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DESCRIPCION
Un método de uso de un montaje de jeringa de un inyector de fluidos médicos

La presente invencion se refiere generalmente a inyectores para inyectar fluido en sujetos animales, incluyendo
seres humanos, y se refiere en particular a métodos de uso de montajes de jeringa para conectar de forma funcional
una jeringa a un inyector.

Durante muchos procedimientos médicos, se inyectan diversos fluidos en pacientes con propositos de diagnéstico o
tratamiento. Un ejemplo de uno de dichos fluidos es un medio de contraste usado para mejorar la formaciéon de
imagenes de resonancia magnética y angiografia, o la formaciéon de imagenes de tomografia computerizada. Dichos
fluidos también pueden usarse en otras modalidades, tales como pielograma intravenoso (IVP) y cardiologia. Los
inyectores usados en estos procedimientos son frecuentemente dispositivos automatizados que expulsan fluido de
una jeringa, mediante un tubo, y en un paciente.

Los inyectores adecuados para estas aplicaciones utilizan generalmente jeringas de volumen relativamente grande y
tienden a ser capaces de producir caudales y presiones de inyeccion relativamente grandes. Por estas razones, los
inyectores para dichas aplicaciones incluyen tipicamente grandes motores y transmisiones de inyeccidén de alta
masa. El motor y la transmision de un inyector se alojan tipicamente en un cabezal de inyeccién, que esta soportado
por un brazo montado en un suelo, pared o techo. Para realizar un procedimiento de inyeccion usando uno de estos
inyectores, una jeringa puede conectarse de forma funcional a un inyector (por ejemplo, mediante una cubierta
frontal del mismo) y, después, un piston de accionamiento del inyector puede moverse para expulsar el fluido de la
jeringa. Después de esto, el pistdbn de accionamiento puede replegarse y, después, la jeringa usada puede
desconectarse del inyector.

El documento US-B-6312410 describe un aparato para fijar la parte de las aletas de una jeringa, y un adaptador de
pistdon para su conexién a un émbolo de jeringa. El dispositivo permite el acoplamiento de jeringas con formas
diferentes a un cabezal de inyeccion.

Un primer aspecto de la invencion se refiere a un método de uso de un montaje de jeringa de un inyector de fluidos
médicos (por ejemplo, para montar una jeringa en un inyector para un procedimiento de inyeccion). En este método,
una jeringa se inserta en un orificio definido en un primer componente (por ejemplo, un accionador) del montaje de
jeringa. El primer componente del montaje de jeringa se mueve en una direccion sustancialmente perpendicular al
eje longitudinal de la jeringa, mientras que la jeringa esta localizada con el orificio. Debido a este movimiento del
primer componente, un segundo componente (por ejemplo, un miembro mévil) del montaje de jeringa se mueve
hacia el eje longitudinal de la jeringa.

Un aspecto adicional de la invencién se refiere a un método de uso de un montaje de jeringa de un inyector de
fluidos médicos (por ejemplo, para retirar una jeringa de un inyector después de que se haya completado un
procedimiento de inyeccion). En este método, un primer componente (por ejemplo, un accionador) del montaje de
jeringa se mueve en una direccion sustancialmente perpendicular al eje longitudinal de una jeringa, mientras que la
jeringa estéa localizada dentro de un orificio definido en el primer componente del montaje de jeringa. Un segundo
componente (por ejemplo, un miembro moévil) del montaje de jeringa se mueve fuera de la jeringa y la jeringa se
retira del montaje de jeringa después de que el primer y segundo componentes del montaje de jeringa se hayan
movido.

Existen diversos perfeccionamientos de las caracteristicas indicadas anteriormente en relacién con los diversos
aspectos de la presente invencién. También pueden incorporarse caracteristicas adicionales en esta serie de
aspectos. Estos perfeccionamientos y caracteristicas adicionales pueden existir de forma individual o en cualquier
combinacién. Por ejemplo, diversas caracteristicas descritas a continuacion, en relacion con una o mas de las
realizaciones ilustradas, pueden incorporarse en cualquiera de los aspectos de la presente invenciéon descritos
anteriormente, solos o en cualquier combinacion. La descripcion resumida presentada anteriormente pretende
unicamente familiarizar al lector con ciertos aspectos y contextos de la presente invencion.

A continuacioén, la invencion se describira a modo de ejemplo con referencia a los dibujos adjuntos, en los que:

La Fig. 1 es una vista en perspectiva de un cabezal de inyeccién de un inyector, que tiene una jeringa acoplada
a un area delantera del mismo.

La Fig. 2A es una vista despiezada de una realizacion ejemplar de un montaje de jeringa.
La Fig. 2B es una vista en perspectiva del montaje de jeringa de la Fig. 2A en un estado montado.

La Fig. 3A es una vista en seccién del montaje de jeringa de la Fig. 2B, que muestra en particular un
accionador del montaje de jeringa.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2365825 T3

La Fig. 3B es una vista en seccién transversal, tomada a lo largo de la linea 3B-3B de la Fig. 3A.

La Fig. 4A es una vista en seccion de un montaje de jeringa de la Fig. 2B, que muestra en particular el primer y
segundo miembros moviles del montaje de jeringa en una posicién abierta.

La Fig. 4B es una vista en seccion transversal, tomada a lo largo de la linea 4B-4B de la Fig. 4A y también
muestra un mecanismo de acoplamiento de un émbolo de jeringa situado en proximidad a un elemento de
acoplamiento de émbolo de un piston de accionamiento.

La Fig. 5A es una vista en seccion de un montaje de jeringa de la Fig. 2B, que muestra en particular el primer y
segundo miembros maoviles en una posicién cerrada y conectando una jeringa.

