor del eje longitudinal del conjunto adaptador 20.

Los expertos en la técnica entenderan que los conjuntos adaptadores y métodos descritos especificamente en el
presente documento e ilustrados en los dibujos adjuntos son formas de realizacién ejemplares no limitantes. Se
concibe que los elementos y caracteristicas ilustrados o descritos en relacién con una forma de realizacién ejemplar
se puedan combinar con los elementos y caracteristicas de otra sin apartarse del alcance de la presente divulgacién.
Ademas, un experto en la técnica apreciara caracteristicas y ventajas adicionales de la divulgacién en funcién de las
formas de realizacién descritas anteriormente. Por consiguiente, la divulgacion no debe limitarse a lo que se ha
mostrado y descrito de manera particular, excepto como se indica en las reivindicaciones adjuntas.
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REIVINDICACIONES
1. Un conjunto adaptador (20), que comprende:

un primer arbol de entrada (50);

un alojamiento de leva (60), que define un eje longitudinal central ("X"), acoplado de manera operativa al primer arbol
de entrada y que define una ranura de leva proximal (72a) y una ranura de leva distal (72b);

un primer arbol alargado (74) que tiene una porcién de extremo proximal (74a) recibida en la ranura de leva proximal,
y una porcién de extremo distal (74b) configurada para acoplarse a una unidad de carga quirurgica (30);

un segundo arbol alargado (76) que tiene una porcién de extremo proximal (76a) recibida en la ranura de leva distal,
y una porcion de extremo distal (76b) configurada para acoplarse a la unidad de carga quirdrgica, en donde los primer
y segundo arboles alargados estan configurados para moverse en una primera y segunda direcciones longitudinales
opuestas en respuesta a una rotacién del alojamiento de leva para articular la unidad de carga quirdrgica; y

una corona dentada acoplada de manera operativa al primer arbol de entrada y fijada al alojamiento de leva, de modo
que una rotacion del primer arbol de entrada da lugar a una rotacion del alojamiento de leva,

caracterizado por que la corona dentada tiene dientes internos.

2. El conjunto adaptador de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde la ranura de leva proximal tiene una de una
configuracién helicoidal a derechas o una configuracién helicoidal a izquierdas, y la ranura de leva distal tiene la otra
de la configuracién helicoidal a derechas o la configuracién helicoidal a izquierdas.

3. El conjunto adaptador de acuerdo con la reivindicacion 1 o la reivindicacion 2, en donde los primer y segundo arboles
alargados estan dispuestos en lados opuestos del eje longitudinal central definido por el alojamiento de leva.

4. El conjunto adaptador de acuerdo con cualquier reivindicacion anterior, en donde el alojamiento de leva incluye un
arbol tubular (68) que define el gje longitudinal central, definiendo el arbol tubular un canal (70} que se extiende
longitudinalmente, estando las ranuras de leva proximal y distal definidas en el arbol tubular, en donde,
preferentemente, las ranuras de leva proximal y distal estan dispuestas alrededor del eje longitudinal central definido
por el arbol tubular del alojamiento de leva; en donde, aun preferentemente, las ranuras de leva proximal y distal estan
separadas longitudinalmente entre si.

5. El conjunto adaptador de acuerdo con cualquier reivindicacion anterior, que comprende ademas un grupo de
engranajes rectos (64) que acopla de manera operativa la corona dentada y el primer arbol de entrada.

6. El conjunto adaptador de acuerdo con cualquier reivindicacion anterior, en donde el primer arbol alargado tiene un
pasador (82) que se extiende lateralmente desde la porcion de extremo proximal del mismo hacia la ranura de leva
proximal, y el segundo arbol alargado tiene un pasador (84) que se extiende lateralmente desde la porcién de extremo
proximal del mismo hacia la ranura de leva distal.

7. El conjunto adaptador de acuerdo con cualquier reivindicacién anterior, que comprende ademas:

un alojamiento externo (21) que tiene el primer arbol de entrada y el alojamiento de leva sostenido de forma rotatoria
en el mismo; y

un tubo externo (24) que se extiende de manera distal desde el alojamiento externo, teniendo el tubo externo los primer
y segundo arboles alargados sostenidos de manera axial en el mismo.

