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DESCRIPCION
Conjunto de accionamiento de grapas

Antecedentes
Campo técnico

La presente descripcion se refiere a un aparato de grapado. Méas particularmente, la presente descripcion se refiere a un
conjunto de accionamiento de grapas para su utilizacién en un cartucho de grapas de un aparato de grapado.

Antecedentes de la técnica relacionada

Los aparatos de grapado quirtrgico se utilizan ampliamente en intervenciones quirirgicas para sujetar el tejido corporal
rapida y efectivamente hincando sujetadores o grapas en el tejido. En ciertos tipos de aparatos de grapado, un elemento
de accionamiento se mueve transversalmente a la direcciéon en que se han de hincar las grapas. Tipicamente, tal
aparato de grapado emplea una pluralidad de elementos empujadores de grapas localizados en ranuras acanaladas de
un cartucho de grapas y dispuestos extremo con extremo en filas. En funcionamiento normal, el elemento de
accionamiento que se mueve transversalmente hace contacto con un elemento de leva del empujador de grapas,
empujando asi el empujador de grapas de forma vertical en la ranura acanalada. El empujador de grapas transmite
movimiento lineal desde el elemento de accionamiento hasta las grapas. Las filas de grapas son hincadas asi en el
tejido corporal a sujetar.

Surgen diversas cuestiones al disefiar los empujadores de grapas para accionar una o mas grapas quirirgicas Si las
fuerzas aplicadas al empujador de grapas no estan equilibradas efectivamente, hay una tendencia del empujador de
grapas a retorcerse dentro de la ranura hincada y/o apretarse contra las paredes de la ranura hincada. Adicionalmente,
un unico punto de contacto entre la correa de actuacion y el empujador de grapas puede crear un punto de balanceo en
el empujador de grapas que puede hacer que el empujador de grapas salga del cartucho de grapas de una manera
desequilibrada que puede dar como resultado una formaciéon de grapas no uniforme. Ademas, los empujadores de
grapas para accionar una pluralidad de grapas pueden ofrecer mas resistencia al movimiento longitudinal del elemento
de accionamiento. Es deseable que el empujador de grapas permita la aplicacion de una fuerza de eyeccion
relativamente suave en toda la operacién del elemento de accionamiento. Es deseable también que el aparato de
grapado forme una pluralidad de grapas acabadas que tienen una configuracion sustancialmente uniforme.

Se conocen diversas disposiciones de empujador de grapas y de barra de leva. Véanse, por ejemplo, las patentes US n®
4.955.959; n° 4.978.049; n® 5.395.034; n® 5.630.541 ; n® 5.662.258; n® 6.131.789 y D278.081.

La patente US 2002/117533 describe un aparato de grapado quirdrgico con un miembro de cierre que es una varilla de
control, donde el angulo de accionamiento de la cara de accionamiento mas distal es mas pronunciado que los angulos
de accionamiento en las caras de accionamiento siguientes.

La patente WO 2004/032763 describe una grapadora quirargica con articulador universal y prepinza tisular.
La patente US5816471 describe grapadoras quirdrgicas con mecanismos para reducir la fuerza durante el disparo.
Sumario

La presente descripcion se refiere a un conjunto de accionamiento de grapas segun se define en las reivindicaciones
para uso en un cartucho de grapas. El conjunto de accionamiento de grapas incluye una corredera de actuacién y al
menos un empujador de grapas. El cartucho de grapas incluye una superficie de contacto con tejido que tiene una
pluralidad de ranuras de retencion, en donde cada ranura de retencion estd adaptada para recibir liberablemente una
grapa. El cartucho de grapas puede incluir un canal de guia que se extiende desde una parte proximal hasta una parte
distal a lo largo de su eje longitudinal. En una forma de realizacion, el cartucho de grapas estd adaptado para uso en
una grapadora quirdrgica que tiene un mecanismo de accionamiento.

La corredera de actuacion incluye una base, al menos un elemento de leva y un elemento de guia. Cada elemento de
leva incluye una cuia de leva primera o delantera y una cufia de leva segunda o trasera. Las cufas de leva delantera y
trasera estan separadas lateral y longitudinalmente una de otra. La separacion de las cuias de leva, tanto lateral como
longitudinalmente, crea una situacién en la que el empujador de grapas es contactado en puntos desplazados en dos
planos, de modo que, cuando se acciona el empujador de grapas, éste es controlado y accionado de manera
sustancialmente perpendicular al plano del tejido del cartucho sin balanceo en ninguna direccion que comprometa el
accionamiento de la grapa perpendicular al plano de contacto con el tejido. Adicionalmente, cada cuia de leva incluye
una cara de accionamiento distal y una cara de accionamiento proximal. En una forma de realizacion, las caras de
accionamiento distales forman angulos de accionamiento distales con respecto a la base y las caras de accionamiento
proximales forman angulos de accionamiento proximales con respecto a un plano que es sustancialmente paralelo a la
base. El elemento de guia esta adaptado para acopiarse de manera deslizante al canal de guia para alinear y guiar la
corredera de actuacion cuando ésta se traslada a través del cartucho de grapas. En una forma de realizacion, las caras
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de accionamiento distales estan orientadas de tal manera que los angulos de accionamiento distales puedan estar en un
intervalo comprendido entre aproximadamente 30° y aproximadamente 40°, mientras que las caras de accionamiento
proximales estan orientadas de tal manera que los angulos de accionamiento distales puedan estar en un intervalo
comprendido entre aproximadamente 15°y aproximadamente 25°.

Cada empujador de grapas incluye al menos una placa empujadora y al menos un elemento de leva. En una forma de
realizacién, cada empujador de grapas incluye tres placas empujadoras y dos elementos de leva. En una forma de
realizacién alternativa, cada empujador de grapas incluye una placa empujadora y dos elementos de leva. En una forma
de realizacion adicional, cada empujador de grapas incluye dos placas empujadoras y dos elementos de leva. Los
elementos de leva primero y segundo estan adaptados para acoplarse de manera deslizante a uno de los conjuntos de
leva de la corredera de actuacion. Cada elemento de leva incluye superficies de acoplamiento primera y segunda que
definen respectivos angulos de acoplamiento o recepcion primero y segundo que son complementarios de los angulos
de accionamiento distal y proximal. En una forma de realizacion, el primer angulo de recepcion puede estar en un
intervalo comprendido entre aproximadamente 15° y aproximadamente 55°, mientras que los segundos angulos de
recepcion pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 5°y aproximadamente 35°. En otra forma
de realizacion, los primeros angulos de recepcion pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente
25° y aproximadamente 45° mientras que los segundos angulos de recepcion pueden estar en un intervalo
comprendido entre aproximadamente 10°y aproximadamente 30°. En otra realizacion, el primer angulo de recepcion
puede estar en el intervalo comprendido entre aproximadamente 30°y aproximadamente 40°, mientras que el segundo
angulo de recepcion puede estar en el intervalo comprendido entre aproximadamente 15°y aproximadamente 25°. Los
elementos de leva primero y segundo estan separados longitudinal y lateralmente para complementar la disposicion de
las cufias de leva delantera y trasera de la corredera de actuacion.

El recorrido distal de la corredera de actuacion a través del cartucho de grapas provoca el acoplamiento secuencial de la
corredera de actuacion y de los empujadores de grapas en el cartucho de grapas. Cuando la corredera de actuacion se
mueve a lo largo del eje longitudinal del cartucho de grapas, las caras de accionamiento distales se acoplan de manera
deslizante a las primeras superficies de acoplamiento, empujando asi a cada empujador de grapas en una direccion
generalmente vertical. Cuando la corredera de actuacion continda moviéndose distalmente, las caras de accionamiento
proximales se acoplan de manera deslizante a las segundas superficies de acoplamiento de cada empujador de grapas
para continuar impulsando cada empujador de grapas en una direccién generalmente vertical, mientras que las caras de
accionamiento distales se desacoplan de las primeras superficies de acoplamiento. Cada elemento de leva esta en
contacto con cada empujador de grapas en al menos dos localizaciones longitudinalmente espaciadas para empujar
verticalmente cada empujador de grapas. Esta disposicion longitudinalmente escalonada de las caras de accionamiento
en cooperacion con la disposicion escalonada complementaria de los elementos de leva maximiza la estabilidad
longitudinal del empujador de grapas cuando éste se mueve verticalmente. De forma adicional, los angulos de
accionamiento distal y proximal en cooperacion con los angulos de recepcion primero y segundo complementarios
contribuyen a la estabilidad longitudinal mejorada de cada empujador de grapas.

En otra forma de realizacién de la presente descripcién, una corredera de actuacion incluye sustancialmente
componentes iguales o similares, pero los angulos de accionamiento distales pueden estar en un intervalo comprendido
entre aproximadamente 5° y aproximadamente 35°, mientras que los angulos de accionamiento proximales pueden
estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 20°y aproximadamente 55°. En otra forma de realizacion, los
angulos de accionamiento distales pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 10° y
aproximadamente 30°, mientras que los angulos de accionamiento proximales pueden estar en un intervalo
comprendido entre aproximadamente 25° y aproximadamente 45° En una realizacion adicional, los angulos de
accionamiento distales pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 15°y aproximadamente 25°,
mientras que los angulos de accionamiento proximales pueden estar en un intervalo comprendido entre
aproximadamente 30°y aproximadamente 40°. Durante el movimiento distal de la corredera de actuacion, las caras de
accionamiento distales se acoplan deslizablemente a las segundas superficies de acoplamiento empujando a cada
empujador de grapas en una direccion generalmente vertical. Cuando la corredera de actuacién continia moviéndose
distalmente, las caras de accionamiento proximales se acoplan a las primeras superficies de acoplamiento a medida
que las caras de accionamiento distales se desacoplan de las segundas superficies de acoplamiento. Los solicitantes
han encontrado que facilitando una cufna de leva con un angulo de superficie de accionamiento distal que sea menor
que el angulo de accionamiento proximal se proporciona una carrera de disparo suave. De manera similar a la
realizaciéon previa, la estabilidad longitudinal del empujador de grapas se maximiza por los elementos de leva
longitudinalmente escalonados (es decir, separados) en cooperaciéon con las cufias de leva escalonadas de manera
complementaria. Ademas, cuando el &ngulo de accionamiento distal es menor que el &ngulo de accionamiento proximal,
el empujador de grapas hace contacto con ambas superficies distal de accionamiento cuando el contacto con el
empujador de grapas transita del contacto con una superficie de accionamiento a la otra superficie de accionamiento.

En otra forma de realizacion de la presente descripcion, se describe una corredera de actuacion que incluye
componentes iguales o similares. En esta forma de realizacion, la corredera de actuacién incluye un primer y segundo
elementos de leva, una base y un elemento de guia. Cada elemento de leva incluye ademas cufas de leva primera y
segunda que estan separadas longitudinalmente y define un angulo de accionamiento con respecto a la base. Las
cufas de leva primera y segunda de cada elemento de leva estan también separadas lateralmente.
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Otra forma de realizacién de la presente descripcion incluye una corredera de actuaciéon que tiene componentes iguales
0 sustancialmente similares. Segun esta forma de realizacion, la corredera de actuacién incluye un primer y segundo
elementos de leva, una base y un elemento de guia. Cada elemento de leva incluye ademas cufas de leva primera y
segunda que estan lateralmente separadas una de otra y definen una pluralidad de angulos de accionamiento con
respecto a la base. En particular, cada cufia de leva define un grupo distal de angulos de accionamiento que pueden
estar en el intervalo comprendido entre aproximadamente 15°y aproximadamente 25°y un grupo proximal de angulos
de accionamiento que pueden estar en el intervalo comprendido entre aproximadamente 26°y aproximadamente 36°.
En otra forma de realizacion, cada cufa de leva define un grupo distal de angulos de accionamiento que pueden estar
en el intervalo comprendido entre aproximadamente 17°y aproximadamente 23°y un grupo proximal de angulos de
accionamiento que pueden estar en el intervalo comprendido entre aproximadamente 28°y aproximadamente 34°. En
otra forma de realizacion, cada cufia de leva define un grupo distal de angulos de accionamiento que pueden estar en el
intervalo comprendido entre aproximadamente 19° y aproximadamente 21° y un grupo proximal de angulos de
accionamiento que pueden estar en el intervalo comprendido entre aproximadamente 30°y aproximadamente 32°.