La Fig. 5B es una vista en seccion transversal, tomada a lo largo de la linea 5B-5B de la Fig. 5A y también
muestra el mecanismo de acoplamiento en la parte trasera del émbolo de la jeringa conectado con el elemento
de acoplamiento del émbolo del pistén de accionamiento.

La Fig. 6 es una vista en perspectiva de una cubierta frontal de un inyector.
La Fig. 7 es una vista frontal de una cubierta frontal de la Fig. 6.

La Fig. 8 es una vista trasera de la cubierta frontal de la Fig. 6.

La Fig. 9 es una vista lateral de la cubierta frontal de la Fig. 6.

La Fig. 10 es una vista lateral de una cubierta frontal de la Fig. 6 tomada desde el lado opuesto que se muestra
en la Fig. 9.

La Fig. 11 es una vista superior de la cubierta frontal de la Fig. 6.

La Fig. 12 es una vista desde abajo de la cubierta frontal de la Fig. 6.

La Fig. 13 es una vista en perspectiva de una cubierta frontal de un inyector.
La Fig. 14 es una vista frontal de la cubierta frontal de la Fig. 13.

La Fig. 15 es una vista trasera de la cubierta frontal de la Fig. 13.

La Fig. 16 es una vista lateral de la cubierta frontal de la Fig. 13.

La Fig. 17 es una vista lateral de la cubierta frontal de la Fig. 13 tomada desde el lado opuesto del que se
muestra en la Fig. 9.

La Fig. 18 es una vista superior de la cubierta frontal de la Fig. 13.
La Fig. 19 es una vista desde abajo de la cubierta frontal de la Fig. 13.

A continuacién, se describirdan una o mas realizaciones especificas de la presente invencion. En un esfuerzo para
proporcionar una descripcion concisa de estas realizaciones, puede que no se describan todas las caracteristicas de
una implementacion real en la memoria descriptiva. Debe apreciarse que en el desarrollo de cualquiera de dichas
implementaciones reales, como en cualquier proyecto de ingenieria o disefio, deben tomarse numerosas decisiones
especificas de implementacion para alcanzar los objetivos especificos de los promotores, tales como conformidad
con las restricciones relacionadas con negocios y relacionadas con el sistema, que pueden variar de una
implementacion a otra. Ademas, debe apreciarse que dicho esfuerzo de desarrollo puede ser complejo y de larga
duracién, sin embargo, seria una tarea rutinaria de disefio, fabricaciéon y produccion para los expertos en la materia
tener el beneficio de esta descripcion.

En referencia a las Figuras, un inyector 10 incluye un montaje de jeringa 12 para facilitar el acoplamiento de una
jeringa 14 con el inyector 10, alineado con un piston de accionamiento 16, para proporcionar un conjunto de
inyeccion. La jeringa 14, para su uso junto con el inyector 10, incluye generalmente un cuerpo 18 (que puede estar
en forma de un tambor cilindrico exterior), que en su extremo delantero 20, se integra con una pared delantera
conica 22. Un cuello 24, que termina en una punta de descarga 26, se extiende generalmente hacia, y puede
integrarse con, la pared delantera cénica 22. El cuerpo 18 de la jeringa 14 puede comunicarse con una pared interior
de una camisa de presion (no mostrada) o una base 30 cuando dicha camisa de presién o base 30 esta presente en
el inyector 10. La jeringa 14, como se usa junto con el inyector 10 de la presente invencién, incluye una seccién de
acoplamiento de jeringa 32, que puede estar en forma de una aleta 34 que se extiende hacia fuera radialmente. Esta
aleta 34 esta situada en un plano sustancialmente perpendicular al eje longitudinal 36 de la jeringa 14, y puede estar
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integrada generalmente con el extremo trasero 38 del cuerpo 18 de la jeringa 14. Cuando la jeringa 14 esta asociada
con el inyector 10, la aleta 34 se sitia dentro de y/o en contacto con el montaje de jeringa 12 situado en el extremo
delantero 40 de un carcasa 42 del inyector 10. La seccién de acoplamiento de jeringa 32 y el montaje de jeringa 12
pueden utilizarse para facilitar la conexion funcional de la jeringa 14 con el inyector 10, como se describira con
mayor detalle a continuacion.

La punta de descarga 26 de la jeringa 14 tiene un orificio 44 definido en su extremo distante, que puede
comunicarse con una cavidad interna de la jeringa 46 definida en el cuello 24, la pared delantera conica 22 y el
cuerpo 18 de la jeringa 14. Un extremo posterior 48 de la cavidad 46 puede estar definido por una superficie 50
orientada generalmente hacia delante de un émbolo de jeringa 52. En la realizacion ilustrada, esta superficie 50
orientada hacia delante es sustancialmente coénica. La superficie 50 puede ser de una inclinaciéon que se ajuste a la
inclinacion del interior de la pared delantera cénica 22. El émbolo de jeringa 52 puede deslizarse a presion dentro del
cuerpo 18 de la jeringa 14, de manera que la cavidad 46 es de volumen variable. Puede acoplarse de forma
funcional una tuberia (no mostrada) a la punta de descarga 26, de manera que el fluido puede expulsarse de la
jeringa 14 mediante la tuberia.

