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DESCRIPCION
Instrumento para cortar tejido
ANTECECENTES
1. Campo de la técnica

La presente divulgacion se refiere a un instrumento ultrasénico particularmente adecuado para llevar a cabo la
diseccion y coagulacion de tejido.

2. Antecedentes de la técnica relacionada

Los instrumentos ultrasénicos para su uso quirurgico y los beneficios asociados a los mismos son bien conocidos.
Por ejemplo, el uso de un generador ultrasénico en conjunto con un escalpelo quirdrgico facilitar un corte de tejido
organico mas rapido y sencilla y acelera la coagulacion de los vasos sanguineos en el area del corte, es decir, una
coagulacion acelerada. Se consigue unos mejores resultados del corte gracias a un mayor contacto entre el
escalpelo y el tejido provocado por la alta frecuencia de la vibracion de la hoja del escalpelo con relacion al tejido. Se
consigue una mejor coagulacion gracias al calor generado por el contacto entre la hoja del escalpelo y el tejido
cuando la hoja del escalpelo se hace vibrar a alta frecuencia. Por tanto, para conseguir las ventajas asociadas a la
energia ultrasonica, es importante un buen contacto entre la hoja y el tejido.

La patente US 3,862,630 (“Balamuth”) describe un sistema ultrasénico que incluye un motor ultrasénico, un miembro
de herramienta que tiene una superficie de trabajo orientada segun la normal a la direccién de la vibraciéon mecanica
generada por el motor ultrasénico, y un miembro de pinza que se extiende en paralelo al miembro de herramienta
para comprimir el tejido contra el miembro de herramienta. La patente US 5,322,055 (“Davison”) describe un
instrumento quirdrgico ultrasénico adaptado para su uso endoscépico que tiene una hoja y una pinza movil con
relacion a la hoja para capturar el tejido entre ambos. La hoja y la pinza definen una regioén de pinzamiento que tiene
un plano que es paralelo al eje longitudinal del instrumento quirdrgico. Durante un procedimiento endoscépico, el
movimiento del instrumento se limita al movimiento a lo largo de un eje paralelo al plano de la regién de pinzamiento.
Por tanto, no se impone ninguna fuerza de hoja adicional sobre el tejido como resultado del movimiento del
instrumento.

Este documento especificamente muestra un instrumento ultrasénico que comprende:
una carcasa que tiene un extremo proximal, teniendo la carcasa un mango estacionario;
un mango estacionario conectado de manera pivotante a la carcasa;
una porcion de cuerpo tubular alargado que se extiende distalmente con relacién a la carcasa;

una unidad de mordaza dispuesta en un extremo distal de la porcién de cuerpo alargada, teniendo la unidad
de mordaza una pinza que es desplazada por el movimiento del mango mavil, incluyendo la unidad de
mordaza una mordaza de corte; y

un acoplador de vibracion montado en la carcasa, incluyendo el acoplador de vibracién un extremo proximal
y un extremo distal que estan operativamente conectados a la mordaza de corte, estando dimensionado el
acoplador de vibracion para extenderse a través de la porcion de cuerpo tubular alargado; y

un transductor ultrasénico que tiene una bocina de transductor y que es acoplable por el usuario a la
carcasa de manera que el transductor ultrasénico esta soportado dentro, y se extiende desde, el extremo
proximal de la carcasa.

En consecuencia, existe una necesidad de un instrumento quirdrgico ultrasénico mejorado que sea facil de utilizar y
proporcione un corte rapido y sencillo asi como coagulacién mejorada.

Compendio

De acuerdo con la presente invencion, se proporciona un instrumento ultrasénico de acuerdo con la reivindicacion 1.
Ciertas realizaciones preferidas del instrumento ultrasénico se definen en las reivindicaciones dependientes.

Breve descripcion de las figuras

Se describen en este documento varios instrumentos con referencia a las figuras, en las que:

La FIG. 1 es una vista en perspectiva del diseccionador de tejido ultrasénico en la posicion abierta;

La FIG. 2 es una vista lateral en seccién transversal tomada a lo largo de la linea de seccion 2-2 de la FIG. 1;

La FIG. 3 es una vista lateral en seccion transversal tomada a lo largo de la linea de seccion 3-3 de la FIG. 1;
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La FIG. 3A es una vista frontal en seccion transversal tomada a lo largo de la linea 3A-3A de la FIG. 3;

La Fig. 3B es una vista en seccion transversal del miembro de hoja y la pinza de un diseccionador de tejido
ultrasoénico;

La FIG. 4 es una vista lateral en seccion transversal del extremo proximal del diseccionador de tejido ultrasénico de
laFIG. 1;

La FIG. 5 es una vista lateral en seccion transversal del extremo distal del diseccionador de tejido ultrasénico de la
FIG. 1 que se muestra en la posicién pinzada;

La FIG. 5A es una vista de seccion transversal tomada a lo largo de la linea de seccion 5A-5A de la Fig. 5;