En una forma de realizacion alternativa de la presente descripcién, se describe una corredera de actuacion que tiene
componentes iguales o sustancialmente similares. Segun esta realizacién, la corredera de actuacion incluye elementos
de leva primero y segundo, una base y un elemento de guia. Cada elemento de leva incluye ademas cufias de leva
primera y segunda que estan separadas lateral y longitudinalmente una de otra y definen una pluralidad de angulos de
accionamiento con respecto a la base. En particular, cada cufia de leva define un grupo distal de angulos de
accionamiento que pueden estar en el intervalo comprendido entre aproximadamente 15°y aproximadamente 55°y un
grupo proximal de angulos de accionamiento que pueden estar en el intervalo comprendido entre aproximadamente 5°y
aproximadamente 35° En otra forma de realizacion, cada cufa de leva define un grupo distal de angulos de
accionamiento que pueden estar en el intervalo comprendido entre aproximadamente 25°y aproximadamente 45°y un
grupo proximal de angulos de accionamiento que pueden estar en el intervalo comprendido entre aproximadamente 10°
y aproximadamente 30°.

Todavia en otra forma de realizacion de la presente descripcion, cada una de las correderas de accionamiento descritas
puede incluirse en un extremo distal de una barra de leva o un elemento de actuacién en un aparato de grapado
quirargico.

En otro aspecto, se proporciona una grapadora quirlrgica segun se define en las reivindicaciones.

Como se apreciara por la descripcion, el accionamiento controlado de los empujadores de grapas puede maximizarse
disponiendo cufias de leva que estén desplazadas lateral y longitudinalmente una con respecto a otra, teniendo cada
superficie de accionamiento un primer angulo de accionamiento que es menor al segundo angulo de accionamiento.
Breve descripcion de los dibujos

Las formas de realizacién del conjunto de accionamiento de grapas actualmente revelado se describen en la presente
memoria haciendo referencia a los dibujos, en los que:

la figura 1 es una vista en perspectiva de un conjunto de accionamiento de grapas que muestra una corredera de
actuacién y un empujador de grapas de acuerdo con una realizacion de la presente descripcion;

la figura 2 es una vista en perspectiva de un aparato de grapado quirtrgico endoscopico;

la figura 3 es una vista en perspectiva y en despiece ordenado de un cartucho de grapas, grapas, empujadores de
grapas y una corredera de actuacion;

la figura 4 es un avista en planta desde arriba del cartucho de grapas de la figura 4 con la corredera de actuacion en una
posicion inicial;

la figura 5 es una vista en seccion transversal lateral de una parte proximal del cartucho de grapas tomada a lo largo de
la linea de seccion 5-5 de la figura 4;

la figura 6 es una vista en perspectiva frontal del empujador de grapas de la figura 1;

la figura 7 es una vista en perspectiva trasera del empujador de grapas de la figura 1;

la figura 8 es una vista en planta desde arriba del empujador de grapas de la figura 1 ;

la figura 9 es una vista en seccién transversal lateral tomada a lo largo de la linea de seccién 9-9 de la figura 8;

la figura 10 es una vista en seccion transversal lateral tomada a lo largo de la linea de seccién 10-10 de la figura 8;

la figura 11 es una vista en perspectiva frontal de la corredera de actuacion de la figura 1;
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la figura 12 es una vista en perspectiva trasera de la corredera de actuacion de la figura 1;

la figura 13 es una vista en planta desde arriba de la corredera de actuacién de la figura 1;

la figura 14 es una vista en seccion transversal lateral tomada a lo largo de la linea de seccion 14-14 de la figura 13;

la figura 15 es una vista en seccion transversal lateral tomada a lo largo de la linea de seccion 15-15 de la figura 13;

la figura 16 es una vista en seccion transversal lateral del conjunto de accionamiento de grapas de la figura 1, que
muestra el acoplamiento inicial entre los elementos de leva del empujador de grapas de la figura 6 y las cufias de leva
de la corredera de actuacion cuando la corredera de actuacion se mueve en la direccién de la flecha A;

la figura 17 es una vista en seccion transversal lateral del conjunto de accionamiento de grapas de la figura 1, que
muestra el acoplamiento continuado entre los elementos de leva del empujador de grapas de la figura 6 y las cufias de

leva de la corredera de actuacion cuando la corredera de actuacion continua moviéndose en la direccién de la flecha A;

la figura 18 es una vista en planta desde arriba tomada a lo largo de la linea de seccion 18-18 del conjunto de
accionamiento de grapas de la figura 17;

la figura 19 es una vista en perspectiva frontal de una corredera de actuaciéon segun otra realizacion de la presente
descripcion;

la figura 20 es una vista en perspectiva trasera de la corredera de actuacion de la figura 19;
la figura 21 es una vista en planta desde arriba de la corredera de actuacién de la figura 19;

la figura 22 es una vista en seccién transversal lateral de la corredera de actuacion de la figura 19 tomada a lo largo de
la linea de seccién 21-21 de la figura 21 ;

la figura 23 es una vista en seccion transversal lateral de la corredera de actuacién de la figura 19 tomada a lo largo de
la linea de seccién 23-23 de la figura 21;

la figura 24 es una vista en seccién transversal lateral de otra realizaciéon de un conjunto de accionamiento de grapas
que incluye la corredera de actuacion de la figura 19, mostrando el acoplamiento inicial entre los elementos de leva del
empujador de grapas de la figura 6 y las cuias de leva de la corredera de actuacién cuando la corredera de actuacion
se mueve en la direccion de la flecha A;

la figura 25 es una vista en seccion transversal lateral del conjunto de accionamiento de grapas de la figura 24, que
muestra el acoplamiento continuado entre los elementos de leva del empujador de grapas de la figura 6 y las cufias de
leva del empujador de grapas de la corredera de actuacién cuando la corredera de actuacion continda moviéndose en la
direccioén de la flecha A;

la figura 26 es una vista en perspectiva trasera de una realizacion alternativa de un empujador de grapas de acuerdo
con la presente descripcion;

la figura 27 es una vista en planta desde arriba del empujador de grapas de la figura 26;

la figura 28 es una vista en perspectiva trasera de otra realizacion de un empujador de grapas de acuerdo con la
presente descripcion;

la figura 29 es una vista en planta desde arriba del empujador de grapas de la figura 28;

la figura 30 es una vista en perspectiva frontal de una corredera de actuacién segun otra realizacién de la presente
descripcion;

la figura 31 es una vista en perspectiva trasera de la corredera de actuacién de la figura 30;
la figura 32 es una vista en planta desde arriba de la corredera de actuacion de la figura 30;
la figura 33 es una vista en seccién transversal lateral tomada a lo largo de la linea de seccién 33-33 de la figura 32;
la figura 34 es una vista en seccién transversal lateral tomada a lo largo de la linea de seccién 34-34 de la figura 32;

la figura 35 es una vista en seccién transversal lateral de otra realizacion de un conjunto de accionamiento de grapas
que incluye la corredera de actuacion de la figura 30, mostrando el acoplamiento inicial entre los elementos de leva del

5



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 488 850 T3

empujador de grapas de la figura 6 y las cufias de leva de la corredera de actuaciéon cuando la corredera de actuacion
se mueve en la direccion de la flecha A;

la figura 36 es una vista en seccion transversal lateral del conjunto de accionamiento de grapas de la figura 35, que
muestra el acoplamiento continuado entre los elementos de leva del empujador de grapas de la figura 6 y las cufias de
leva de la corredera de actuacion cuando la corredera de actuacién continla moviéndose en la direccion de la flecha A;

la figura 37 es una vista en perspectiva frontal de una corredera de actuacién segun otra realizacién de la presente
descripcion;

la figura 38 es una vista en perspectiva trasera de la corredera de actuacién de la figura 37;
la figura 39 es una vista en planta desde arriba de la corredera de actuacion de la figura 37;

la figura 40 es una vista en seccion transversal lateral de la corredera de actuacién de la figura 39 tomada a lo largo de
las lineas de seccion 40-40 de la figura 39;

la figura 41 es una vista en seccion transversal lateral de la corredera de actuacién de la figura 39 tomada a lo largo de
la linea de seccién 41-41 de la figura 39;

la figura 42A es una vista en perspectiva desde abajo de un elemento empujador segun una realizacién de la presente
descripcion;

la figura 42B es una vista en perspectiva lateral del elemento empujador de la figura 42A;

la figura 43 es una vista en seccién transversal lateral de otra realizaciéon de un conjunto de accionamiento de grapas
que incluye la corredera de actuacion de la figura 37, mostrando el acoplamiento inicial entre los elementos de leva del
empujador de grapas de la figura 42A y las cuiias de leva de la corredera de actuacion cuando la corredera de
actuacién se mueve en la direccion de la flecha A;

la figura 44 es una vista en seccion transversal lateral del conjunto de accionamiento de grapas de la figura 43, que
muestra el acoplamiento continuado entre los elementos de leva del empujador de grapas de la figura 42A y las cufas
de leva de la corredera de actuacion cuando la corredera de actuaciéon continda moviéndose en la direccion de la flecha
A;

la figura 45 es una vista en perspectiva frontal de una corredera de actuacién segun otra realizacién de la presente
descripcion;

la figura 46 es una vista en perspectiva trasera de la corredera de actuacion de la figura 45;
la figura 47 es una vista en perspectiva desde arriba de la corredera de actuacion de la figura 45;

la figura 48 es una vista en seccion transversal lateral de la corredera de actuacién de la figura 47 tomada a lo largo de
las lineas de seccion 48-48 de la figura 47;

la figura 49 es una vista en seccion transversal lateral de la corredera de actuacién de la figura 47 tomada a lo largo de
las lineas de seccion 49-49 de la figura 47;

la figura 50 es una vista en seccién transversal lateral de otra realizacion de un conjunto de accionamiento de grapas
que incluye la corredera de actuacion de la figura 45, mostrando el acoplamiento inicial entre los elementos de leva del
empujador de grapas de la figura 6 y las cuias de leva de la corredera de actuaciéon cuando la corredera de actuacion
se mueve en la direccion de la flecha A;

la figura 51 es una vista en seccion transversal lateral del conjunto de accionamiento de grapas de la figura 50, que
muestra el acoplamiento continuado entre los elementos de leva del empujador de grapas de la figura 6 y las cufias de
leva de la corredera de actuacion cuando la corredera de actuacién continla moviéndose en la direccion de la flecha A;

la figura 52 es una vista en seccion transversal de una parte extrema de un elemento de actuacion segun una
realizacion de la presente descripcion;

la figura 53 es una vista en seccién transversal lateral de una parte extrema de un elemento de actuacion segun una
realizacioén alternativa de la presente descripcion;

la figura 54 es una vista en seccion transversal lateral de una parte extrema de un elemento de actuacién segun otra
realizacién de la presente descripcion;
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la figura 55 es una vista en seccion transversal lateral de una parte extrema de un elemento de actuaciéon segun otra
realizacién de la presente descripcion;

la figura 56 es una vista en seccion transversal lateral de una parte extrema de un elemento de actuaciéon segun otra
realizacién de la presente descripcion.

Descripcion detallada de las formas de realizacién

Las formas de realizacion del conjunto de accionamiento de grapas dado a conocer en la presente memoria se
describiran a continuacién en detalle haciendo referencia a los dibujos, en los que nimeros de referencia iguales
designan elementos idénticos o correspondientes en cada una de las diversas vistas. Como se utiliza en la presente
memoria, el término “distal” se refiere a la parte del instrumento o componente del mismo que esta alejada del usuario,
mientras que el término “proximal” se refiere a la parte del instrumento o componente del mismo que esta mas préxima
al usuario.