En referencia ahora a las Figs. 1, 4B y 5B el émbolo de jeringa 52 puede verse con mas claridad dentro del cuerpo
18 de la jeringa 14. Cuando la jeringa 14 se acopla al inyector 10, el émbolo de jeringa 52 se sitla preferentemente
préximo a, y con un alineamiento sustancial, al piston de accionamiento 16 del inyector 10. El piston de
accionamiento 16 se acciona mediante un motor (no mostrado) para moverse con un movimiento hacia delante o
hacia atras a lo largo de su eje longitudinal 54, para desplegar el pistébn de accionamiento 16 y, de esta manera,
desplegar sensiblemente el pistén de accionamiento 52 en un movimiento hacia delante o hacia atras a lo largo del
eje longitudinal 36 de la jeringa 14, para inyectar fluido en un paciente o para rellenar la jeringa 14 con fluido,
respectivamente. Por ejemplo, puede cargarse una jeringa prellenada en el inyector 10 y, mediante el despliegue del
émbolo 14 en una direccién hacia delante, puede de esta manera expulsar el fluido de la jeringa 14. Al hacerlo, el
fluido puede inyectarse en el paciente. Como alternativa, una jeringa vacia puede cargarse en el inyector 10
mientras que el émbolo de jeringa 52 puede situarse en o cerca de su posicion mas adelantada. Posteriormente, un
fluido (por ejemplo, medio de contraste) puede cargarse en la jeringa 14 conectando de forma funcional la jeringa 14
a una fuente de fluido y replegando el émbolo de jeringa 52 en una direcciéon hacia atras para sacar el fluido de la
jeringa 14.

El inyector 10 puede disefarse para acomodar jeringas prellenadas o jeringas vacias de diversos volumenes. Por
ejemplo, el inyector 10 puede adaptarse para recibir jeringas prellenadas de 125 ml (por ejemplo, jeringa Ultraject®
disponible en el mercado de Mallinckrodt Inc de St. Louis, Missouri). Dichas jeringas pueden usarse para inyectar
medio de contraste en un paciente. Estas jeringas de 125 ml pueden prealimentarse con cualquiera de un intervalo
de cantidades adecuadas del fluido, tales como 50 ml, 75 ml, 100 ml, 125 ml u otras cantidades. Adicionalmente, el
inyector 10 puede acomodar una jeringa vacia de cualquiera de una diversidad de tamafios (por ejemplo, 50 ml, 75
ml, 100 ml, 125 ml, 130 ml, etc.).

Haciendo referencia ahora a las Figs. 2A-5B, se muestra una realizacion de un montaje de jeringa 12. El montaje de
jeringa 12 incluye un accionador mévil 56 que incluye un miembro de pared 58 que define un orificio 60 y, al menos,
un primer miembro mévil 62 acoplado de forma funcional al accionador 56 y es sensiblemente mévil con mismo. De
forma mas especifica, el montaje de jeringa 12 de la realizacion ilustrada incluye un primer y un segundo miembros
méviles 62, 64 que se acoplan de forma funcional al miembro de pared 58 del accionador 56. El primer y segundo
miembros moéviles 62, 64 incluyen un primer y un segundo pernos 66, 68 conectados de forma funcional a los
mismos. El primer perno 66 se acopla de forma funcional, cerca del primer extremo 70 del primer miembro movil 62 y
el segundo perno 68 se acopla de forma funcional cerca del primer extremo 72 del segundo miembro mévil 64. El
primer y el segundo pernos 66, 68 se reciben en al menos una ranura 74 definida en el miembro de pared 58 del
accionador 56, para acoplar el primer y segundo miembros moéviles 62, 64 a los mismos. El accionador 56 se
dispone préximo al primer y segundo miembros moviles 62, 64. Ademas, el primer y segundo miembros 62, 64
pueden incluir un primer y un segundo vastagos 67, 69 que sobresalen hacia atras de los mismos. Estos primer y
segundo vastagos 67, 69 pueden enfrentarse y moverse a lo largo del contorno exterior del miembro de pared 58 del
accionador 56, a medida que el primer y segundo miembros méviles 62, 64 se mueven entre las posiciones de
abierto y cerrado.

La ranura 74 se define mediante el miembro de pared 58 del accionador 56 en una porcién de base 76 del mismo. El
primer y segundo pernos 66, 68 son moviles (por ejemplo, deslizables y opcionalmente giratorios) dentro de la
ranura 74. Cada uno del primer y segundo pernos 66, 68 puede moverse de una posicion proxima al centro 78 de la
ranura 74 a posiciones cercanas a primer y segundo extremos terminales 80, 82 de la ranura 74. Ninguno del primer
y segundo pernos 66, 68 se mueven en un lateral de la ranura 74. No obstante, el primer perno 66 se adapta para
moverse dentro de una porcién de la ranura 74 y el segundo perno 68 se adapta para moverse dentro de otra
porciéon de la ranura 74. En particular, en la realizacion ilustrada, una porcion de base 76 del miembro de pared 58
incluye una abertura 84 que tiene una porcién superior de la misma en una forma al menos generalmente similar a
una "V". El primer y segundo pernos 66, 68 se disponen en la porcién en "V" de esta abertura 84. Cuando el primer y
segundo pernos 66, 68 se sitlan cerca de la interseccion de los dos brazos de la "V", el primer y segundo miembros
moéviles 62, 64 estan en una posicion abierta (véase la Fig. 4A). Cuando el primer y segundo pernos 66, 68 se situan
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cerca del primer y segundo extremos terminales 80, 82 de la "V", el primer y segundo miembros méviles 62, 64 estan
en una posicion cerrada (véase la Fig. 5A). Aunque la ranura 74 de la realizacion ilustrada se muestra y describe en
el este documento como que tiene generalmente una forma de "V", debe apreciarse por los expertos en la materia
que dicha forma de "V" no es necesaria, y que puede usarse cualquier otra forma que permita que el primer y
segundo miembros méviles 62, 64 se muevan lo suficiente dentro de una ranura para conectar de forma funcional
una jeringa a un inyector 10. Por ejemplo, la ranura 74 puede tener una forma de "U" o "C". Ademas, los expertos en
la materia reconoceran que puede usarse mas de una ranura. Por ejemplo, dos ranuras que forman una forma de
"V" proximas a la base 76 del miembro de pared 58 pueden recibir el primer y segundo pernos 66, 68 cerca del
vértice de la "V". De nuevo, los expertos en la materia reconoceran que las ranuras no tienen que estar
necesariamente en forma de una "V".