La FIG. 6 es una vista lateral en seccién transversal del extremo proximal del diseccionador de tejido ultrasonico
mostrado en la posicion abierta;

La FIG. 7 es una vista lateral parcial en seccioén transversal del extremo distal del diseccionador de tejido ultrasénico
de la FIG. 6 mostrado en la posicion abierta;

La FIG. 7A es una vista de seccion transversal tomada a lo largo de la linea de seccion 7A-7A de la Fig. 7;
La Fig. 7B es una vista de seccion transversal del miembro de hoja y la pinza del diseccionador de tejido ultrasoénico;
La FIG. 7C es una vista de seccion transversal del extremo distal de otro diseccionador de tejido ultrasonico;

La FIG. 8 es una vista lateral en seccion transversal del extremo proximal del diseccionador de tejido ultrasénico de
la FIG. 6 mostrado en la posicion pinzada;

La FIG. 9 es una vista de seccion transversal del extremo distal del diseccionador de tejido ultrasoénico de la FIG. 6
mostrado en la posicion pinzada;

La FIG. 9A es una vista de seccion transversal tomada a lo largo de la linea de seccion 9A-9A de la FIG. 9;

La FIG. 10 es una vista parcial de seccion transversal que muestra el diseccionador de tejido ultrasénico posicionado
en la canula de un trocar.

La FIG. 11 es una vista en perspectiva de un sistema de diseccidon y coagulacion ultrasénico alternativo con el
instrumento ultrasénico insertado parcialmente a través de una unidad de canula;

La FIG. 12 es una vista en perspectiva del instrumento ultrasénico de la FIG. 11;
La FIG. 13 es una vista en perspectiva con partes separadas de la pinza de la FIG. 11;

La FIG. 14 es una vista en perspectiva con partes separadas de la porcion de cuerpo alargada del instrumento
ultrasoénico de la FIG. 11;

La FIG. 15 es una vista en perspectiva con partes separadas de la unidad de mango del instrumento ultrasénico de
laFIG. 11;

La FIG. 16 es una vista en perspectiva con partes separadas de la unidad de rotacién del instrumento ultrasénico de
laFIG. 11;

La FIG. 17 es una vista lateral parcial recortada del instrumento ultrasénico de la FIG. 11 en la posicion abierta;

La FIG. 18 es una vista ampliada del area indicada del detalle de la FIG. 17 que ilustra la pinza en la posicion
abierta;

La FIG. 19 es una vista en perspectiva del extremo distal de la porcion de cuerpo alargada del instrumento
ultrasénico de la FIG. 11 con la pinza en la posicion abierta;

La FIG. 20 es una vista en perspectiva parcial recortada del extremo distal de la porcidon de cuerpo alargada del
instrumento ultrasénico de la FIG. 11 con la pinza en la posicién abierta;

La FIG. 21 es una vista frontal de alzado tomada a lo largo de la linea 21-21 de la FIG. 18;

La FIG. 22 es una vista lateral parcial recortada del instrumento ultrasénico de la FIG. 11 con la pinza en la posicion
pinzada (cerrada);

La FIG. 23 es una vista ampliada del area indicada del detalle de la FIG. 22 que ilustra la pinza en la posicion
cerrada;
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La FIG. 24 es una vista lateral en seccion transversal del extremo distal de la porcién de cuerpo alargada del
instrumento ultrasénico de la FIG. 11 en la posicién pinzada;

La FIG. 25 es una vista en perspectiva del instrumento ultrasénico de la FIG. 11 con la porciéon de cuerpo alargada
parcialmente girada;

La FIG. 26 es una vista lateral en perspectiva de otra realizacion alternativa del instrumento ultrasénico en la
posicion abierta;

La FIG. 27 es una vista en perspectiva de la porcién de cuerpo alargada del instrumento ultrasénico mostrado en la
FIG. 26;

La FIG. 28A es una vista en perspectiva de la pinza del instrumento ultrasénico mostrado en la FIG. 26;
La FIG. 28B es una vista en perspectiva de la superficie de contacto de tejido de la pinza mostrada en la FIG. 28A;

La FIG. 28C es una vista lateral en perspectiva del extremo distal de la porcion de cuerpo alargada del instrumento
ultrasénico mostrado en la FIG. 26;

La FIG. 29 es una vista lateral en perspectiva de la porcion de cuerpo alargada y la unidad de rotacion del
instrumento ultrasénico mostrado en la FIG. 26;

La FIG. 30 es una vista lateral en perspectiva de la unidad de mango y la unidad de transductor del instrumento
ultrasénico mostrado en la FIG. 26;

La FIG. 31 es una vista lateral parcial en seccién transversal del instrumento ultrasénico mostrado en la FIG. 26 en
la posicion abierta;

La FIG. 31A es una vista en perspectiva ampliada de un localizador de tipo clip C para el acoplador de vibracion;