En la figura 1 se ilustra un conjunto de accionamiento de grapas 100 de acuerdo con una forma de realizacion de la
presente descripcion. El conjunto de accionamiento de grapas 100 incluye una corredera de actuacién 110 y al menos
un empujador de grapas 160. La corredera de actuacion 110 incluye una base 112, un primer elemento de leva 120, un
segundo elemento de leva 140 y un elemento de guia 150. Los elementos de leva primero y segundo 120,140 incluyen
respectivas cufias de leva primeras o delanteras 122,142 y respectivas cufias de leva segundas o traseras 124, 144. En
una forma de realizacion, el conjunto de accionamiento de grapas 100 esta adaptado para uso en una grapadora
quirdrgica que tiene al menos dos filas lineales de grapas, tal como una grapadora endoscopica o laparoscépica.

Un ejemplo de una grapadora quirtrgica que tiene filas lineales de grapas se describe en la patente US n°6.669 .073 de
Milliman et al., actualmente propiedad de United States Surgical y cedida a ella. Como se ilustra en la figura 2, la
grapadora quirtrgica se muestra generalmente como 10. La grapadora quirtrgica 10 incluye un conjunto disparador 30,
una parte de cuerpo 12, un cartucho de grapas 40 y un conjunto de yunque 70. El conjunto disparador 30 incluye un
disparador pivotante 32. EI movimiento pivotante del disparador 32 durante una secuencia de actuacion del disparador
32 convierte el movimiento pivotante del disparador 32 en un movimiento lineal de un mecanismo de accionamiento (no
mostrado). El mecanismo de accionamiento esta acoplado operativamente a una corredera de actuacion en el cartucho
de grapas 40 para convertir el movimiento lineal del mecanismo de accionamiento en un movimiento lineal de la
corredera de actuacion. La grapadora 10 es mévil de tal manera que una parte de tejido corporal (no mostrada) pueda
posicionarse entre el conjunto de yunque 70 y el cartucho de grapas 40. La actuacién de la grapadora 10 mueve el
conjunto de yunque 70 hacia el cartucho de grapas 40, agarrando o reteniendo asi entre ellos la parte del tejido
corporal. Ademas, una vez que la parte del tejido corporal es agarrada entre el conjunto de yunque 70 y el cartucho de
grapas 40, la actuacién continuada de la grapadora 10 descarga grapas 50 (figura 3) a través de la parte de tejido
corporal y contra el conjunto de yunque 70 para formar grapas completadas 50. El conjunto de accionamiento de grapas
actualmente descrito 100 puede incorporarse en el cartucho de grapas 40 de la grapadora quirdrgica 10 descrita en la
patente US n° 6.669.073. Alternativamente, el conjunto de accionamiento de grapas 100 puede incorporarse en otros
dispositivos de grapado conocidos, incluyendo dispositivos de grapado quirdrgicos de tipo abierto, tales como las
grapadoras quirirgicas abiertas mostradas y descritas en las patentes US n® 4.955.959; n® 4.978.049; n® 5.395.034; n°
5.630.541; n° 5.662.258; n® 6.131.789 y D278.081, y otros dispositivos de grapado quirirgicos endoscdpicos o
laparoscépicos, tales como grapadoras endoscépicas mostradas y descritas en las solicitudes de patente publicadas
US 2004/0232195; 2004/0232197 y 2004/0232199. Aunque la presente descripcién describe formas de realizacién que
implican una corredera de actuacion, se apreciara también que las caracteristicas de disefio y la funciéon de los
elementos de leva de la corredera pueden incorporarse directamente a barras de leva o cufias de disparo que, a su vez,
estan conectadas al mecanismo de disparo del instrumento de grapado quirdrgico.

La figura 3 ilustra un cartucho de grapas 40' que incluye el conjunto de accionamiento de grapas mostrado en la figura 1.
El cartucho de grapas 40' incluye una pluralidad de sujetadores o grapas 50 y un numero correspondiente de
receptaculos de grapas o ranuras de retencion 60. Una superficie 44 de contacto con tejido esta definida por una
superficie superior del cartucho de grapas 40'. Un canal de guia 42 se extiende sustancialmente por la longitud del
cartucho de grapas 40' y estd adaptado para recibir deslizablemente el elemento de guia 150 de la corredera de
actuacién 110, como se muestra en la figura 4. En la figura 4, la corredera 110 se muestra posicionada en el extremo
proximal del cartucho 40', con el elemento de guia 150 dispuesto en el canal de guia 42. El canal de guia 42 coopera
con el elemento de guia 150 para alinear y posicionar la corredera de actuacion 110 en el cartucho de grapas 40'
cuando éste se traslada longitudinalmente desde un extremo proximal hasta un extremo distal del cartucho de grapas
40'. El canal de guia 42 puede facilitar también el paso de una hoja de bisturi (no mostrada) a través del cartucho 40’, tal
como montando una hoja de bisturi en el elemento de guia 150.

En la figura 5, una vista en seccién transversal tomada a lo largo de la linea 5-5 de la figura 4, se muestra una corredera
de actuacion 110 dispuesta en el extremo proximal del cartucho de grapas 40’ en una posicién primera o preparada. En
la posicion preparada, la corredera de actuacién 110 es capaz de trasladarse distalmente a través del cartucho de
grapas 40’ (es decir, en la direccion indicada por la flecha A) y acoplarse secuencialmente a los empujadores de grapas
160 (figura 3), como se discute con detalle a continuacién. La corredera de actuacién 110 puede trasladarse a lo largo
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de un eje longitudinal del cartucho de grapas 40' desde su posicion preparada hasta una posicion segunda o extrema
localizada en una parte distal del cartucho de grapas 40'".

Haciendo referencia de nuevo a las figuras 6-10, se ilustran varias vistas de una realizacién del empujador de grapas
160. Cada empujador de grapas 160 incluye un primer elemento de leva 162, un segundo elemento de leva 164 y al
menos un diente o una placa empujadora 166. En una realizacién, cada empujador de grapas 160 incluye tres placas
empujadoras 166 que estan separadas lateral y longitudinalmente una de otra. En general, los elementos de leva
primero y segundo 162, 164 y las placas empujadoras 166 estan en un plano paralelo a un eje longitudinal del cartucho
de grapas 40'. Como se ilustra en las figuras 6 y 7, cada placa empujadora 166 incluye un borde delantero 166a y un
borde trasero 166b. En una realizacion, las placas empujadoras 166 pueden estar separadas o escalonadas
longitudinalmente de tal manera que el espaciamiento longitudinal entre los bordes delanteros 166a de placas
empujadoras adyacentes 166 sea de alrededor de dos tercios la longitud de la ranura de retencion 60 o alrededor de
dos tercios de la longitud de una placa empujadora adyacente 166. AUn mas, cada placa empujadora 166 incluye una
superficie superior 166¢c que se adapta para acoplarse liberablemente a un tramo posterior 52 de una grapa 50 (véase,
la figura 1). Cada ranura de retencion 60 del cartucho de grapas 40' esta configurada para recibir liberalmente una grapa
50 y una placa empujadora 166 (véase, la figura 3). Adicionalmente, cada grapa incluye dos patillas 54.

Como se discute previamente, el empujador de grapas 160 incluye dientes o placas empujadoras 166 que estan
separados lateral y longitudinalmente, asi como elementos de leva primero y segundo 162, 164 interpuestos entre las
placas empujadoras adyacentes 166. Mas especificamente, como se discute anteriormente, en una realizacién de la
presente descripcion cada empujador de grapas 160 incluye una pluralidad de placas empujadoras 166 que son
sustancialmente paralelas a un eje longitudinal del cartucho de grapas 40’ y paralelas a una linea central CL de cada
empujador de grapas 160 (figura 8). Adicionalmente, los elementos de leva primero y segundo 162, 164 son
sustancialmente paralelos también a la linea central CL (figura 8). El empujador de grapas 160, como se ve de izquierda
a derecha en la figura 8 (es decir, de distal a proximal), incluye una placa empujadora interior 166 que esta muy distal a
lo largo de la linea central CL. Una placa empujadora central 166 esta lateralmente separada de la placa empujadora
interior 166 y esta axialmente desplazada en la direccion proximal con respecto a la placa empujadora central 166. Una
placa empujadora exterior 166 esta lateralmente espaciada de la placa empujadora central 166 y estd axialmente
desplazada en la direccién proximal con respecto a la placa empujadora central 166. Aln mas, el primer elemento de
leva 162 esta dispuesto entre la placa empujadora interior 166 y la placa empujadora central 166, mientras que el
segundo elemento de leva 164 esta dispuesto entre la placa empujadora central 166 y la placa empujadora exterior 166.
Configurada de esta forma, el empujador de grapas 160 tiene una disposicién en la que las placas empujadoras 166
estan longitudinalmente escalonadas desde una parte distal del empujador de grapas 160 hasta una parte proximal del
empujador de grapas 160, como se ve en la figura 8.

Los elementos de leva primero y segundo 162, 164 incluyen unas respectivas primera y segunda superficies de
acoplamiento 162a, 162b y 164a, 164b (figuras 9 y 10). En la interseccion de las superficies de acoplamiento primera y
segunda 162a, 162b y 164a, 164b hay respectivos puntos de transicion 162c, 164c. Un plano T (figura 10) que se
extiende a través de los puntos de transicién 162c, 164c es paralelo a respectivas partes superiores 163, 165 de los
elementos de acoplamiento 162, 164. En una realizacién, las primeras superficies de leva 162a, 164a definen un primer
angulo de acoplamiento o recepcién con respecto a las partes superiores 163, 165 de los respectivos elementos de leva
primero y segundo 162,164. Las segundas superficies de acoplamiento 162b, 164b definen un segundo angulo de
acoplamiento o recepcién con respecto al plano T. El primer y segundo angulos de recepcion son complementarios de
los respectivos angulos de accionamiento distal y proximal de los elementos de leva 120, 140 de la corredera de
actuacién 110, como se discute con detalle a continuacién. En una forma de realizacién, los primeros angulos de
recepcion pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 15°y aproximadamente 55°, mientras que
los segundos angulos de recepcion pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 5° y
aproximadamente 35°. En otra forma de realizacion, los primeros angulos de recepcion pueden estar en un intervalo
comprendido entre aproximadamente 25° y aproximadamente 45°, mientras que los segundos angulos de recepcion
pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 10° y aproximadamente 30° En una realizacién
adicional, los primeros angulos de recepcion pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 30°y
aproximadamente 40°, mientras que los segundos angulos de recepcion pueden estar en un intervalo comprendido
entre aproximadamente 15°y aproximadamente 25°.

Formas de realizacion alternativas del empujador de grapas actualmente descrito se ilustran en las figuras 26-29 y se
discuten con detalle a continuacion. Inicialmente, haciendo referencia a las figuras 26-27, se ilustra un empujador de
grapas 260 que incluye componentes iguales o sustancialmente similares a los del empujador de grapas 160. Cada
empujador de grapas 260 incluye un primer elemento de leva 262, un segundo elemento de leva 264 y un Unico diente o
una unica placa empujadora 266. Generalmente, los elementos de leva primero y segundo 262, 264 y las placas
empujadoras 266 estan en un plano paralelo a un eje longitudinal del cartucho de grapas 40’. Como se ilustra en las
figuras 26 y 27, cada placa empujadora 266 incluye un borde delantero 266a y un borde trasero 266b. Alin mas, cada
placa empujadora 266 incluye una superficie superior 266¢ que estda adaptada para acoplarse de forma soltable a un
tramo posterior 52 de una grapa 50 (véase la figura 1). Cada ranura de retencion 60 del cartucho de grapas 40' esta
configurada para recibir de forma soltable una grapa 50 y una placa empujadora 266 (véase la figura 3).
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El empujador de grapas 260 incluye un diente o una placa empujadora 266 que separa los elementos de leva primero y
segundo 262, 264, Mas especificamente, cada empujador de grapas 260 incluye una Unica placa empujadora 266 que
es sustancialmente paralela a un eje longitudinal del cartucho de grapas 40’ y paralela a una linea central CL de cada
empujador de grapas 260 (figura 27). Adicionalmente, los elementos de leva primero y segundo 262, 264 son también
sustancialmente paralelos a la linea central CL (figura 27).