Como puede verse a partir de las Figs. 2A-5B, el accionador 56 y el primer y segundo miembros moéviles 62, 64 del
montaje de jeringa 12 estan soportados en una cubierta frontal 86 de la carcasa 42 del inyector 10 (pueden verse
vistas adicionales de la cubierta frontal en las Figs. 6-12). Refiriéndose particularmente a la Fig. 2A, la cubierta
frontal 86 incluye una porcién de pared proximal 88, una porciéon de pared distal 90, una base 30 que se extiende
distalmente desde la porcién de pared distal 90 y una placa de acoplamiento 92. El primer y segundo miembros
moviles 62, 64 se sitian entre la placa de acoplamiento 92 y el miembro de pared 58 del accionador 56, y la
totalidad de los tres componentes esta contenida después en la cavidad interior 94 de la cubierta frontal 86, formada
entre la porcion de pared proximal 88 y la porcion de pared distal 90. El accionador 56 y el primer y segundo
miembros moviles 62, 64 pueden moverse dentro de la cavidad interior 94. Preferentemente, la placa de
acoplamiento es sustancialmente inmovil en relacién a las porciones de pared proximal y distal de la cubierta frontal
86, ya que esta preferiblemente fijada a al menos una de las porciones de pared proximal y distal 88, 90. En la
realizacién ilustrada, esta fijacion ocurre mediante el uso de tornillos 96, que se extienden a lo largo de los orificios
97 en una placa trasera 99, los orificios 98 en la porcién de pared proximal 88, los orificios 100 en la placa de
acoplamiento 92 y se reciben en orificios (no mostrados) en la porciéon de pared distal 90.

La placa de acoplamiento 92 incluye un primer y un segundo arboles de giro 101, 103 que sobresalen desde una
superficie proximal 105 de la misma. Este primer y segundo arboles de giro 101, 103 se reciben en una primera y
una segunda aberturas para arbol 107, 109 definidas en el primer y segundo miembros moéviles 62, 64,
respectivamente. Como tales, el primer y segundo miembros moéviles 62, 64 son capaces de mostrar un movimiento
de giro alrededor del primer y segundo arboles de giro 101, 103 correspondientes. Dicho de otro modo, el primer y
segundo miembros moviles 62, 64 se acoplan con el primer y segundo arboles de giro 101, 103 correspondientes de
una manera tal que los miembros méviles 62, 64 pueden girar alrededor de los mismos. Por tanto, puede decirse
que el primer y segundo arboles de giro 101, 103 proporcionan puntos de giro para el primer y segundo miembros
moviles 62, 64.

Para iniciar la carga de la jeringa 14 en el montaje de jeringa 12, la aleta 34 en el extremo trasero 38 de la jeringa 14
puede hacerse pasar a través de una abertura en cada una de las porciones de pared distales 90 del montaje de
jeringa 12 y la placa de acoplamiento 92 y pueden recibirse en el orificio 60 definido en el accionador 56. Aunque el
extremo trasero 38 de la jeringa 14 esta localizado en el orificio 60, la jeringa 14 puede moverse en una primera
direcciéon sustancialmente perpendicular al eje longitudinal 54 del piston de accionamiento 16 del inyector 10. En
este documento, esta direccién se denominara como una direccion "descendente" (puesto que el movimiento es
hacia abajo en relacion al inyector 10). Sin embargo, se reconocera por los expertos en la materia que el movimiento
no tiene por qué ser "descendente" sino que los componentes del montaje de jeringa 12 pueden configurarse para
que el movimiento en otras direcciones pueda efectuar el acoplamiento adecuado de la jeringa 14 (incluyendo, pero
sin limitacion, movimiento "ascendente", movimiento "lado a lado" o cualquier otro movimiento sustancialmente
perpendicular adecuado para que el eje longitudinal 36 de la jeringa 14 se mueva con una relacién sustancialmente
coaxial con el eje longitudinal 54 del pistdn de accionamiento 16). Este movimiento descendente, a su vez, mueve
sensiblemente el accionador 56 en la direccion descendente. EI movimiento del accionador 56 en la direccidon
descendente hace que cada uno del primer y segundo pernos 66, 68 se mueva hacia el primer y segundo extremos
80, 82 correspondientes de la ranura 74 definida en la porcién de base 76 del miembro de pared 58. Este
movimiento de los pernos 66, 68 sucede porque el primer y segundo miembros moviles 62, 64 no pueden moverse
en la direccion descendente debido a que el primer y segundo arboles de giro 101, 103 de la placa de acoplamiento
92 fija, estan situados dentro de la primera y segunda aberturas de eje 107, 109 del primer y segundo miembros
moviles 62, 64. Por lo tanto, a medida que el accionador 56 se mueve en la direccion descendente, el primer y
segundo pernos 66, 68 se mueven dentro de la ranura 74 hacia el primer y segundo extremos terminales 80, 82 de
la misma. Puesto que el primer y segundo miembros moviles 62, 64 no pueden moverse en la direccion
descendente, en su lugar giran alrededor de los puntos de giro proporcionados por el primer y segundo arboles de
giro 101, 103. En otras palabras, el primer y segundo miembros moéviles 62, 64 giran alrededor de los ejes de giro
primero y segundo 101, 103 correspondientes en la primera y segunda aberturas de arbol 107, 109 respectivas.
Como tales, el primer y segundo miembros moéviles 62, 64 giran para engranar (por ejemplo envolver de forma
sustancialmente circunferencial) el extremo trasero 38 de la jeringa 14 (véase la Fig. 5A). Puesto que la aleta 34 de
la jeringa 14 esté localizada dentro del accionador 56 durante este movimiento de giro de los miembros moviles 62,
64, el primer y segundo miembros moéviles 62, 64 se engranan en el cuerpo 18 de la jeringa 14 (a diferencia de la
aleta 34). En realizaciones en las que los miembros méviles 62, 64 se disefian para que este engranaje con el
cuerpo 18 de la jeringa 14 pueda caracterizarse como una envoltura sustancial del cuerpo 18, puede decirse que
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este tipo de engranaje permite una mayor cobertura de la jeringa 14 que la encontrada en montajes de jeringa
anteriores, y por tanto, permite potencialmente que la jeringa 14 soporte presiones de inyeccién superiores.