La FIG. 32 es una vista ampliada del area indicada del detalle de la FIG. 31 que ilustra la pinza en la posicion
abierta;

La FIG. 33 es una vista lateral en perspectiva del extremo distal de la porcion de cuerpo alargada del instrumento
ultrasénico mostrado en la FIG. 33;

La FIG. 34 es una vista lateral parcial recortada en perspectiva del extremo distal de la porcidon de cuerpo alargada
del instrumento ultrasénico mostrado en la FIG. 33;

La FIG. 35 es una vista lateral parcial en seccién transversal del instrumento ultrasénico de la FIG. 26 en la posicion
cerrada;

La FIG. 36 es una vista ampliada del area indicada del detalle de la FIG. 35 que ilustra la pinza en la posicion
cerrada;

La FIG. 37 es una vista lateral en seccién transversal de una realizacion alternativa del transductor ultrasénico de la
FIG. 11;

La FIG. 38A es una vista lateral de una unidad de torsion acoplada al transductor ultrasénico de la FIG. 37A;

La FIG. 38B es una vista lateral en seccion transversal tomada a lo largo de la linea de seccioén 38B-38B de la FIG.
37;

La FIG. 38C es una vista en perspectiva del miembro de leva de la unidad de torsién mostrada en la FIG. 38B; y

La FIG. 38D es una vista en perspectiva del miembro de accionamiento de la unidad de torsién mostrada en la FIG.
38B.

Descripcion detallada de las realizaciones preferidas

Se describiran a continuacion realizaciones preferidas del sistema de diseccion y coagulacion ultrasénico descrito
actualmente con detalle haciendo referencia a las figuras, en las que nimeros de referencia similares designan
elementos idénticos o correspondientes en cada una de las multiples vistas.

Las FIGS. 1-5 ilustran el detector de tejidos ultrasonico actualmente descrito mostrado en general como 10 en la
FIG. 1. Brevemente, el diseccionador 10 de tejido ultrasonico incluye una unidad 12 de mango que incluye un
miembro 14 de mango moévil y un miembro 16 de agarre estacionario. Una porciéon 18 de carcasa esta formada
integralmente con el miembro 16 de agarre estacionario. Preferiblemente, la porcion 18 de carcasa y el miembro 16
de agarre estacionario estan fabricados de manera monolitica a partir de dos secciones moldeadas. Una porcién 20
de cuerpo alargada generalmente cilindrica se extiende desde la unidad 12 de mango y esta dispuesta con un
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extremo 22 distal abierto.

Haciendo referencia a las FIGS. 2-3, un transductor 24 es soportado dentro de la porcién 18 de carcasa sobre unos
miembros 23 de soporte y esta adaptado para ser conectado a un generador 25 ultrasénico (que se muestra
esquematicamente) a través de un cable 26 de potencia. Un acoplador de vibracion o bocina 28 esta dispuesto
acoplado con el transductor 24 y se extiende a través de la porcion 20 de cuerpo alargada. El acoplador 28 de
vibracién incluye una seccion 28a que se estrecha que esta conectada de manera fija en su extremo distal a un
miembro 30 de hoja que tiene una superficie 32 de corte. El miembro 30 de hoja se extiende desde un extremo 22
distal abierto de la porcién 20 de cuerpo alargada. Alternativamente, el miembro 30 de hoja y el acoplador 28 de
vibraciéon pueden estar construidos de manera integral. El miembro 30 de hoja tiene una superficie 32 de corte recta
con una angulacion que se aleja del eje longitudinal del acoplador 28 (y la porcién 20 de cuerpo alargada) de modo
que la superficie 32 de corte forma un angulo obtuso con el eje transversal Y de la porcion 20 de cuerpo alargado. El
eje transversal Y también es paralelo al eje transversal R del acoplador 28 de vibracién. Como se muestra, la
superficie 32 de corte presenta una angulacion hacia abajo y hacia fuera alejandose del eje longitudinal central de la
porcidon 20 de cuerpo alargado y alejandose de la pinza y la varilla 34 de accionamiento. La superficie 32 de corte
define ademas un angulo 6 agudo fijo con relacion al eje longitudinal de la porcién 20 de cuerpo alargada, que
preferiblemente oscila entre aproximadamente 15 grados y aproximadamente 70 grados. Una porcion 33 de base de
la hoja 30 adyacente a la superficie 32 de corte tiene un radio de curvatura que define una superficie suave para
evitar causar dafios inadvertidamente al tejido u érganos en el emplazamiento quirtrgico. La porciéon 33 base no
debe extenderse por debajo de la superficie exterior de la porciéon 20 de cuerpo alargada para facilitar el paso a
través de una canula durante un procedimiento endoscépico. Preferiblemente, la porcién 33 base se extiende hacia
fuera hasta una posicion alineada con el diametro mas externo del acoplador 28 de vibracion.