Los elementos de leva primero y segundo 262, 264 incluyen respectivas superficies de acoplamiento primera y segunda
262a, 262b y 264a, 264b (figura 26). En la interseccién de las superficies de acoplamiento primera y segunda 262a,
262b y 264a, 264b hay respectivos puntos de transicion 262c, 264c. Un plano T (figura 26) que se extienden a través de
los puntos de transicion 262c, 264c es paralelo a respectivas partes superiores 263, 265. En una forma de realizacién
las primeras superficies de acoplamiento 262a, 264a definen un primer angulo de acoplamiento o recepciéon con
respecto a las partes superiores 263, 265 de los respectivos elementos de leva primero y segundo 262, 264. Las
segundas superficies de acoplamiento 262b, 264b definen un segundo angulo de acoplamiento o recepcién con
respecto al plano T. Los angulos de recepcion primero y segundo son complementarios de los respectivos angulos de
accionamiento distal y proximal de los elementos de leva 120, 140, como se discute en detalle a continuacion. En una
realizacion, los primeros angulos de recepcion pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 15°y
aproximadamente 55°, mientras que los segundos angulos de recepcion pueden estar en un intervalo comprendido
entre aproximadamente 5°y aproximadamente 35°. En otra realizacion, los primeros angulos de recepcion pueden estar
en un intervalo comprendido entre aproximadamente 25°y aproximadamente 45°, mientras que los segundos angulos
de recepcion pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 10° y aproximadamente 30°. En una
realizacién adicional, los primeros angulos de recepcion pueden estar en un intervalo comprendido entre
aproximadamente 30°y aproximadamente 40°, mientras que los segundos angulos de recepcion pueden estar en un
intervalo comprendido entre aproximadamente 15°y aproximadamente 25°.

Haciendo referencia a continuacion a las figuras 28 y 29 se muestra otra realizacion del empujador de grapas de la
presente descripcion, referenciado como 360. Cada empujador de grapas 360 incluye un primer elemento de leva 362,
un segundo elemento de leva 364 y dos dientes o placas empujadoras 366 que estan lateral y longitudinalmente
espaciados uno de otro. Generalmente, los elementos de leva primero y segundo 362, 364 y las placas empujadoras
366 estan en un plano paralelo a un eje longitudinal del cartucho de grapas 40'. Como se ilustra en las figuras 28 y 29,
cada placa empujadora 366 incluye un borde delantero 366a y un borde trasero 366b. Las placas empujadoras 366
pueden estar longitudinalmente espaciadas o escalonadas, de tal manera que el espaciamiento longitudinal entre los
bordes delanteros 366a de las placas empujadoras adyacentes 366 sea de alrededor de dos tercios de la longitud de la
ranura de retencién 60 o alrededor de dos tercios de la longitud de la placa empujadora 366. Todavia adicionalmente,
cada placa empujadora 366 incluye una superficie superior 366¢ que se adapta para acoplarse de manera soltable a un
tramo posterior 52 de una grapa 50 (véase la figura 1). Cada ranura de retencion 60 del cartucho de grapas 40' esta
configurado para recibir de manera soltable una grapa 50 y una placa empujadora 366 (véase la figura 3).

El primer y segundo elementos de leva 362, 364 incluyen unas respectivas primera y segunda superficies de
acoplamiento 362a, 362b y 364a, 364b (figuras 28 y 29). En la interseccién de las superficies de acoplamiento primera y
segunda 362a, 362b y 364a, 364b hay respectivos puntos de transicion 362c, 364c. Un plano T (figura 28) que se
extiende a través de puntos de transicion 362c, 364c es paralelo a las respectivas partes superiores 363, 365. En una
realizacion, las primeras superficies de acoplamiento 362a, 364a definen un primer angulo de acoplamiento o recepcion
con respecto a las partes superiores 363, 365 de los respectivos elementos de leva primero y segundo 362, 364. Las
segundas superficies de acoplamiento 362b, 364b definen un segundo angulo de acoplamiento o recepcién con
respecto al plano T. Los angulos de recepcion primero y segundo son complementarios de los respectivos angulos de
accionamiento distal y proximal de los elementos de leva 120, 140 como se discute con detalle a continuacion. En una
realizacion, los primeros angulos de recepcion pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 15°y
aproximadamente 55°, mientras que los segundos angulos de recepcion pueden estar en un intervalo comprendido
entre aproximadamente 5°y aproximadamente 35°. En otra realizacion, los primeros angulos de recepcion pueden estar
en un intervalo comprendido entre aproximadamente 25°y aproximadamente 45°, mientras que los segundos angulos
de recepcion pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 10° y aproximadamente 30°. En una
realizacién adicional, los primeros angulos de recepcion pueden estar en un intervalo comprendido entre
aproximadamente 30°y aproximadamente 40°, mientras que los segundos angulos de recepcion pueden estar en un
intervalo comprendido entre aproximadamente 15°y aproximadamente 25°.

Haciendo referencia a las figuras 11-15, se muestran diversas vistas de una realizacion de la corredera de actuacion
110, que no esta dentro del alcance de la invencién. Los elementos de leva primero y segundo 120, 140 incluyen cada
uno de ellos una cuiia de leva primera o delantera 122, 142, respectivamente, que esta separada lateral y
longitudinalmente de una cufa de leva segunda o trasera 124, 144, respectivamente. Las distancias desplazadas lateral
y longitudinal de cada par de cufas de leva corresponden sustancialmente a las distancias desplazadas lateral y
longitudinal entre los elementos de leva correspondientes 162, 164. Las primeras cufias de leva 122, 142 estan
separadas lateral y longitudinalmente de las segundas cuias de leva 124, 144, respectivamente, en una cantidad
sustancialmente idéntica, de tal manera que los elementos de leva primero y segundo 120, 140 son simétricos alrededor
de un eje longitudinal central de la corredera de actuacion 110. Las cuiias de leva delanteras 122, 142 incluyen
respectivas caras de accionamiento distal y proximal 122a, 122b, 142a y 142b. Las caras de accionamiento distales
122a, 142a forman angulos de accionamiento distales de los elementos de leva 120, 140 con respecto a la base 112 de
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la corredera de actuacion 110. En la interseccion de las caras de accionamiento distal y proximal 122a, 142a y 122b,
142b hay respectivos puntos de transicion 123, 143. Un plano X que se extiende a través de los puntos de transicion
123, 143 es sustancialmente paralelo a la base 112. Las caras de accionamiento proximales 122b, 142b forman
respectivos angulos de accionamiento proximales de los elementos de leva 120, 140 con respecto al plano X. El plano X
es también sustancialmente paralelo a la superficie de contacto con tejido 44 del cartucho de grapas 40'.

Analogamente, las cufias de leva delanteras 124, 144 incluyen respectivas caras de accionamiento distal y proximal
124a, 124b, 144ay 144b. Las caras de accionamiento distales 124a, 144a forman angulos de accionamiento distales de
los elementos de leva 120, 140 con respecto a la base 112 (figura 5) de la corredera de actuacién 110. En la
interseccion de las caras de accionamiento distal y proximal 124a, 124b y 144a, 144b hay respectivos puntos de
transicion 125, 145. El plano X se extiende a través de los puntos de transicion 125, 145 y es sustancialmente paralelo a
la base 112. Las caras de accionamiento proximales 124b, 144b forman respectivos angulos de accionamiento
proximales de los elementos de leva 120, 140 con respecto al plano X.

La interaccién entre la corredera de actuacién 110 y el empujador de grapas 160 del conjunto de accionamiento de
grapas 100, que no pertenece a la presente invencion, se muestra en las figuras 16-18 y se discute con detalle a
continuacion. Inicialmente, como se ilustra en la figura 16, la corredera de actuacién 110 se traslada distalmente a
través del cartucho de grapas 40’ en la direccion indicada por la flecha A (véase también la figura 5) haciendo que la
primera cara de accionamiento 122a se acople deslizablemente a la primera superficie de leva 162a y empuje al
empujador de grapas 160 desde su primera posicion o posiciéon de reposo en una direccidon generalmente vertical, como
se indica por la flecha B. Debido a que las distancias desplazadas lateral y longitudinal de las cunas 122, 124
corresponden a las distancias desplazadas lateral y longitudinal entre las cufias de leva 162, 164, la primera cara de
accionamiento 124a se acopla de manera deslizable y sustancialmente simultanea a la primera superficie de leva 164a,
empujando asi al empujador de grapas 160 en una direccion generalmente vertical, como se indica por la flecha B.
Dado que las superficies de leva 162a y 164a estan longitudinalmente desplazadas, el empujador de grapas 160 es
accionado de una manera controlada y equilibrada y cualquier tendencia del empujador de grapas 160 a inclinarse o a
girar en el sentido contrario al de las agujas del reloj (como se ve en las figuras 16-17) se minimiza cuando el empujador
de grapas 160 es impulsado a través de la ranura retenedora 60. Las primeras caras de accionamiento 122a, 124a y las
respectivas primeras superficies de leva 162a, 164a tienen angulos complementarios que maximizan la conversién del
movimiento longitudinal de la corredera de actuacién 110 en un movimiento vertical del empujador de grapas 160.

Haciendo referencia a continuacién a la figura 17, el movimiento distal continuado de la corredera de actuacion 110
empuja aun mas al empujador de grapas 160 de manera generalmente vertical hasta una posicion intermedia, de tal
modo que las segundas caras de accionamiento 122b, 124b se acoplan deslizablemente a las respectivas segundas
superficies de leva 162b, 164b, mientras que las primeras caras de accionamiento 122a, 124a se desacoplan de manera
sustancialmente simultanea de las respectivas primeras superficies de leva 162a, 164a. Analogamente, las segundas
caras de accionamiento 122b, 124b y las respectivas segundas superficies de leva 162b, 164b tienen angulos
complementarios para maximizar la conversion del movimiento longitudinal de la corredera de actuacion 110 en un
movimiento vertical del empujador de grapas 160. El desplazamiento lateral y longitudinal correspondiente de las
segundas caras de accionamiento 122b, 124b y las respectivas segundas superficies de leva 162b, 164b continta
controlando el avance del empujador de grapas 160 para minimizar cualquier tendencia del empujador de grapas 160 a
inclinarse o girar en una direccion en el sentido contrario al de las agujas del reloj, como se ve en las figuras 16-17. La
continuacién del movimiento distal de la corredera de actuacion 110 prosigue empujando al empujador de grapas 160
verticalmente hasta su posicién segunda o extrema inmediatamente antes del desacoplamiento entre las segundas
caras de accionamiento 122b, 124b y las respectivas segundas superficies de leva 162b, 164b.

Puesto que la interaccién entre el segundo elemento de leva 140 y el empujador de grapas 160 es sustancialmente
idéntica a la interseccion del primer elemento de leva 120 y el empujador 160, la interseccion del segundo elemento de
leva 140 y del empujador de grapas 160 no se describirda aqui con detalle.

El movimiento longitudinal de la corredera de actuacion 110 en la direccion indicada por la flecha A da como resultado
que el primer y segundo elementos de leva 120, 140 se acoplen de manera deslizante a los empujadores de grapas
160, como se muestra en las figuras 16-18. El acoplamiento de deslizamiento entre las cufias de leva delanteras 122,
142 y los primeros elementos de leva 162, en cooperacién con el acoplamiento sustancialmente simultdneo entre las
cufias de leva traseras 124, 144 y los segundos elementos de leva 164, mejora la estabilidad longitudinal de los
empujadores de grapas 160 durante el movimiento vertical como sigue. Las cufias de leva delanteras 122, 142 estan
separadas longitudinalmente de las cuias de leva traseras 124, 144 en una cantidad predeterminada. Puesto que los
respectivos elementos de leva primero y segundo 162, 164 estdn separados longitudinalmente en una cantidad
comparable, pero complementaria, el movimiento longitudinal de la corredera de actuacién 110 da como resultado el
acoplamiento sustancialmente simultaneo, pero desplazado de la cufias de leva delanteras 122, 124 y las cufias de leva
traseras 124, 144 con los respectivos elementos de leva primero y segundo 162, 164, transformando asi el movimiento
longitudinal de la corredera de actuacién 110 en un movimiento vertical del empujador de grapas 160 en puntos de
impacto longitudinalmente separados. Transfiriendo el movimiento longitudinal de la corredera de actuacién 110 a cada
empujador de grapas 160 en dos puntos de impacto longitudinalmente separados, se consigue un movimiento vertical
sustancialmente equilibrado de cada empujador de grapas 160. Dado que hay dos puntos de contacto entre el primer y
segundo elementos de leva 120, 140 y los respectivos primer y segundo elementos de leva 162, 164 en todo el recorrido
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vertical de cada empujador de grapas 160, el pivotamiento o la inclinacion de cada empujador de grapas 160 se
minimiza debido a la disposicion de contacto en dos puntos. La minimizacion del pivotamiento o la inclinacién de cada
empujador de grapas 160 durante el recorrido vertical minimiza ain mas el pivotamiento o la inclinacién de cada grapa
50 cuando cada grapa 50 es impulsada verticalmente en su respectiva ranura de retenciéon 60. Esto proporciona un
contacto mas preciso de una grapa con un receptaculo de yunque (no mostrado) y, asi, la formaciéon mejorada de la
grapa.