En la realizacion ilustrada, el primer y segundo miembros moviles 62, 64 son opuestos entre si y se sitlan alrededor
del eje longitudinal 54 del pistdn de accionamiento 16. Ademas, cada uno del primer y segundo miembros méviles
62, 64 tiene una superficie arqueada 102, 104. Estas superficies arqueadas 102, 104 se muestran de manera
diametralmente opuesta entre si y se localizan en el exterior del cuerpo 18 de la jeringa 14. Cuando la jeringa 14 se
acopla adecuadamente con el montaje de jeringa 12 del inyector 10, el primer y segundo miembros moéviles 62, 64
del montaje de jeringa 12 estan en contacto con la superficie lateral del cuerpo exterior 18 de la jeringa 14 para
mantener la jeringa 14 en su sitio y en alineamiento con el pistén de accionamiento 16 del inyector 10.

En algunas realizaciones, las superficies arqueadas 102, 104 de los miembros méviles 62, 64 puede soportar uno o
mas tipos de elementos que mejoran el acoplamiento (por ejemplo, estrias, protuberancias, hendiduras, crestas,
dientes, combinaciones de los mismos y similares) para mejorar la capacidad de los miembros méviles 62, 64 para
agarrar y/o sostener la jeringa 14. En algunas realizaciones, un recubrimiento que mejora el agarre (por ejemplo, el
elastomero Santoprene®) puede aplicarse a las superficies arqueadas 102, 104 de los miembros méviles 62, 64
para facilitar el agarre/sujecion de la jeringa 14.

El movimiento de giro del primer y segundo miembros moéviles 62, 64 altera la distancia entre las superficies
arqueadas 102, 104, puesto que éstas giran acercandose y alejandose entre si. En la realizacion ilustrada, cada uno
del primer y segundo miembros moviles 62, 64 son moviles. En algunas realizaciones, es posible usar un solo
miembro movil dispuesto en una relacién separada con respecto a un miembro inmévil (por ejemplo, un tope o
apoyo arqueados) hacia el que puede moverse el inico miembro movil.

En algunas realizaciones, el primer y segundo miembros méviles 62, 64 no son necesarios para la funcion de
acoplamiento apropiada de la jeringa. En dichas realizaciones, puede usarse un solo miembro de agarre para
acoplar la jeringa 14, conectando por tanto de forma funcional la jeringa 14 con el inyector 10. En dichas
realizaciones, el Unico miembro movil debe cubrir lo suficiente la circunferencia de la jeringa 14, cuando entra en
contacto con el cuerpo 18, para mantener la jeringa 14 contra el inyector 10. En dichas realizaciones, cada brazo
que se extiende desde un punto central del miembro mévil puede tener un grado de elasticidad tal que los brazos
puedan extenderse hacia fuera y hacia dentro para permitir la insercién y/o retirada de la jeringa 14.

El miembro de pared 58 del accionador 56 se muestra de manera que tiene una superficie lateral periférica 110 que
incluye un primer contorno ondulado 106 y un segundo contorno ondulado 108. Como se muestra, el segundo
contorno ondulado 108 se sitla sustancialmente opuesto al primer contorno ondulado 106. Cada uno de estos
primer y segundo contornos ondulados 106, 108 incluye un primer valle 112, un segundo valle 114 y una cresta 116
dispuesta entre ellos. Cuando se sitian en el montaje de jeringa 12 del inyector 10, estos primer y segundo
contornos ondulados 106, 108 estan enfrentados por una primera y segunda proyecciones 118, 120 (véanse las
Figs. 2A y 5A), que se adaptan para montarse a lo largo de la superficie del primer y segundo contornos ondulados
106, 108, a medida que el accionador 56 se mueve entre la primera y segunda posiciones. En la realizacién
ilustrada, la primera y segunda proyecciones 118, 120 se acoplan a la porcion de pared proximal 88 de la cubierta
frontal 86 y se desvian oblicuamente en una direccién hacia cada uno del primer y segundo contornos ondulados
106, 108. La interaccion del primer y segundo retenes 118, 120 y el primer y segundo contornos ondulados 106, 108
ayuda a mantener el accionador 56, tanto en la primera como en la segunda posiciones hasta que un usuario desee
mover el accionador 56 tanto para cargar como para descargar la jeringa 14. En algunas realizaciones, el primer y
segundo pernos 66, 68 pueden incluir resortes de desviacion asociados con cada uno del primer y segundo
miembros moviles 62, 64. En dichas realizaciones, un extremo de cada uno de los resortes de desviacion puede
estar en contacto con su miembro mévil asociado respectivo, y el extremo opuesto de cada uno de los resortes de
desviacién puede ajustarse o llevarse frente a porciones de la carcasa 42 (de la cubierta frontal 86) del inyector 10.
En algunas realizaciones, al menos una porcion de estos resortes de desviacion puede disponerse alrededor de los
pernos 66, 68, que forman los ejes de giro del primer y segundo miembros moviles 62, 64.