La FIG. 3A ilustra una vista de seccion transversal de la hoja que muestra como la hoja tiene una superficie 32 de
corte generalmente plana. La FIG. 3B ilustra una hoja alternativa en la que la hoja 30a tiene una seccion superior
que tiene una seccion transversal triangular. Las paredes 30b superiores de la hoja 30a convergen hacia un borde
lineal que define la superficie 32a de corte. Alternativamente, puede disponerse una serie de bordes lineales para
definir la superficie de corte.

Haciendo referencia a las FIGS. 2 y 3, el generador 25 ultrasénico suministra energia eléctrica que tiene una
frecuencia ultrasénica al transductor 24 para provocar la oscilacion del transductor 24 de una manera conocida. El
transductor 24, que puede ser uno de entre una variedad de tipos electromecanicos, por ejemplo electrodinamico,
piezoeléctrico, magnetostrictivo, esta conectado segun una relacion extremo-a-extremo con el acoplador 28 de
vibracién para provocar la oscilacién del acoplador e vibracion y la correspondiente oscilacion del miembro 30 de
hoja angulado.

Una varilla 34 de accionamiento tiene un extremo proximal soportado de manera mévil dentro de la porciéon 18 de
carcasa. La varilla 34 se extiende a través de la porcion 20 de cuerpo alargada e incluye un extremo distal situado
adyacente al extremo distal de la porcion 20 de cuerpo alargada. Preferiblemente, la varilla 34 de accionamiento y el
acoplador 28 de vibraciéon estan soportados dentro de la porcién 20 de cuerpo mediante unos separadores 36 de
soporte, aunque podria utilizarse cualquier estructura de soporte convencional que permita un movimiento lineal de
la varilla de accionamiento. Los separadores 36 de soporte estan situados en cada extremo del acoplador 28 de
vibraciéon y la varilla 34 de accionamiento adyacente a un nodo del acoplador 28 de vibracion. También se pueden
disponer unos separadores 36 adicionales y situarlos adyacentes a otros nodos del acoplador 28 de vibracion. Una
pinza 38 que tiene una superficie 40 de pinzamiento esta conectada al extremo distal de la varilla 34 de
accionamiento por un pasador 42 de pivote. La pinza 38 también esta conectada de manera pivotante al extremo
distal de la porcion 20 de cuerpo alargada mediante un pasador 44 de pivote y esta situada adyacente a la hoja 30
de modo que cuando se produce un avance lineal de la varilla 34 de accionamiento, la superficie 40 de pinza se
mueve hasta una alineacion yuxtapuesta con la superficie 32 de corte. Debido al angulo de la superficie 40 de pinza
y la superficie 32 de corte, se tira del tejido proximalmente en direccién a la superficie 32 de corte cuando se pinza.

El extremo proximal de la varilla 34 de accionamiento se recibe con friccion en un acoplamiento 46 deslizando
situado dentro de la porcion 18 de carcasa. El acoplamiento 46 esta restringido a movimiento lineal por las paredes
48 de la porcion 18 de carcasa. El mango 14 movil esta conectado operativamente al acoplamiento 46 por el enlace
50 que esta conectado de manera pivotante en un extremo al acoplamiento 46 por el pasador 52 y conectado de
manera pivotante en su extremo opuesto al mango 14 movil por el pasador 54. El mango 14 movil esta conectado de
manera pivotante a la porciéon 18 de carcasa por el pasador 56 de pivote. Un miembro 58 impulso esta situado
dentro de la carcasa para impulsar el mango 14 movil distalmente (en sentido opuesto a las agujas del reloj) para
mantener asi el acoplamiento 46 proximalmente dentro de la porcién 18 de carcasa y mantener la varilla 34 de
accionamiento en una posicion retraida. Cuando la varilla 34 de accionamiento esta en la posicién retraida, la pinza
38 esta en una posicion abierta (ver la Fig. 3). Alternativamente, la pinza 38 puede impulsarse hasta una posicion de
pinzamiento (cerrado).

Durante el uso, el diseccionador 10 de tejidos ultrasénico se agarra alrededor de la unidad 12 de mango y se
desplaza para posicionar la superficie 32 de corte junto al tejido 62 que se va a diseccionar y/o coagular (Véase la
FIG. 3A). Como el mango 14 movil de la realizacion ilustrada esta impulsado por un miembro 58 de impulso hacia la
posicion abierta, el diseccionador 10 de tejidos ultrasénico puede situarse sin operar el mango 14 mavil.
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Haciendo referencia ahora a las FIGS. 4 y 5, después de que el diseccionador 10 de tejido ultrasénico se haya
colocado adecuadamente alrededor del tejido 62, el mango 14 mévil es pivotado en el sentido de las agujas del reloj,
como se indica mediante la flecha “A” de la FIG. 4, para hacer avanzar el acoplamiento 46 deslizante distalmente, a
través del enlace 50. El movimiento del acoplamiento 46 hace avanzar la varilla 34 de accionamiento distalmente,
como se indica por medio de la flecha “B” en la FIG. 5, para pivotar la pinza 38 en el sentido de las agujas del reloj
alrededor del pasador 44 de pivote y pinzar el tejido 62 entre la superficie 32 de corte y la superficie 40 de
pinzamiento. Véase la FIG. 5A. El generador ultrasonico puede ahora ser alimentado para provocar la oscilacion
lineal de la hoja 30 con relacion a la pinza 38 para efectuar la diseccion y/o coagulacion del tejido 62.