Ademas, el desplazamiento lateral entre las cufas de leva 122, 124 del primer elemento de leva 120 y las cufias de leva
142,144 del segundo elemento de leva 140 inhibe el “balanceo” del empujador de grapas 160. El “balanceo” de los
empujadores de grapas puede tener lugar cuando la fuerza de elevacion aplicada al empujador de grapas por la
corredera de actuaciéon no esta equilibrada, creando una tendencia del empujador de grapas a “balancearse” en una
direccion que es transversal al movimiento de la corredera de actuacion. Este movimiento de “balanceo” puede causar
desalineacién de la grapa durante una secuencia de disparo, dando como resultado una formacién no uniforme de la
grapa. En circunstancias extremas, el “balanceo” puede provocar una formacion de la grapa con “salto frontal”, en la que
la patilla trasera de una grapa sale del cartucho de grapas en angulo y entra en el receptaculo de yunque en la misma
localizacion que la patilla frontal de la misma grapa. Proporcionando una corredera de actuacién 110 con cuiias de leva
lateralmente desplazadas, la corredera de actuacion 110 hace contacto con el empujador de grapas 160 en dos puntos
de contacto lateralmente espaciados de manera sustancialmente simultanea, impartiendo asi una fuerza de elevacion al
empujador de grapas 160 que esta sustancialmente equilibrado entre los elementos de leva primero y segundo 162,
164. Por tanto, el acoplamiento de la corredera de actuacién 110 con el empujador de grapas 160 da como resultado un
movimiento vertical sustancialmente uniforme del empujador de grapas 160 e inhibe el “balanceo” del empujador de
grapas 160 y la formacién de la grapa con salto frontal.

Aun mas, como se discute previamente, cada cufa de leva (122, 124, 142,144) define una pluralidad de angulos de
recepcion que son complementarios de los angulos de accionamiento definidos por los elementos de leva 162, 164.
Cuando el primer angulo de accionamiento es mayor que el segundo angulo de accionamiento, puede tener lugar un
contacto en un solo punto entre el empujador de grapas y la cufia de leva. La inestabilidad del empujador de grapas
debido a tal contacto en un solo punto puede dar como resultado también la inclinacién o la rotaciéon del empujador de
grapas durante el disparo. Tal inestabilidad es muy probable que ocurra cuando el empujador de grapas transita desde
el contacto con una superficie de accionamiento hasta la otra superficie de accionamiento. Como se describe
anteriormente, el movimiento vertical desequilibrado del empujador de grapas 160 puede hacer que el empujador de
grapas 160 se desplace verticalmente en angulo de tal manera que las superficies superiores 166c¢ (figura 1) del
empujador de grapas 160 no sean sustancialmente paralelas a la superficie de contacto con tejido 44 o al tramo
posterior 52 de la grapa 50 (figura 3). Esto puede llevar a grapas inapropiadamente formadas, desalineamiento de las
grapas con los receptaculos de yunque o desalineamiento de las grapas con las ranuras de retencién. Proporcionando
diferentes angulos en cada cufia de leva, se define un diferencial angular en el que la diferencia angular minimiza la
“rotacién” del empujador de grapas 160.

La interaccion entre la corredera de actuacion 110 y los empujadores de grapas 260, 360 es sustancialmente similar a la
interaccion descrita anteriormente entre la corredera de actuacion 110 y el empujador de grapas 160 y no se discutira en
detalle. Es suficiente observar que los empujadores de grapas 260, 360 pueden sustituir libremente al empujador de
grapas 160.

Haciendo referencia ahora a las figuras 19-25, se ilustra otra realizacion del conjunto de accionamiento de grapas
actualmente descrito 200 (figuras 24-25). El conjunto de accionamiento de grapas 200 incluye una corredera de
actuacién 210 (figuras 19-23) y al menos un empujador de grapas 160 (figuras 6-10). La corredera de actuacién 210
esta adaptada y configurada para uso en el cartucho de grapas 40' como alternativa a la corredera de actuacion 110.
Como se ve en las figuras 19-23, la corredera de actuacién 210 incluye un primer elemento de leva 220, un segundo
elemento de leva 240 y un elemento de guia 250. Los elementos de leva primero y segundo 220, 240 incluyen
respectivas cufas de leva primeras o delanteras 222, 242 y respectivas cufas de leva segundas o traseras 224, 244.

De manera similar a la corredera de actuaciéon 110, las cufas de leva delantera 222, 242 de la corredera de actuacion
210 incluyen caras de accionamiento distales 222a, 242a y caras de accionamiento proximales 222b, 242b. Interpuestos
entre las caras de accionamiento distales 222a, 242a y las caras de accionamiento proximales 222b, 242b hay
respectivos puntos de transicion distal y proximal 223, 243. Las caras de accionamiento distales 222a, 242a se
extienden proximalmente desde un punto distal 214, tanto longitudinal como verticalmente, formando asi un angulo de
accionamiento distal con respecto a la base 212. Las cufias de leva traseras 224, 244 estan longitudinalmente
separadas de las cuias de leva delanteras 222, 242 en una distancia predeterminada. Las caras de accionamiento
distales 224a, 244a de las cuiias de leva traseras 224, 244 se extienden tanto longitudinal como verticalmente en una
direccion proximal desde los respectivos puntos de origen 214a, 214b para formar el angulo de accionamiento distal con
respecto a la base 212. Un plano X' que se extiende a través de los puntos de transicion 223, 243 (figura 23) de las
cufas de leva delanteras 222, 242 es paralelo a la base 212. Las caras de accionamiento proximales 222b y 242b
forman respectivos angulos de accionamiento proximales con respecto al plano X'. Adicionalmente, el plano X' se
extiende a través de los puntos de transicion 225, 245 (figura 23) de las cufias de leva traseras 224, 244 y es
sustancialmente paralelo a la base 212. El plano X' es también sustancialmente paralelo a la superficie 44 de contacto
con tejido del cartucho de grapas 40'. Las caras de accionamiento proximales 224b, 244b forman respectivos angulos
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de accionamiento proximales con respecto al plano X'. En una realizacion, los angulos de accionamiento distales
pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 5°y aproximadamente 35°, mientras que los angulos
de accionamiento proximales pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 20° y
aproximadamente 55° En otra realizacidon, los angulos de accionamiento distales pueden estar en un intervalo
comprendido entre aproximadamente 10° y aproximadamente 30° mientras que los angulos de accionamiento
proximales pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 25° y aproximadamente 45°. En una
forma de realizacion adicional, los angulos de accionamiento distales pueden estar en un intervalo comprendido entre
aproximadamente 15°y aproximadamente 25°, mientras que los angulos de accionamiento proximales pueden estar en
un intervalo comprendido entre aproximadamente 30°y aproximadamente 40°. Dotando a la corredera de actuacién 210
de caras de accionamiento distales 222a, 242a con una superficie de acoplamiento inicial mas plana que tiene un
angulo inferior con relacion a un plano paralelo a la base 212, la interaccién entre la corredera de actuacién 210 y cada
empujador de grapas 160 es mas controlable. Cuando la corredera de actuacién 210 se traslada a través del cartucho
de grapas 40' e interactia con cada empujador de grapas como se discute anteriormente, la corredera de actuacion 210
empuja gradualmente y de forma controlable cada empujador de grapas 160 en direccidén vertical a medida que la
corredera de actuacién 210 se traslada a través del cartucho de grapas 40'".

En el conjunto de accionamiento de grapas 200, la interaccion entre la corredera de actuacion 210 y el empujador de
grapas 160 se ilustra en las figuras 24-25 y se discute con detalle a continuacion. Cuando la corredera de actuacion 210
se mueve distalmente a través del cartucho de grapas 40' (véase la figura 5) en una direccién generalmente horizontal,
como se indica por la flecha A, las caras de accionamiento distales 222a, 224a contactan con respectivas segundas
superficies de acoplamiento 162b, 164b y empujan al empujador de grapas 160 en una direccién generalmente vertical,
como se indica por la flecha B, desde su posicion primera o de reposo. Puesto que el angulo de accionamiento distal
esté definido por las caras de accionamiento distales 222a, 224a y es complementario del segundo &ngulo de recepcion
definido por las segundas superficies de acoplamiento 162b, 164b, el movimiento horizontal de la corredera de
actuacién 210 en la direccion A provoca un movimiento vertical del empujador de grapas 160 en la direccion B.

Cuando la corredera de actuacion 210 continua moviéndose en la direccion de la flecha A, las caras de accionamiento
proximales 222b, 224b se acoplan a las respectivas primeras superficies de acoplamiento 162a, 164a y las caras de
accionamiento distales 222a, 224a permanecen acopladas con sus respectivas segundas superficies de acoplamiento
162b, 164b, proporcionando asi adicionalmente estabilidad longitudinal y vertical del empujador de grapas 160. Después
de que la corredera de actuacion 210 se mueva una distancia predeterminada en la direccién de la flecha A, las caras
de accionamiento distales 222a, 224a se desacopla de sus respectivas segundas superficies de acoplamiento 162b,
164b, mientras que las caras de accionamiento proximales 222b, 224b permanecen acopladas con sus respectivas
primeras superficies de acoplamiento 162a, 164a. El angulo de accionamiento proximal definido por las caras de
accionamiento proximales 222b, 224b es complementario del primer angulo de recepcion definido por las primeras
superficies de acoplamiento 162a, 164a, empuja aun mas al empujador de grapas 160 en la direccion de la flecha B a
través de una posicion intermedia. La continuacién del movimiento distal de la corredera de actuacion 210 prosigue
empujando el empujador de grapas 160 verticalmente hasta su posicién segunda o extrema inmediatamente antes del
desacoplamiento entre las caras de accionamiento proximales 222b, 224b y las respectivas segundas superficies de
acoplamiento 162a, 164a. Una cufia de leva que tiene un angulo de accionamiento distal que es menor que el angulo de
accionamiento proximal crea multiples puntos de contacto entre la cufia de leva y el empujador de grapas cuando el
empujador de grapas transita desde el contacto con la superficie de accionamiento distal hasta el contacto con la
superficie de accionamiento proximal, mejorando asi ain mas la estabilidad del empujador de grapas durante el disparo.
Ademas, el hecho de proporcionar un angulo de accionamiento distal menor que el angulo de accionamiento proximal
minimiza el desalineamiento, puesto que hay soporte adicional para el empujador de grapas durante su movimiento
vertical.

Puesto que la interaccién entre el segundo elemento de leva 240 y el empujador de grapas 160 es sustancialmente
idéntica a la interaccion entre el primer elemento de leva 220 y el empujador de grapas 160, la interaccién entre el
segundo elemento de leva 240 y el empujador de grapas 160 no se describira con mas detalle aqui. Es suficiente
observar que los empujadores de grapas 260, 360 pueden sustituir libremente al empujador de grapas 160.

El acoplamiento deslizante entre las cufias de leva delanteras 222, 242 y los primeros elementos de leva 162, en
cooperacién con el acoplamiento sustancialmente simultaneo entre las cufias de leva traseras 224, 244 y los segundos
elementos de leva 164, es sustancialmente similar al discutido anteriormente para el conjunto de accionamiento de
grapas 100 y mejora la estabilidad longitudinal de los empujadores de grapas 160 durante el movimiento vertical.