Para cargar una jeringa 14 en el inyector 10, la jeringa 14 se situa con respecto al miembro de pared 58 del
accionador 56, de manera que la aleta 34 en el extremo posterior 38 de la jeringa 14 se reciba dentro del orificio 60
del miembro de pared 58, de manera que al menos un punto de contacto 112 en la periferia la aleta 34 entre en
contacto o se lleve a contacto con una superficie periférica 124 que define el orificio 60. De forma mas especifica, la
aleta 34, en ciertas realizaciones, puede recibirse mediante un rebaje 125 en el accionador 56. El accionador 56 se
muestra en la Fig. 4A estando en la primera posicion, de manera que el primer y segundo miembros moéviles 62, 64
estan en la posicién abierta. También en esta primera posicién, la primera y segunda proyecciones 118, 120 estan
en contacto con los primeros valles 112 del primer y segundo contornos ondulados correspondientes 106, 108. La
fuerza del resorte de desviacion de la primera y segunda proyecciones 118, 120 ayuda en parte a prevenir que el
miembro de pared 58 del accionador 56 se mueva sin ayuda a la segunda posicién. Ademas, el pistén de
accionamiento 16 del inyector 10 se sitta preferiblemente de manera que un mecanismo de acoplamiento de émbolo
126 esté alineado con un mecanismo de acoplamiento 128 que se extiende desde una superficie trasera del émbolo
de jeringa 52 (véase la Fig. 4B).
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Después, un usuario aplica una fuerza a la jeringa 14 en una direcciéon sustancialmente perpendicular a y hacia el
eje longitudinal 54 del piston de accionamiento 16. La aleta 34 de la jeringa 14, en contacto con la superficie
periférica 124 del miembro de pared 58, se utiliza para forzar que el miembro de pared 58 del accionador 56 se
mueva en respuesta, en una direccidn sustancialmente perpendicular al eje longitudinal 54 del pistdn de
accionamiento 16. Se aplica suficiente fuerza para vencer el resorte de desviacién de la primera y segunda
proyecciones 118, 120, de manera que el accionador 56 se mueve desde la primera posicion a la segunda posicion.
Cuando esto sucede, la primera y segunda proyecciones 118, 120 se desplazan a lo largo del primer y segundo
miembros ondulados 106, 108 desde los primeros valles 112 a lo largo las crestas 116 y en los segundos valles 114.
Después, la primera y segunda proyecciones 118, 120 pueden utilizarse para al menos ayudar en el mantenimiento
del miembro de pared 58 en la segunda posicion mostrada en la Fig. 5A.

El movimiento del miembro de pared 58 desde la primera posicién a la segunda posicién mueve de forma solidaria la
ranura 74 del miembro de pared 58 en una direccidn sustancialmente perpendicular al eje longitudinal 54 del piston
de accionamiento. Y, de esta manera, la ranura 74 se mueve en relacion al primer y segundo pernos 66, 68,
provocando de esta forma que el primer y segundo pernos 66, 68 se muevan en relacién a, y dentro de la ranura 74.
De forma mas especifica, en la realizacion ilustrada, El primer y segundo pernos 66, 68 se mueven dentro de la
ranura con forma de V desde una posicién cercana al vértice de la "V", hasta posiciones proximas a los extremos
terminales de cada uno de los brazos de la "V" (desde la posicion mostrada en la Fig. 4A, hasta la posicion mostrada
en la Fig. 5A). Este movimiento provoca un movimiento de giro en respuesta del primer y segundo miembros moviles
62, 64 desde la posicidn abierta a la posicion cerrada, de manera que el extremo trasero 38 de la jeringa 14 se
acopla mediante el primer y segundo miembros méviles 62, 64. En particular, a medida que el accionador 56 se
mueve en la direccién descendente, el primer y segundo pernos 66, 68 se mueven dentro de la ranura 74 hacia el
primer y segundo extremos terminales 80, 82 de la misma. Puesto que el primer y segundo miembros moviles 62, 64
no pueden moverse hacia abajo, en su lugar giran alrededor de los puntos de giro proporcionados por el primer y
segundo arboles de giro 101, 103. En otras palabras, el primer y segundo miembros moviles 62, 64 giran alrededor
del primer y segundo arboles de giro 101, 103 en la primera y segunda aberturas de perno 107, 109,
respectivamente.