Las FIGS. 6-9 ilustran el diseccionador de tejidos ultrasénico aqui descrito indicado generalmente como 100 en la
FIG. 6. Haciendo referencia a las FIGS. 6 y 7, el diseccionador 100 de tejidos ultrasénico incluye una unidad 112 de
mango que incluye un mango 114 movil y un miembro 116 de agarre estacionario. Una porcion 118 de carcasa esta
integralmente formada con el miembro 116 de agarre estacionario. Preferiblemente, la porcion 118 de carcasa y el
miembro 116 de agarre estacionario estan construidos de forma monolitica a partir de dos secciones moldeadas.
Una porcién 120 de cuerpo alargada generalmente cilindrica se extiende desde la unidad 112 de mango y esta
dotada de un extremo 122 distal abierto.

Como se ilustra en las FIGS. 6 y 7, un transductor 124 esta soportado dentro de la carcasa 118 sobre los miembros
123 de soporte y esta adaptado para ser conectado a un generador ultrasénico (no mostrado) a través de un cable
126 de potencia. El acoplador 128 de vibracion esta dispuesto acoplado con el transductor 124 y se extiende a
través de la porcion 120 de cuerpo alargada. El acoplador 128 de vibracion incluye una seccion 128a que se
estrecha que esta conectada de manera fija en su extremo distal a un miembro 130 de hoja que tiene una superficie
132 de corte. El miembro 130 de hoja se extiende desde el extremo 122 distal abierto de la porcién 120 de cuerpo
alargada. Alternativamente, el miembro 130 de hoja y el acoplador 128 de vibracion pueden construirse
integralmente. El miembro 130 de hoja tiene una superficie 132 de corte generalmente recta con una angulaciéon que
se aleja del eje longitudinal del acoplador 128 y la porcidon 120 de cuerpo alargada de modo que la superficie 132 de
corte forma un angulo obtuso con relacion a un eje transversal Y de la porcion 120 de cuerpo alargada. El eje
transversal Y también es paralelo al eje transversal R del acoplador 28 de vibracion. Como se muestra, la superficie
132 de corte tiene una angulacion hacia abajo y hacia fuera alejandose del eje longitudinal central de la porciéon 120
de cuerpo alargada y alejandose de la pinza y de la varilla 134 de accionamiento de la pinza. La superficie 132 de
corte define un angulo 6 agujo fijo con relacién al eje longitudinal de la porcion 120 de cuerpo alargada,
preferiblemente desde alrededor de 15 grados hasta alrededor de 70 grados. Una porcion 133 de base de la hoja
130 adyacente a la superficie 132 de corte tiene un radio de curvatura que define una superficie suave que evita que
se provoquen inadvertidamente dafios al tejido o a los érganos en el lugar de la operacion. La porcion 133 de base
no deberia extenderse por debajo de la superficie externa de la porcion 120 de cuerpo alargada para facilitar el paso
a través de una canula durante un procedimiento endoscopico. Preferiblemente, la porcién 133 de base se extiende
hacia fuera una distancia alineada con el diametro mas externo del acoplador 128 de vibracion.

La FIG. 7A ilustra una vista en seccion transversal de la hoja que muestra como la hoja tiene una superficie 132 de
corte generalmente plana. La FIG. 7B ilustra una hoja alternativa en la que la hoja 130a tiene una seccién superior
que tiene una seccion transversal triangular. Las paredes superiores 130b de la hoja 130a convergen en direccion a
un borde lineal que define la superficie 132a de corte. Alternativamente, se puede proporcionar una serie de bordes
lineales para definir la superficie de corte.

La FIG. 7C ilustra una vista lateral en seccion transversal de otra hoja alternativa. La hoja 130b tiene una primera
superficie 131b paralela al eje longitudinal del acoplador 128b de vibracién (y porcion 120b de cuerpo). Una
superficie 132b de corte recta esta angulada alejandose del eje longitudinal del acoplador 128b (y la porcién 120b de
cuerpo alargada) de modo que la superficie 132b de corte forma un angulo obtuso con el eje transversal Y de la
porcién 120 de cuerpo alargada. La hoja 130b se estrecha en grosor en direcciéon a su extremo distal. Aunque se
muestra en conjunto con la pinza 138b linealmente mdvil, la hoja 130b, alternativamente, puede utilizarse en
conjunto con una pinza pivotante.