La interaccion entre la corredera de actuacion 210 y los empujadores de grapas 260, 360 es sustancialmente similar a la
interaccion descrita anteriormente entre la corredera de actuacion 210 y el empujador de grapas 160 y no se discutira en
detalle.

Haciendo referencia ahora a las figuras 30-36, se ilustra otra realizacién de un conjunto de accionamiento de grapas
300, que no esta dentro del alcance de la invencion, (figuras 35-36). El conjunto de accionamiento de grapas 300
incluye una corredera de actuacion 310 (figuras 30-34) y al menos un empujador de grapas 160 (figuras 6-10). La
corredera de actuacion 310 estd adaptada y configurada para uso en el cartucho de grapas 40’ como alternativa a la
corredera de actuacién 110 o a la corredera de actuacion 210.
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Como se muestra en las figuras 30-34, la corredera de actuacién 310 incluye un primer elemento de leva 320, un
segundo elemento de leva 340 y un elemento de guia 350. Los elementos de leva primero y segundo 320, 340 incluyen
unas respectivas primeras cufias de leva o delanteras 322, 342 y unas respectivas segundas cufias de leva o traseras
324, 244.

De manera similar a las correderas de actuacion 110 y 210, las cufias de leva traseras 324, 344 estan separadas lateral
y longitudinalmente de las cufas de leva delanteras 322, 342 en una distancia predeterminada. Las cufas de leva
delanteras 322, 342 incluyen caras de accionamiento delanteras 322a, 342a, mientras que las cufias de leva traseras
324, 344 incluyen caras de accionamiento traseras 324a, 344a. Las caras de accionamiento 324a, 344a de las cufas de
leva traseras 324, 344 se extienden tanto longitudinal como verticalmente en una direccion proximal desde los
respectivos puntos de origen 314a, 314b. Las caras de accionamiento 322a, 342a de las cufias de leva delanteras se
extienden también tanto longitudinal como verticalmente en una direccion proximal desde los respectivos puntos de
origen 316a, 316b. Las caras de accionamiento 322a, 342a, 324a, 344a forman cada una de ellas un angulo de
accionamiento con respecto a la base 312, en donde el angulo de accionamiento es sustancialmente idéntico para las
caras de accionamiento 322a, 342a, 324a, 344a. En una realizacion, el angulo de accionamiento puede estar en un
intervalo comprendido entre aproximadamente 15°y aproximadamente 25°. En una realizacion adicional, el angulo de
accionamiento puede estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 10°y aproximadamente 30°. En otra
realizacién, el angulo de accionamiento puede estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 5° y
aproximadamente 35°.

En el conjunto de accionamiento de grapas 300, la interaccidon entre la corredera de actuacién 310 y el empujador de
grapas 160 se ilustra en las figuras 35-36 y se discute con detalle a continuacion. Cuando la corredera de actuacion 310
se mueve distalmente a través del cartucho de grapas 40' (véase la figura 5) en una direccién generalmente horizontal,
como se indica por la flecha A, las caras de accionamiento 322a, 324a se acoplan a las superficies de leva 162, 164 del
empujador de grapas 160 y estimulan al empujador de grapas 160 en una direccién generalmente vertical, como se
indica por la flecha B, desde su posicion primera o de reposo. Como en las formas de realizacion previas, las superficies
de leva 162, 164 definen angulos de recepcion que son complementarios del angulo de accionamiento formado por las
caras de accionamiento 322a, 324a. Las superficies de leva 162, 164 estan lateral y longitudinalmente espaciadas de
modo que el espaciamiento de las superficies de leva 162, 164 corresponde al espaciado lateral y longitudinal de las
caras de accionamiento de las cufias de leva. Cuando la corredera de actuacién 310 se mueve distalmente a través del
cartucho de grapas 40, las superficies de leva 162, 164 del empujador de grapas 160 mantienen su acoplamiento con
las caras de accionamiento 322a, 324a de la corredera de actuaciéon 310. Como se apreciara, el espaciamiento lateral y
longitudinal de las cufas de leva y las superficies de leva proporciona una estabilidad mejorada al empujador de grapas
durante el disparo, como se describe anteriormente, aunque sin los angulos de accionamiento variados de las
superficies de accionamiento.

Puesto que la interaccién entre el segundo elemento de leva 340 y el empujador de grapas 160 es sustancialmente
idéntica a la interaccion entre el primer elemento de leva 320 y el empujador de grapas 160, la interaccién entre el
segundo elemento de leva 340 y el empujador de grapas 160 no se describira aqui con mas detalle. Es suficiente
observar que los empujadores de grapas 260, 360 pueden sustituir libremente al empujador de grapas 160.

El acoplamiento deslizante entre las cufias de leva delanteras 322, 342 y los primeros elementos de leva 162, en
cooperacién con el acoplamiento sustancialmente simultaneo entre las cufias de leva traseras 324, 344 y los segundos
elementos de leva 164, es sustancialmente similar al discutido anteriormente para el conjunto de accionamiento de
grapas 100, 200 y mejora la estabilidad longitudinal de los empujadores de grapas 160 durante el movimiento vertical.

La interaccion entre la corredera de actuacion 310 y los empujadores de grapas 260, 360 es sustancialmente similar a la
interaccion descrita anteriormente entre la corredera de actuacion 310 y el empujador de grapas 160 y no se discutira en
detalle.

Haciendo referencia ahora a las figuras 37-44, se ilustra otra realizacion del conjunto de accionamiento de grapas
actualmente descrito 400 (figuras 43-44). El conjunto de accionamiento de grapas 400 incluye una corredera de
actuacioén 410 (figuras 37-41) y al menos un empujador de grapas 460 (figuras 42A-42B). La corredera de actuacién 410
esta adaptada y configurada para uso en el cartucho de grapas 40’ (figura 4).

Como se muestra en las figuras 42A-B, el empujador de grapas 460 incluye un primer elemento de leva 462, un
segundo elemento de leva 464 y al menos un diente o una placa empujadora 466. En una forma de realizacién, el
empujador de grapas 460 incluye tres placas empujadoras 466 que estan lateralmente separadas una de otra por
elementos de leva primero y segundo 462, 464. En general, el primer y segundo elementos de leva 462, 464 y las
placas empujadoras 466 estan en un plano paralelo al eje longitudinal del cartucho de grapas 40'. Cada placa
empujadora 466 incluye un borde delantero 466a, un borde trasero 466b y una superficie superior 466¢. En una forma
de realizacién, una placa empujadora 466 puede estar longitudinalmente espaciada de tal manera que las placas
empujadoras 466 estén en una orientacién escalonada una con respecto a otra para que las dos placas empujadoras
exteriores estén lateralmente alineadas una con otra, pero la placa empujadora central esté desplazada con respecto al
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alineamiento lateral con las placas empujadoras laterales. Un ejemplo de un empujador de grapas adecuado se
describe en la patente US n® 4 978.049 de Green, actualmente poseida por Tyco Healthcare Group LP.

El primer y segundo elementos de leva 462, 464 incluyen unas respectivas superficies de leva 462a, 464a (figura 42A).
En una forma de realizacion, las superficies de leva 462a, 464a definen un angulo de acoplamiento o recepcién con
respecto a las partes superiores 463, 465 de los respectivos elementos de leva primero y segundo 462, 464. El angulo
de recepcion es complementario de un primer angulo de accionamiento de los elementos de leva 420, 440 de la
corredera de actuacion 410, como se discute con detalle a continuacion. En una forma de realizacion, el angulo de
recepcion puede estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 15°y aproximadamente 25°. En otra forma
de realizacién, el angulo de recepcién puede estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 17° y
aproximadamente 23°. En una forma de realizacion adicional, el angulo de recepcién puede estar en un intervalo
comprendido entre aproximadamente 19°y aproximadamente 21°.

Haciendo referencia a la figuras 37-41, la corredera de actuacién 410 del conjunto de accionamiento de grapas 400
incluye elementos de leva primero y segundo 420, 440, teniendo cada uno de ellos una primera cufia de leva 422, 442,
respectivamente, que esta lateralmente espaciada de una segunda cufia de leva 424, 444, respectivamente. Las
primeras cufas de leva 422, 442 estan lateralmente espaciadas de las segundas cufas de leva 424, 444,
respectivamente, en una cantidad sustancialmente idéntica, de tal manera que los elementos de leva primero y segundo
420, 440 sean sustancialmente simétricos alrededor de un eje longitudinal central de la corredera de actuacién 410.
Cada cufia de leva 422, 424, 442, 444 incluye una pluralidad de caras de accionamiento, como se muestra en las
figuras 37-38, en donde cada una de las respectivas caras de accionamiento estan indicadas por los caracteres de
referencia “a-d”. Un plano Y se extiende a través de la interseccion entre las caras de accionamiento “a” y “b”. El plano Y
es sustancialmente paralelo a una base 412 y a la superficie 44 de contacto con tejido del cartucho de grapas 40’ (véase
la figura 3). La primera cufa de leva 422 se discutira con detalle a continuacion para ilustrar la relacién entre las caras
de accionamiento, teniendo las cufias de leva 424, 442 y 444 unas relaciones sustancialmente idénticas.

La primera cufia de leva 422 del elemento de leva 420 incluye caras de accionamiento primera a cuarta 422a, 422b,
422c y 422d, como se muestra en la figura 41. La primera cara de accionamiento 422a define un primer angulo con
respecto a la base 412, mientras que la segunda cara de accionamiento 422b define un segundo angulo de
accionamiento con respecto al plano Y. Ademas, la pendiente de las caras de accionamiento 422c y 422d es
sustancialmente idéntica a las pendientes de las caras de accionamiento 422a y 422b, respectivamente. En una
realizacién de la corredera de actuacion 410, los angulos de accionamiento primero y tercero (es decir, definidos por las
caras de accionamiento 422a, 442c) pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 15° y
aproximadamente 25°. En otra realizacion, los angulos de accionamiento primero y tercero pueden estar en un intervalo
comprendido entre aproximadamente 17° y aproximadamente 23°. En una realizaciéon adicional, los angulos de
accionamiento primero y tercero pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 19° y
aproximadamente 21°. El segundo angulo de accionamiento (es decir, definido por las caras de accionamiento 422b,
422d) puede estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 26° a 36°. En otra forma de realizacion, el
segundo angulo de accionamiento puede estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 28° a 34°. En una
forma de realizacién adicional, el segundo angulo de accionamiento puede estar en un intervalo comprendido entre
aproximadamente 30°y aproximadamente 32°.

La interaccién entre la corredera de actuacion 410 y el empujador de grapas 460 del conjunto de accionamiento de
grapas 400 se muestra en las figuras 43-44 y se discute con detalle a continuacion. Inicialmente, como se ilustra en la
figura 43, la corredera de actuacion 410 se traslada distalmente a través del cartucho de grapas 40’ en la direccion
indicada por la flecha A, provocando que las cunas de leva 422, 424 del primero elemento de leva 420 se acoplen
deslizablemente al empujador de grapas 460. Especificamente, las primeras caras de accionamiento 422a, 424a se
acoplan sustancialmente de manera simultanea y deslizable a las respectivas superficies de leva 462a, 464a y empujan
el empujador de grapas 460 desde su posicién primera o de reposo en una direccion generalmente vertical, como se
indica por la flecha B. En una realizacién del conjunto de accionamiento de grapas 400, los angulos de accionamiento
primero y tercero de las cufas de leva 422, 424, 442 y 444 son complementarios del primer angulo de recepcion de las
superficies de leva 462a, 464a. Cuando la corredera de actuacion 410 se mueve distalmente con las caras de
accionamiento 422a, 424a en acoplamiento deslizable con las respectivas superficies de leva 462a, 464a (es decir,
acoplandose con el primer angulo de accionamiento), las superficies superiores 466¢ de las placas empujadoras 466 se
acoplan al tramo posterior 52 de una grapa 50 y empujan a la grapa 50 en una direccién sustancialmente vertical y se
acoplan a tejido en contacto con la superficie 44 de contacto con tejido. Cuando la corredera de actuacién 410 continua
el movimiento distal, las superficies de leva 462a, 464a se acoplan deslizablemente a las respectivas segundas caras de
accionamiento 422b, 424b de manera que continien empujando verticalmente la grapa 50. Como se ilustra en la figura
44, la traslacion distal continuada de la corredera de actuacion 410 provoca que las superficies de leva 462a, 464a se
acoplen deslizablemente a las caras de accionamiento 422c, 424c (es decir, acoplandose con el tercer angulo de
accionamiento), moviendo asi las patillas 54 de la grapa 50 hacia su acoplamiento con el conjunto de yunque 70 para
formar grapas completadas 50. Al proporcionar angulos de accionamiento primero y tercero de las respectivas primeras
caras de accionamiento 422a, 424a y las terceras caras de accionamiento 422c, 424c que son complementarios de los
angulos de recepcion de las superficies de leva 462a, 464a, la interaccion entre el movimiento distal de la corredera de
actuacién 410 y el empujador de grapas 460 puede reducir la fuerza de disparo necesaria para disparar las grapas 50.
Ademas de hacer coincidir los angulos de accionamiento y los angulos de recepcion, las primeras caras de
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accionamiento 422a, 424a estan espaciadas de las terceras caras de accionamiento 422c, 424c en una distancia
predeterminada, minimizando asi el golpetazo del empujador de grapas 460 cuando la grapa 50 se acopla al tejido y al
conjunto de yunque 70, respectivamente.