8. El conjunto adaptador de acuerdo con cualquier reivindicacion anterior, que comprende ademas un segundo arbol
de entrada (52) que se extiende a través del alojamiento de leva y configurado para sujetar y disparar la unidad de
carga quirdrgica, comprendiendo ademas:

unatuerca (108) dispuesta dentro del alojamiento de leva y acoplada de manera roscada al segundo arbol de entrada;

un arbol de cuchilla (104} que tiene una porciéon de extremo proximal (104a) acoplada a la tuerca y una porcion de
extremo distal (104b) configurada para cortar tejido, en donde la tuerca esta configurada para mover de manera distal
el arbol de cuchilla en respuesta a una rotacion del segundo arbol de entrada.

9. El conjunto adaptador de acuerdo con la reivindicacién 8, que comprende ademas una varilla de disparo (110) que
tiene una porcién de extremo proximal (110a) fijada a la tuerca, y una porcién de extremo distal (110b) fijada a la
porcion de extremo proximal del arbol de cuchilla, en donde el segundo arbol de entrada se extiende a través de la
varilla de disparo.

10. El conjunto adaptador de acuerdo con la reivindicacién 1, que comprende ademas:
un primer enlace (86) que tiene una porcion de extremo proximal (86a) acoplada de manera pivotante a la porcion de

extremo distal del primer arbol alargado, y una porcién de extremo distal (86b) configurada para acoplarse de manera
pivotante a la unidad de carga quirurgica; y
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un segundo enlace (88) que tiene una porcion de extremo proximal (88a) acoplada de manera pivotante a la porcién
de extremo distal del segundo arbol alargado, y una porcién de extremo distal (88b) configurada para acoplarse de
manera pivotante a la unidad de carga quirdrgica, de modo que los primer y segundo enlaces articulan la unidad de
carga quirdrgica en respuesta a un accionamiento del primer arbol de entrada.

11. El conjunto adaptador de acuerdo con la reivindicacién 10, en donde el primer enlace incluye una superficie interna
(90) orientada hacia el segundo enlace y que tiene una porcion intermedia concava (90c); en donde, preferentemente,
la superficie interna del primer enlace tiene una porcién de extremo proximal convexa (90a) y una porcién de extremo
distal convexa (90b), estando dispuesta la porcién intermedia concava entre las porciones de extremo proximal y distal
convexas de la superficie interna.

12. El conjunto adaptador de acuerdo con la reivindicacién 11, que comprende ademas un conjunto de viga en | (100)
que se puede mover de manera axial dispuesto entre los primer y segundo enlaces, estando configurada la porcién
intermedia concava de |a superficie interna del primer enlace para guiar y sostener un primer lado lateral del conjunto
de viga en | sobre la unidad de carga quirdrgica que se articula con respecto al conjunto adaptador en una primera
direccion.

13. El conjunto adaptador de acuerdo con la reivindicacion 12, en donde la unidad de carga quirdrgica incluye:

una placa de yunque (36); y

un armazén de cartucho de grapas (38) acoplado de manera pivotante a la placa de yunque, teniendo el conjunto de
viga en | una porcién de extremo distal acoplada de manera deslizante tanto a la placa de yunque como al armazén
de cartucho de grapas, de modo que el movimiento distal del conjunto de viga en | hace pivotar el armazén de cartucho
de grapas hacia la placa de yunque.

14. El conjunto adaptador de acuerdo con la reivindicacién 13, en donde el segundo enlace incluye una superficie
interna (92) orientada hacia el primer enlace y que tiene una porcion intermedia cdncava (92¢) configurada para guiar
y sostener un segundo lado lateral del conjunto de viga en | sobre la unidad de carga quirdrgica que se articula con
respecto al conjunto adaptador en una segunda direccién, opuesta a la primera direccién.
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