Haciendo referencia de nuevo a las FIGS. 6 y 7, una varilla 134 de accionamiento tiene un extremo proximal
soportado de manera movil dentro de una porciéon 118 de carcasa. La varilla 134 de accionamiento se extiende a
través de la porcion 120 de cuerpo alargada e incluye un extremo distal posicionado junto al extremo distal de la
porcién 120 de cuerpo alargada. Preferiblemente, la varilla 134 de accionamiento y el acoplador 128 de vibracion
estan soportados dentro de la porcién 120 de cuerpo por los separadores 136 de soporte, aunque podria utilizarse
cualquier estructura de soporte convencional que permita el movimiento lineal de la varilla de accionamiento. Los
separadores 136 de soporte estan situados a cada extremo del acoplador 128 de vibracion y la varilla 134 de
accionamiento adyacente a un nodo del acoplador 128 de vibracion. También se pueden disponer separadores
adicionales y posicionarlos adyacentes a otros nodos. Una pinza 138 esta conectada al extremo distal de la varilla
134 de accionamiento e incluye una superficie 140 de pinza que es paralela, y esta enfrentada, al borde 132 de corte
del miembro 130 de hoja. La pinza 138 es movil con relacion al miembro 130 de hoja desde una posicion abierta a
una posicion pinzada para capturar tejido entre el borde 132 de corte y la superficie 140 de la pinza. En la posicion
pinzada, el borde 132 de corte y la superficie 140 de pinza estan alineadas de forma yuxtapuesta. Alternativamente,
la pinza 138 puede formarse integralmente con la varilla 134 de accionamiento y puede tener una textura suave,
aunque se puede proporcionar una superficie moleteada o estriada para facilitar el agarre del tejido o para mejorar la
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coagulacion. Debido al angulo de la superficie 140 de pinza y la superficie 132 de corte, cuando realiza un
pinzamiento se tira proximalmente del tejido en direccion a la superficie 132 de corte.

El extremo proximal de la varilla 134 de accionamiento se recibe con friccion en un acoplamiento 146 deslizante
situado dentro de la porcién 118 de carcasa. El acoplamiento 146 esta restringido a un movimiento lineal por las
paredes 148 de la porcion 118 de carcasa. El mango 114 movil esta conectado operativamente al acoplamiento 146
deslizante por medio de un enlace 150 que esta conectado de manera pivotante en un extremo al acoplamiento 146
por el pasador 152 y conectado de manera pivotante en su extremo opuesto al mango 114 movil por el pasador 154.
El mango 114 movil esta conectado de manera pivotante a la porcion 118 de carcasa por el pasador 156 de pivote.
Un miembro 158 de impulso esta situado dentro de la porcion 118 de carcasa para impulsar el mango 114 movil
distalmente para asi mantener el acoplamiento 146 distalmente dentro de la porcién 118 de carcasa y mantener la
varilla 134 de accionamiento en una posicion distal. Cuando la varilla 134 de accionamiento esta en su posicion
distal, la superficie 140 de pinzamiento esta separada de la superficie 132 de corte para definir la posicion abierta del
diseccionador 100 de tejidos ultrasénico. Alternativamente, el miembro de pinza puede estar impulsado hacia una
posicion abierta.

Durante el uso, el diseccionador 100 de tejidos ultrasénico se agarra alrededor de la unidad 112 de mango y se
mueve para situar la superficie 132 de corte adyacente al tejido 162 que se va a diseccionar y/o coagular (Véanse
las FIGS. 7 y 7A). Como el mango movil esta impulsado por el miembro 158 de impulso hacia la posicion abierta, la
pinza esta en la posicion distal y el diseccionador 100 de tejidos ultrasénico puede posicionarse alrededor del tejido
sin operar el mango 14 movil.

Haciendo referencia ahora a las FIGS. 8 y 9, después de que el diseccionador 100 de tejidos ultrasénico se haya
situado adecuadamente alrededor del tejido 162, el mango 114 mévil es hecho pivotar en el sentido de las agujas
del reloj, como se indica mediante la flecha “C” en la FIG. 8 para mover el acoplamiento 146 deslizante, a través del
enlace 150, proximalmente dentro de la porcién 118 de carcasa. El movimiento del acoplamiento 146 desplaza la
varilla 134 de accionamiento proximalmente segun indica la flecha “D” en la FIG. 9 para desplazar la superficie 140
de pinzamiento hasta alinearla con la superficie 132 de corte para pinzar el tejido 162 entre las mismas. El
generador ultrasonico puede entonces ser alimentado para provocar la oscilacion lineal de la hoja 130 con relacion a
la pinza 138 para efectuar la diseccion y/o coagulacion del tejido 162.

La FIG. 10 ilustra el uso endoscépico del diseccionador de tejidos ultrasénico. Como se muestra, el diseccionador 10
de tejidos ultrasénico (o alternativamente el diseccionador 100) es insertado a través del tejido 170 mediante la
canula 198 hasta entrar en la cavidad 172 para acceder al tejido.