Puesto que la interaccién entre el segundo elemento de leva 440 y el empujador de grapas 460 es sustancialmente
idéntica a la interaccion del primer elemento de leva 420 y el empujador 460, no se describira en la presente memoria
con detalle la interaccién del segundo elemento de leva 440 y el empujador de grapas 460.

Ademas, en las figuras 45-51 se ilustra otra forma de realizaciéon del conjunto de accionamiento de grapas y se le
referencia generalmente como 500 (figuras 50-51). El conjunto de accionamiento de grapas 500 incluye una corredera
de actuacién 510 (figuras 45-49) que tiene elementos de ieva primero y segundo 520, 540, teniendo cada uno de ellos
una primera cufa de leva 522, 542, respectivamente, que esta lateralmente espaciada de una segunda cufia de leva
524, 544, respectivamente. Las primeras cufias de leva 522, 542 estan lateralmente espaciadas de las segundas cufas
de leva 524, 544, respectivamente, en una cantidad sustancialmente idéntica de tal manera que los elementos de leva
primero y segundo 520, 540 sean sustancialmente simétricos alrededor de un eje longitudinal central de la corredera de
actuacién 510. Cada cufia de leva 522, 524, 542, 544 incluye una pluralidad de caras de accionamiento, como se
muestra en las figuras 45-46, en donde cada una de las respectivas caras de accionamiento estan indicadas por los
caracteres de referencia “a-d”. Un plano Y se extiende a través de la interseccion entre las caras de accionamiento “a” y
“b”. El plano Y es sustancialmente paralelo a una base 512 y a la superficie 44 de contacto con tejido del cartucho de
grapas 40’ (figura 3). Ademas, las primeras cufnas de leva 522, 542 estan longitudinalmente espaciadas de las segundas
cunas de leva 524, 544. La primera cufa de leva 522 se discutird con detalle a continuacion para ilustrar la relacion
entre las caras de accionamiento, teniendo las cuias de leva 524, 542 y 544 unas relaciones sustancialmente idénticas.

La primera cufia de leva 522 del elemento de leva 520 incluye caras de accionamiento primera a cuarta 522a, 522b,
522c y 522d, como se muestra en la figura 49. La primera cara de accionamiento 522a define un primer angulo con
respecto a la base 512, mientras que la segunda cara de accionamiento 522b define un segundo angulo de
accionamiento con respecto al plano Y. Ademas, la pendiente de las caras de accionamiento 522c y 522d es
sustancialmente idéntica a las pendientes de las caras de accionamiento 522a y 522b, respectivamente. En una
realizacién de la corredera de actuacion 510, los angulos de accionamiento primero y tercero (es decir, definidos por las
caras de accionamiento 522a, 545c¢) pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 15° y
aproximadamente 55°. En ora realizacion, los angulos de accionamiento primero y tercero pueden estar en un intervalo
comprendido entre aproximadamente 25° y aproximadamente 45° En una realizacién adicional, los angulos de
accionamiento primero y tercero pueden estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 30° y
aproximadamente 40°. El segundo angulo de accionamiento (es decir, definido por las caras de accionamiento 522b,
522d) puede estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 5°a 35°. En otra realizacion, el segundo angulo
de accionamiento puede estar en un intervalo comprendido entre aproximadamente 10° a 30°. En una realizacion
adicional, el segundo angulo de accionamiento puede estar en un Intervalo comprendido entre aproximadamente 15°y
aproximadamente 25°.

La interaccion entre la corredera de actuacién 510 y el empujador de grapas 160 (figura 6) del conjunto de
accionamiento de grapas 500 se muestra en las figuras 50-51 y se discute con detalle a continuacion. Inicialmente,
como se ilustra en la figura 50, la corredera de actuacion 510 se traslada distalmente a través del cartucho de grapas 40'
en la direccién indicada por la flecha A haciendo que la primera cara de accionamiento 522a se acople deslizablemente
a la primera superficie de leva 162a y empuje al empujador de grapas 160 desde su posicién primera o de reposo en
una direccion generalmente vertical, como se indica por la flecha B. De manera sustancialmente simultanea, la primera
cara de accionamiento 524a se acopla deslizablemente con la primera superficie de leva 164a, empujando asi al
empujador de grapas 160 en una direccién generalmente vertical, como se indica por la flecha B. Puesto que las
superficies de leva 162a, 164a y las primeras caras de accionamiento 522a, 524a estan longitudinalmente desplazadas,
el empujador de grapas 160 es accionado de una manera equilibrada para minimizar el ladeamiento o la inclinacion del
empujador de grapas 160 cuando éste es impulsado a través de la ranura retenedora 60. Las primeras caras de
accionamiento 522a, 524a y las respectivas primeras superficies de leva 162a, 164a tienen angulos complementarios
que maximizan la conversion del movimiento longitudinal de la corredera de actuaciéon 510 en un movimiento vertical del
empujador de grapas 160.

Haciendo referencia ahora a la figura 51, el movimiento distal continuado de la corredera de actuacion 510 impele aun
mas al empujador de grapas 160 en direccion generalmente vertical hasta una posicion intermedia, de tal manera que
las segundas caras de accionamiento 522b, 524b se acoplen deslizablemente a las respectivas segundas superficies de
leva 162b, 164b, mientras que las primeras caras de accionamiento 522a, 524a se desacoplan de manera
sustancialmente simultanea de las respectivas primeras superficies de leva 162a, 164a. Anadlogamente, las segundas
caras de accionamiento 522b, 524b y las respectivas segundas superficies de leva 162b, 164b tienen angulos
complementarios para maximizar la conversion del movimiento longitudinal de la corredera de actuacion 510 en un
movimiento vertical del empujador de grapas 160. El hecho de continuar el movimiento distal de la corredera de
actuacién 510 prosigue empujando el empujador de grapas 160 verticalmente hasta su posicidon segunda o extrema
inmediatamente antes del desacoplamiento entre las segundas caras de accionamiento 522b, 524b y las respectivas
segundas superficies de leva 162b, 164b.
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Puesto que la interaccién entre el segundo elemento de leva 540 y el empujador de grapas 160 es sustancialmente
idéntica a la interseccion del primer elemento de leva 520 y el empujador 160, la interseccion del segundo elemento de
leva 540 y el empujador de grapas 160 no se describira con detalle aqui.

El movimiento longitudinal de la corredera de actuacién 510 en la direccién indicada por la flecha A da como resultado
que los elementos de leva primero y segundo 520, 540 se acoplen deslizablemente a los empujadores de grapa 160,
como se muestra en las figuras 50-51. El acoplamiento deslizante entre las cufas de leva delanteras 522, 542 y los
segundos elementos de leva 164, en cooperacion con el acoplamiento sustancialmente simultdneo entre la cufas de
leva traseras 524, 544 y los primeros elementos de leva 162, mejora la estabilidad longitudinal de los empujadores de
grapas 160 durante el movimiento vertical como sigue. Las cufas de leva delanteras 522, 542 estdn separadas
longitudinalmente de las cuias de leva traseras 524, 544 en una cantidad predeterminada. Puesto que los respectivos
elementos de leva primero y segundo 162, 164 estan longitudinalmente espaciados en una cantidad comparable, pero
complementaria, el movimiento longitudinal de la corredera de actuacién 510 da como resultado el acoplamiento
sustancialmente simultaneo de las cufias de leva delanteras 522, 524 y las cufias de leva traseras 524, 544 con los
respectivos elementos de leva primero y segundo 162, 164, transformando asi el movimiento longitudinal de la
corredera de actuacion 510 en un movimiento vertical del empujador de grapas 160 en puntos de impacto
longitudinalmente separados. Transfiriendo el movimiento longitudinal de la corredera de actuacién 510 a cada
empujador de grapas 160 en dos puntos de impacto longitudinalmente separados, se consigue un movimiento vertical
sustancialmente equilibrado de cada empujador de grapas 160. Puesto que hay contactos en dos puntos entre los
elementos de leva primero y segundo 520, 540 y los respectivos elementos de leva primero y segundo 162, 164 en todo
el recorrido vertical de cada empujador de grapas 160, se minimiza el pivotamiento o la inclinacién de cada empujador
de grapas 160 debido a la disposicion de contacto en dos puntos. El hecho de minimizar el pivotamiento o la inclinacion
de cada empujador de grapas 160 durante el recorrido vertical minimiza ain mas el pivotamiento o la inclinaciéon de
cada grapa 50 cuando cada grapa 50 es impulsada verticalmente en su respectiva ranura de retencion 60. Esto
proporciona un contacto mas preciso de una grapa con un receptaculo de yunque (no mostrado) y, asi, la formacién
mejorada de la grapa.

La interaccion entre la corredera de actuacion 510 y los empujadores de grapas 260, 360 es sustancialmente similar a la
interaccion descrita anteriormente entre la corredera de actuacion 510 y el empujador de grapas 160 y no se discutira
con detalle. Es suficiente observar que los empujadores de grapas 260, 360 pueden sustituir libremente al empujador de
grapas 160.

En las figuras 52-56 se ilustran otras formas de realizacién de la presente descripcion y se las discute en detalle a
continuacion. Las formas de realizacion que se ilustran en las figuras 52-56 incluyen un elemento de leva o una barra de
actuacion. Un ejemplo de una barra de leva adecuada y un aparato asociado se describe en la patente US n® 6.619.529
de Green et al, actualmente propiedad de Tyco Healthcare Group LP. Ademas, el cartucho de grapas 40' (figura 3)
puede incluir ranuras longitudinales como se describe ‘529 para proporcionar estabilidad lateral a las barras de leva
cuando éstas se trasladan longitudinalmente a través del cartucho de grapas 40’. Haciendo referencia inicialmente a la
figura 52, se ilustra una parte de una barra de leva o un elemento de actuacion 600, que no estan dentro del alcance de
la invencién. El elemento de actuacion 600 incluye un extremo distal 610, en el que el extremo distal 610 incluye
componentes iguales o sustancialmente similares a los incluidos en la corredera de actuacion 110 (figura 11). El
extremo distal 610 incluye una base 612, un primer elemento de leva 620 y un segundo elemento de leva 640 (no
mostrado). Los elementos de leva primero y segundo 620, 640 incluyen respectivas cufias de leva primeras o delanteras
622, 642 y respectivas cufias de leva segundas o traseras 624, 644. La configuracién y las relaciones entre los
componentes del extremo distal 610 son sustancialmente similares a las de los componentes de la corredera de
actuacién 110 y no se describiran aqui con detalle. Esencialmente, el extremo distal 610 incluye una corredera de
actuacién 110 que utiliza caracteres de referencia 6xx en lugar de los caracteres 1xx utilizados al describir la corredera
de actuacion 110. Ademas, el elemento de actuacion 600 y el extremo distal 610 pueden ser sustituidos por la corredera
de actuacion 110 en el cartucho de grapas 40’ (figura 4). La interaccion del extremo distal 610 y el empujador de grapas
160 (figura 6) es sustancialmente similar a la interaccion de la corredera de actuacion 110 y el empujador de grapas 160
(véanse las figuras 16-17) y no se discutira en la presente memoria con detalle. Aun mas, el extremo distal 610 esta
adaptado para cooperar con el empujador de grapas 260 (figura 26) o el empujador de grapas 360 (figura 28). Como se
muestra, las cufas de leva 622, 642 estan desplazadas lateral y longitudinalmente y se acoplan a superficies
correspondientes del empujador de grapas (no mostrado) para mejorar la estabilidad del empujador de grapas durante
el disparo, como se describe anteriormente con respecto a las cuias de leva 122,142.