A medida que el miembro de pared 58 se mueve de la primera posiciéon a la segunda posicion y la jeringa 14 se
mueve con el miembro de pared 58 de una posicién no engranada por los miembros moéviles 62, 64 a una posicion
engranda por los miembros méviles 62, 64, el mecanismo de acoplamiento 128 en el extremo trasero 38 del émbolo
de jeringa 52 se mueve de una posicién no engranada con el mecanismo de acoplamiento de émbolo 126 del pistén
de accionamiento 16 a una posicion engranda con el mecanismo de acoplamiento de émbolo 126 del pistén de
accionamiento 16. En la realizacion ilustrada (véanse las Figs. 4B y 5B), cuando la aleta 34 de la jeringa 14 se alinea
con el orificio 60 definido por el miembro de pared 58, el émbolo de jeringa 52 en la jeringa 14 se sitda
preferiblemente de manera que el mecanismo de acoplamiento 128 en la superficie trasera del émbolo de jeringa 52
se alinee con el mecanismo de acoplamiento de émbolo 126 del pistdbn de accionamiento 16. El mecanismo de
acoplamiento 128 del émbolo de jeringa ilustrado 52 es una proyeccion 128 que se extiende desde la superficie
trasera del émbolo de jeringa 52. Esta proyeccion 128 puede caracterizarse porque muestra una forma de "T" que
tiene una porcién de vastago 130 (paralela al eje longitudinal 36 de la jeringa 14) rematada por una porcién de tapén
132 (transversal al eje longitudinal de la jeringa 14). A medida que el miembro de pared 58 se mueve de la primera
posicion a la segunda posicion, la porciéon de tapén 132 del mecanismo de acoplamiento 128 puede recibirse en el
mecanismo de acoplamiento de émbolo 126, que en la realizacion ilustrada, es una ranura 134 formada en el
extremo delantero del pistdn de accionamiento 16.

Una ranura 34 se define en el extremo delantero del piston de accionamiento 16 con una forma para recibir el
mecanismo de acoplamiento 128 de la jeringa 14 y, en particular, la porciéon de tapon 132 del mismo. Se muestra
una seccion transversal del elemento de acoplamiento de émbolo 126 que presenta una forma en J (que tiene una
ranura dentro de una porcién de curva de la "J" configurada para recibir la porcion de tapén 132), de manera que
cuando el émbolo de jeringa 52 se acopla con el piston de accionamiento 16, el extremo distal 136 de la forma de "J"
se sitla distalmente respecto a una parte de la porcién de tapén 132 del mecanismo de acoplamiento 128. Por tanto,
cuando la jeringa 14 se inserta inicialmente en el accionador 56 (en la primera posicion), la porcién de tapon 132 del
mecanismo de acoplamiento 128 esta "por encima" del elemento de acoplamiento de émbolo 126 del piston de
accionamiento 16. Sin embargo, a medida que el accionador 56 se mueve a la segunda posicion, la porcion de tapon
132 del mecanismo de acoplamiento 128 se mueve para situarse proximalmente respecto al extremo distal 136 del
mecanismo de acoplamiento de émbolo 126 del piston de accionamiento 16. Una vez que esta acoplado, puede
realizarse un procedimiento de inyeccioén, tal como trasladar el pistén de accionamiento 16 hacia delante, a lo largo
de su eje longitudinal 54, para administrar un fluido, tal como un medio de contraste, desde la jeringa 14. Aunque la
ranura 134 y la extensién 128 de la realizacién ilustrada tengan formas denominadas en el presente documento
como "J"y "T", respectivamente, se reconocera por los expertos en la materia que puede usarse cualquier forma que
facilite el acoplamiento. Adicionalmente, aunque la realizacién ilustrada representa en primer lugar un mecanismo de
acoplamiento 128 y un mecanismo de acoplamiento de émbolo 126 que da como resultado un acoplamiento pasivo,
los expertos en la materia reconoceran que pueden usarse mecanismos de acoplamiento y mecanismos de
acoplamiento de émbolo que den como resultado un acoplamiento activo (uno que implique algun grado de agarre
positivo).



10

15

20

ES 2365825 T3

Como se ha descrito previamente, el montaje de jeringa 12 permite que la jeringa 14 se retire de la cubierta frontal
86 y/o el extremo delantero 40 del inyector 10, cuando el piston de accionamiento 16 del inyector 10 esta en
cualquier posiciéon. Esto no necesita que el piston de accionamiento 16 vuelva a su posicion "de origen" antes de
separar la jeringa 14 del inyector 10. Por tanto, durante un procedimiento de inyeccion, puede detenerse el traslado
del pistdn de accionamiento 16 aunque el pistén de accionamiento 16 esté en una posicidn que se extiende desde el
lugar de la cubierta frontal 86 del inyector 10. Después, un usuario puede agarrar la jeringa 14 y moverla en una
direccion ascendente, superando de esta forma la fuerza del resorte de desviacion de la primera y segunda
proyecciones 118, 120 para provocar que el accionador 56 se mueva desde la segunda posicién a la primera
posicion. Cuando ocurre esto, la primera y segunda proyecciones 118, 120 se desplazan a lo largo del primer y
segundo contornos ondulados 106, 108 desde el segundo valle 114, sobre las crestas 116 y en el primer valle 112.
De forma simultanea, el primer y segundo pernos 66, 68 del primer y segundo miembros moéviles 62, 68 se moveran
dentro de la ranura con forma de V del miembro de pared 58 desde una posicién cercana a los extremos terminales
80, 82 de los brazos de la V hasta una posicién cercana al vértice de la V. Esto provoca que el primer y segundo
miembros moviles, 62, 64 giren desde la posicion cerrada a la posicion abierta mediante el giro alrededor de los
puntos de giro creados por la interaccién del primer y segundo arboles de giro 101, 103 con la primera y segunda
aberturas de arbol 107, 109. Debido a la situacién de la aleta 34 en el extremo trasero 38 de la jeringa 14 dentro del
orificio 60 del accionador 56, el accionador 56 permite un movimiento vertical suficiente de la jeringa para que el
mecanismo de acoplamiento con forma de T en la superficie trasera de la jeringa 14 supere la ranura en el extremo
delantero del pistéon de accionamiento 16, permitiendo de esta forma la retirada de la jeringa 14 del inyector 10.