La FIG. 11 ilustra otra realizacién alternativa del instrumento ultrasénico en conjunto con un sistema de diseccion y
coagulacion ultrasénico que se muestra en general como 200. Brevemente, el sistema 200 de coagulacion y
diseccion incluye un instrumento 212 ultrasénico, un moédulo 214 de control, y un accionador 216 remoto. EI médulo
214 de control esta conectado operativamente al instrumento 212 ultrasénico mediante un cable 218 eléctricamente
conductor y funciona para controlar la potencia y frecuencia de la corriente suministrada a un instrumento 212
ultrasénico. Se puede utilizar cualquier controlador adecuado capaz de suministrar potencia al instrumento 212
ultrasoénico. El médulo 214 de control no forma parte de la invencion y no se describira con mayor detalle en este
documento. Un accionador 216 remoto, por ejemplo un accionador de pedal, estd conectado operativamente al
modulo 214 de control mediante un cable 220 eléctricamente conductor y puede ser accionado para iniciar el
suministro de potencia al instrumento 212 ultrasénico a través del moédulo 214 de control para efectuar un
movimiento vibratorio del instrumento 212 ultrasénico para cortar y coagular el tejido.

Como se ilustra en la FIG. 12, un instrumento 212 ultrasénico incluye una carcasa 222 y una porcion 224 de cuerpo
alargada que se extiende distalmente del mismo. La carcasa 222 esta formada preferiblemente a partir de medias
secciones 222a, 222b de carcasa moldeadas e incluye una porcién 226 de barril que tiene un eje longitudinal
alineado con el eje longitudinal de la porcién 224 de cuerpo y una porcion 228 de mango estacionaria que se
extiende oblicuamente desde la porcion 226 de barril. El transductor 230 ultrasénico esta soportado dentro y se
extiende desde el extremo proximal de la carcasa 222 y esta conectado al médulo 214 de control a través del cable
218. La unidad 232 de mordaza esta dispuesta adyacente al extremo distal de la porciéon 224 de cuerpo alargada y
es accionada moviendo el mango 236 movil con relacion a la porcién 228 de mango estacionaria. El mango 236
movil y la porcion 228 de mango estacionaria incluyen aberturas 238 y 240, respectivamente, para facilitar el agarre
y el accionamiento del instrumento 212 ultrasénico. La porcion 224 de cuerpo alargada esta soportada dentro de la
rueda 234 giratoria y puede girar selectivamente haciendo girar la rueda 234 con relacion a la carcasa 222 para
cambiar la orientacion de la unidad 232 de mordaza.

Las FIGS. 13 y 14 ilustran la porcion 224 de cuerpo alargada con partes separadas. La porcion 224 de cuerpo
alargada incluye un tubo 242 exterior que es preferiblemente cilindrico y que tiene un reborde 244 anular situado
proximalmente dimensionado para acoplarse a una rueda 234 giratoria (FIG. 12) segun se describe mas abajo. Un
tubo 246 de accionamiento alargado, que también es preferiblemente cilindrico, esta configurado para ser recibido
de manera deslizante dentro del tubo 242 externo e incluye un reborde 248 anular situado proximalmente y
dimensionado para fijarse al medio 298 de acoplamiento (FIG. 15) que esta soportado en la carcasa 222 (FIG. 12) y
se describira con mayor detalle mas adelante. El acoplador 250 de vibracion esta dimensionado para extenderse a
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través del tubo 246 de accionamiento alargado e incluye un extremo 252 proximal que tiene una porcién 254 de
diametro reducido configurada para acoplarse operativamente al transductor 230 ultrasénico y un extremo 256 distal
adaptado para ser conectado operativamente a la mordaza 258 de corte. Una pluralidad de anillos 251 de silicio
pueden estar moldeados o fijados de otro modo a los puntos nodales a lo largo del acoplador 250 de vibracién para
sellar el flujo de fluidos, por ejemplo, gas de insuflacion, etc. entre el acoplador 250 de vibracion y el tubo 246 de
accionamiento. Preferiblemente, la mordaza 258 de corte incluye una extension roscada proximal que esta
dimensionada para ser recibida dentro del extremo 256 distal roscado del acoplador 250 de vibracién.
Alternativamente, la mordaza 258 de corte puede estar formada integralmente con el acoplador 250 de vibracion, o
se pueden utilizar otros dispositivos de fijacion.