En la figura 53, se muestra una parte de un elemento de actuacion 700 que incluye un extremo distal 710 que tiene
componentes iguales o sustancialmente similares a los incluidos en la corredera de actuacion 210 (figura 19). El
extremo distal 710 incluye una base 712, un primer elemento de leva 720 y un segundo elemento de leva 740 (no
mostrado). Los elementos de leva primero y segundo 720, 740 incluyen respectivas cufias de leva primeras o delanteras
722, 742 y respectivas cufas de leva segundas o traseras 724, 744. La configuracién y las relaciones entre los
componentes del extremo distal 710 son sustancialmente similares a las de los componentes de la corredera de
actuacién 210 y no se describird aqui con detalle. Esencialmente, el extremo distal 710 incluye una corredera de
actuacién 210 que utiliza caracteres de referencia 7xx en lugar de los caracteres 2xx utilizados al describir la corredera
de actuacion 210. Ademas, el elemento de actuaciéon 700 y el extremo distal 710 pueden estar sustituidos por la
corredera de actuacion 210 en el cartucho de grapas 40'. La interaccion del extremo distal 710 y el empujador de grapas
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160 (figura 6) es sustancialmente similar a la interaccion de la corredera de actuacion 210 y el empujador de grapas 160
(véanse las figuras 22-23) y no se discutira en detalle aqui. Aln mas, el extremo distal 710 estd adaptado para cooperar
con el empujador de grapas 260 (figura 26) o el empujador de grapas 360 (figura 28). En esta realizacion, el
desplazamiento lateral y longitudinal de las cufas de leva se mejora proporcionando superficies de accionamiento en las
que el primer angulo de accionamiento es menor que el segundo angulo de accionamiento. Esta disposiciéon de angulos
de accionamiento mejora la estabilidad del empujador de grapas, minimizando asi la inclinacion o rotacién y reduce
ademas el disparo desigual de grapas 50.

La figura 54 ilustra una parte de un elemento de actuacion 800, que no esta dentro del alcance de la invencion, e incluye
un extremo distal 810 que tiene componentes iguales o sustancialmente similares a los de la corredera de actuacion 310
(figura 30). El extremo distal 810 incluye una base 812, un primer elemento de leva 820 y un segundo elemento de leva
840 (no mostrado). Los elementos de leva primero y segundo 820, 840 incluyen unas respectivas primeras cufias de
leva o delanteras 822, 842 y unas respectivas segundas cufias de leva o traseras 824, 844. La configuracion y las
relaciones entre los componentes del extremo distal 810 son sustancialmente similares a los de los componentes de la
corredera de actuacién 310 y no se describiran aqui con detalle. Esencialmente, el extremo distal 810 incluye una
corredera de actuacion 310 que utiliza caracteres de referencia 8xx en lugar de los caracteres 3xx utilizados al describir
la corredera de actuacion 310. Ademas, el elemento de actuacion 800 y el extremo distal 810 pueden estar sustituidos
por la corredera de actuacion 310 en el cartucho de grapas 40'. La interaccion del extremo distal 810 y el empujador de
grapas 160 (figura 6) es sustancialmente similar a la interaccion de la corredera de actuacion 310 y el empujador de
grapas 160 (véanse las figuras 35-36) y no se discutird aqui con detalle. Aln més, el extremo distal 810 estd adaptado
para cooperar con el empujador de grapas 260 (figura 26) o el empujador de grapas 360 (figura 28). En esta realizacién,
el desplazamiento lateral y longitudinal de las cufas de leva mejora la estabilidad del empujador de grapas durante el
disparo.

La figura 55 ilustra una parte de un elemento de actuacién 900 que incluye un extremo distal 910 que tiene
componentes iguales o sustancialmente similares a los de la corredera de actuacion 410 (figura 37). El extremo distal
910 incluye una base 912, un primer elemento de leva 920 y un segundo elemento de leva 940 (no mostrado). Los
elementos de leva primero y segundo 920, 940 incluyen respectivas cuias de leva primeras o delanteras 922, 942 y
respectivas cufias de leva segundas o traseras 924, 944. La configuracion y las relaciones entre los componentes del
extremo distal 910 son sustancialmente similares a las de los componentes de la corredera de actuaciéon 410 y no se
describiran aqui con detalle. Esencialmente, el extremo distal 910 incluye una corredera de actuacién 410 que utiliza
caracteres de referencia 9xx en lugar de los caracteres 4xx utilizados al describir la corredera de actuacion 410.
Ademas, el elemento de actuacion 900 y el extremo distal 910 pueden sustituir a la corredera de actuacion 410 en el
cartucho de grapas 40'. La interaccion del extremo distal 910 y el empujador de grapas 460 (figura 42A) es
sustancialmente similar a la interaccion de la corredera de actuacién 410 y el empujador de grapas 460 (véanse las
figuras 43-44) y no se discutird aqui con detalle.

La figura 56 ilustra una parte de un elemento de actuacion 1000 que incluye un extremo distal 1010 que tiene
componentes iguales o sustancialmente similares a los de la corredera de actuacion 510 (figura 45). El extremo distal
1010 incluye una base 1012, un primer elemento de leva 1020 y un segundo elemento de leva 1040 (no mostrado). Los
elementos de leva primero y segundo 1020, 1040 incluyen respectivas cufias de leva primeras o delanteras 1022, 1042
y respectivas cufias de leva segundas o traseras 1024, 1044. La configuracion y las relaciones entre los componentes
del extremo distal 1010 son sustancialmente similares a las de los componentes de la corredera de actuacion 510 y no
se describiran en la presente memoria con detalle. Esencialmente, el extremo distal 1010 incluye una corredera de
actuacién 510 que utiliza caracteres de referencia 10xx en lugar de los caracteres 5xx utilizados al describir la corredera
de actuacién 510. Ademas, el elemento de actuacién 1000 y el extremo distal 1010 pueden estar sustituidos por la
corredera de actuacién 510 en el cartucho de grapas 40'. La interaccion del extremo distal 1010 y el empujador de
grapas 160 (figura 6) es sustancialmente similar a la interaccion de la corredera de actuacion 510 y el empujador de
grapas 160 (véanse las figuras 50-51) y no se discutiran en la presente memoria con detalle. Aln mas, el extremo distal
1010 estéd adaptado para cooperar con el empujador de grapas 260 (figuras 26) o el empujador de grapas 360 (figura
28).

Aunque la descripcién anterior contiene muchas especificidades, estas especificidades no deberan interpretarse como
limitaciones del alcance de la presente descripcién, sino meramente como ejemplificaciones de las formas de
realizacién preferidas de la misma. Los expertos en la materia contemplaran muchas otras posibles variaciones que
estén dentro del alcance de la presente descripcién. A modo de ejemplo solamente, se contempla que los angulos de
accionamiento de diversas superficies de las cufas de leva puedan diferir entre cuias de leva del mismo mecanismo de
actuacién o que los angulos de recepcion de las superficies de recepcién del empujador de grapas puedan diferir como
entre los elementos de leva del mismo empujador de grapas, o ambas cosas.
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REIVINDICACIONES
1. Conjunto (200) de accionamiento de grapas que comprende:

una corredera de actuacion (210) que tiene una base (212) y un extremo distal;

al menos un elemento de leva (220, 240) dispuesto en el extremo distal, incluyendo dicho al menos un elemento de leva (220, 240) una
primera y segunda cunas de leva separadas (222, 224);

un empujador de grapas (160) que tiene un primer y segundo elementos de leva separados (162, 164), teniendo cada elemento de leva
(162, 164) al menos una superficie de acoplamiento;

una pluralidad de placas empujadoras (166) dispuestas sobre el empujador de grapas (160);

donde cada cufa de leva (222, 224) incluye una cara de accionamiento mas distal (222a) y una cara de accionamiento proximal (224b),
estando las caras de accionamiento distal y proximal configuradas para definir angulos de accionamiento distal y proximal con respecto
a la base (212), donde el angulo de accionamiento distal es menor que el angulo de accionamiento proximal y donde durante el
movimiento distal de la corredera de actuacion (210) las caras de accionamiento se configuran para acoplarse a las superficies de
acoplamiento de los elementos de leva (162, 164).

2. Conjunto de accionamiento de grapas segun la reivindicacién 1, en el que la primera y segunda cufas de leva (222, 224) estan
separadas en al menos una de una direccion longitudinal o una direccion lateral para acoplarse al primer y segundo elementos de leva
(162,164), estando el primer y segundo elementos de leva separados en una disposicién complementaria.

3. Conjunto de accionamiento de grapas segun la reivindicacién 1 o 2, en el que la primera y segunda cufas de leva (222, 224) estan
longitudinal y lateralmente separadas entre si para acoplarse al primer y segundo elementos de leva (162,164), estando el primer y
segundo elementos de leva (162,164) separados en una disposicién complementaria.

4. Conjunto de accionamiento de grapas segun la reivindicaciéon 1, 2 o 3, en el que cada elemento de leva (162,164) incluye una
primera y segunda superficies de acoplamiento que definen un primer y segundo angulos de recepciéon respectivos que son
complementarios de los angulos de accionamiento distal y proximal respectivos.

5. Conjunto de accionamiento de grapas segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4, en el que el angulo de accionamiento distal
esta en un intervalo comprendido entre 15°y 25°y el angulo de accionamiento proximal esta en un intervalo comprendido entre 30°y
40°.

6. Conjunto de accionamiento de grapas segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5, y construido y dispuesto de manera que el
movimiento del extremo distal a lo largo de un primer eje impulsa dicho al menos un empujador de grapas (160) a lo largo de un
segundo eje, siendo el segundo eje transversal al primer eje.

7. Conjunto de accionamiento de grapas segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6, y construido y dispuesto de manera que el
movimiento de la corredera de actuacion a lo largo de un primer eje provoca que la corredera de actuacién se acople a la primera y
segunda cufas de leva (222, 224) con respecto a la primera y segunda superficies de acoplamiento impulsando asi el empujador de
grapas (160) a lo largo de un segundo eje, siendo el segundo eje transversal al primer eje.

8. Montaje de accionamiento de grapas segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 7, en el que cada elemento de leva del empujador
de grapas tiene una primera y segunda superficies de acoplamiento, y construido y dispuesto de manera que el elemento de leva (220,
240) transita desde la cara de accionamiento mas distal que esta en contacto con la primera superficie de acoplamiento hasta la cara
de accionamiento proximal que esta en contacto con la segunda superficie de acoplamiento, donde el empujador de grapas (160) y el
elemento de leva (220,240) entran en contacto entre si en al menos dos puntos.

9. Montaje de accionamiento de grapas segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 8, que comprende ademas:

un cartucho de grapas (40’) que tiene un nimero de ranuras de retencién de grapas (60); y

una pluralidad de grapas (50) que son recibidas, de forma que se puedan liberar, en las ranuras de retencion (60).

10. Montaje de accionamiento de grapas segun la reivindicacién 9, en el que el cartucho de grapas (40’) incluye un canal de guia
longitudinal (42) y la corredera de actuacién (210) incluye un elemento de guia (250) adaptado para que sea recibido, de forma que se
pueda deslizar, por el canal de guia (42).

11. Montaje de accionamiento de grapas segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, construido y dispuesto de manera que
las cunas de leva (222, 224) se acoplen sustancialmente de forma simultanea a los correspondientes elementos de leva (162,164).

12. Grapadora quirdrgica que comprende el montaje de accionamiento de grapas de cualquiera de las reivindicaciones 1 a 11.
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