Las ventajas y modificaciones adicionales seran evidentes para los expertos en la materia.
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REIVINDICACIONES

1. Un método de uso de un montaje de jeringa (12) de un inyector de fluidos médicos (10), comprendiendo el método
insertar una jeringa (14) en un orificio (60) definido en un primer componente (56) del montaje de jeringa (12),
moviendo el primer componente (56) en una primera direccién sustancialmente perpendicular al eje longitudinal de la
jeringa (14) mientras que la jeringa (14) esta localizada en el orificio (60), y moviendo un segundo componente (62,
64) del montaje de jeringa (12) hacia el eje longitudinal de la jeringa (14) debido al movimiento del primer
componente (56).

2. El método de la reivindicacién 1, en el que el movimiento del segundo componente comprende el movimiento
opuesto de la primera y segunda porciones (62, 64) del segundo componente hacia el eje longitudinal de la jeringa
(12), en el que el eje longitudinal esta localizado entre la primera y segunda porciones (62, 64) antes y después de
mover el segundo componente.

3. El método de las reivindicaciones 1 6 2, en el que el segundo componente (62, 64) del montaje de jeringa (12) se
pone en contacto con la jeringa (14) como resultado del movimiento del segundo componente (62, 64).

4. El método de cualquiera de las reivindicaciones anteriores, que comprende adicionalmente insertar la jeringa (14)
en un orificio definido en un tercer componente (92) del montaje de jeringa (12).

5. El método de la reivindicacion 4, en el que el movimiento del primer componente (56) comprende mover el primer
componente (56) en relaciéon con el tercer componente (92).

6. El método de la reivindicacion 4 6 5, en el que el movimiento del segundo componente (62, 64) comprende mover
el segundo componente (56, 92) en relacion al tercer componente (92).

7. El método de cualquiera de las reivindicaciones 4 a 6, en el que la jeringa (14) se dispone dentro de los orificios
(60) del primer y tercer componentes (56, 92) durante el movimiento del primer componente (56).

8. El método de cualquiera de las reivindicaciones anteriores, que comprende adicionalmente que un usuario del
montaje de jeringa (12) ejerza una fuerza sobre la jeringa (14) mientras que la jeringa (14) esta localizada dentro del
orificio (60) definido en el primer componente (56), en el que la fuerza ejercida por el usuario comprende un vector
de fuerza orientado en la primera direccién, y en el que la fuerza ejercida por el usurario provoca el movimiento del
primer componente (56).

9. Un método de uso de un montaje de jeringa (12) de un inyector de fluidos médico (10), comprendiendo el método
mover un primer componente (56) del montaje de jeringa (12) en una primera direccion sustancialmente
perpendicular al eje longitudinal de la jeringa (14), mientras que la jeringa (14) esta situada en un orificio (60)
definido en el montaje de jeringa (12), mover un segundo componente (62, 64) del montaje de jeringa (12) hacia
fuera de la jeringa (14), y retirar la jeringa (14) del montaje de jeringa (12), después de mover el primer y segundo
componentes (56, 62, 64).

10. El método de la reivindicacion 9, en el que el movimiento del segundo componente comprende el movimiento
opuesto de la primera y segunda porciones (62, 64) del segundo componente fuera de la jeringa (14), en el que la
jeringa (14) esta localizada entre la primera y segunda porciones (62, 64) al menos antes de mover el segundo
componente (62, 64).

11. El método de la reivindicacién 9 6 10, en el que el segqundo componente (62, 64) del montaje de jeringa (12)
rompe el contacto con la jeringa (14) como resultado del movimiento del segundo componente (62, 64).

12. El método de cualquiera de las reivindicaciones 9 a 11, en el que la retirada comprende retirar la jeringa (14)
tanto del orificio (60) definido en el primer componente (56) como del orificio definido en un tercer componente (92)
del montaje de jeringa (12).

13. El método de la reivindicacion 12, en el que el movimiento del primer componente (56) comprende mover el
primer componente (56) en relacion al tercer componente (92).

14. El método de la reivindicacion 12 6 13, en el que la retirada del segundo componente (62, 64) comprende mover
el segundo componente (62, 64) en relacion al tercer componente (92).

15. El método de cualquiera de las reivindicaciones 12 a 14, en el que la jeringa (14) se dispone dentro de los
orificios (60) del primer y tercer componentes (56, 92) durante el movimiento del primer y segundo componentes (56,
62, 64).

16. El método de cualquiera de las reivindicaciones 9 a 15, en el que un pistén de accionamiento (16) de un inyector
(10), con el que esta conectado el montaje de jeringa (12), esta situado dentro del orificio (60) definido en el primer
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componente (56) durante el movimiento del primer y segundo componentes (56, 62, 64).

17. El método de cualquiera de las reivindicaciones 9 a 16, en el que el movimiento de al menos uno del primer y
segundo componentes (56, 62, 64), comprende desacoplar el piston de accionamiento (16) del inyector (10) de un
émbolo (52) de la jeringa (14).

18. El método de cualquiera de las reivindicaciones 9 a 17, en el que el movimiento del primer componente (56) se
debe al movimiento del segundo componente (62, 64).

19. El método de cualquiera de las reivindicaciones 9 a 18, que comprende adicionalmente que un usuario del
montaje de jeringa (12) ejerza una fuerza sobre la jeringa (14) mientras que la jeringa (14) esta localizada dentro del
orificio (60) definido en el primer componente (56), en el que la fuerza ejercida por el usuario comprende un vector
de fuerza orientado en la primera direccién, y en el que la fuerza ejercida por el usuario provoca el movimiento del
segundo componente (62, 64).

10
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