Una pinza 260 que tiene un cuerpo 262 de pinza y un miembro 264 de contacto de tejido fijada de manera
desmontable al cuerpo 262 de pinza esta operativamente conectada al extremo distal del tubo 246 de
accionamiento. El miembro 264 de contacto de tejido esta preferiblemente compuesto por teflon y esta
preferiblemente fijado de manera desmontable al cuerpo 262 de pinza mediante un conjunto de fijacion de lengleta
y ranura (numeros de referencia 261 y 265 respectivamente), aunque también son posibles otros conjuntos de
fijacion. EI miembro 264 de contacto de tejido funciona para aislar la pinza 260, que es preferiblemente metalica, de
la mordaza 258, que también es preferiblemente metalica, para evitar el contacto metal con metal. El miembro 264
de contacto de tejido también funciona para agarrar tejido situado entre la pinza 260 y la superficie 259 de hoja de la
mordaza 258 de corte para evitar que el tejido se mueva con la mordaza 258 de corte durante la vibracion. Los
miembros de pivote (pasadores) 266 ubicados en el extremo proximal del cuerpo 262 de pinza estan configurados
para ser recibidos dentro de las aberturas 268 formadas en el extremo distal del tubo 242 exterior. Una ranura 270
de guia formada en el extremo distal del tubo 246 de accionamiento permite el movimiento relativo entre el tubo 246
de accionamiento y el cuerpo 262 de pinza permitiendo que los pasadores 266 se muevan en la ranura 270 de guia.
Un par de miembros 272 de leva estan también formados en el cuerpo 262 de pinza y estan posicionados para ser
recibidos dentro de unas ranuras 274 de leva formadas en el extremo distal del tubo 246 de accionamiento. El
movimiento del tubo 246 de accionamiento y la pinza 260 se describira con detalle mas adelante.

La mordaza 258 de corte incluye una superficie 259 de hoja que esta angulada hacia abajo en direccion a su
extremo distal para definir un angulo 6 agudo fijo de desde alrededor de 10 grados hasta alrededor de 20 grados con
relacion al eje longitudinal de la porcion 224 de cuerpo alargada y al eje de vibracion. La superficie 259 de hoja
angulada proporciona buena visibilidad en el lugar de la operacién. Preferiblemente, el angulo 6 es de alrededor de
12 grados. También se contempla el uso de angulos mayores, como por ejemplo de 20 a 30 grados. La pinza 260 es
movil desde una posicidn abierta en la que el miembro 264 de contacto de tejido esta separado de la superficie 259
de hoja (FIGS. 17 y 18) hasta una posicién pinzada en la que el miembro 264 de contacto de tejido esta yuxtapuesto
de forma estrechamente alineada con la superficie 259 de hoja (FIGS. 12 y 13). En la posicion pinzada, nétese la
posicion del miembro 264 de contacto de tejido con relacién a la superficie 259 de hoja. El accionamiento de la pinza
260 desde la posicion abierta hasta la posiciéon pinzada se describira con detalle mas adelante.

Haciendo referencia ahora a las FIGS. 15 y 16, ahora se describiran la unidad de mango y la unidad de rotacion. Las
medias secciones 222a y 222b de la carcasa definen una camara 276 configurada para recibir una porcién el
transductor 230 ultrasoénico. La camara 276 tiene una abertura 278 que se comunica con el interior de la carcasa
222. El transductor 230 ultrasénico incluye un orificio 280 configurado para recibir un extremo 254 proximal del
acoplador 250 de vibracion. En la posicion montada, el extremo 254 proximal se extiende a través de la abertura 278
hacia el orificio 280. Un mango 236 movil esta conectado de manera pivotante entre las medias secciones 222a y
222b de la carcasa alrededor del pasador 282 de pivote que se extiende a través de los orificios 284 formados en las
patas 286 del mango 236 movil. Una ranura 288 de leva formada en cada pata 286 esta configurada para recibir un
saliente 290 que sobresale hacia fuera desde el miembro 298 de acoplamiento.

Como se ilustra en la FIG. 16, el miembro 298 de acoplamiento conecta operativamente el mango 236 maovil al tubo
246 de accionamiento y esta preferiblemente formado a partir de medas secciones 298a y 298b moldeadas para
definir un orificio 300 pasante dimensionado para recibir de manera deslizante el extremo proximal del acoplador 250
de vibracion. El acoplador 298 de vibracion tiene una ranura 302 anular interior ubicada distalmente y dimensionada
para recibir el reborde 248 anular del tubo 246 de accionamiento y una ranura 304 anular ubicada proximalmente. La
ranura 304 esta posicionada para recibir una costilla 306 anular formada en la pared interna de un miembro 308 de
rétula (FIG. 15). El miembro 308 de rétula esta preferiblemente formado a partir de medias secciones 308a y 308b
moldeadas y permite la rotacion del miembro 298 de acoplamiento con relacién al mango 236 movil. Unos salientes
290 sobresalen hacia fuera desde las paredes laterales del miembro 308 de rétula y se extienden a través de unas
ranuras 288 de leva del mango 236 movil.

Haciendo referencia de nuevo a las FIGS. 15 y 16, la rueda 234 giratoria esta preferiblemente formada a partir de
medias secciones 234a y 234b moldeadas e incluye una cavidad 310 proximal para soportar de manera deslizante el
miembro 298 de acoplamiento y el orificio 312 distal dimensionado para recibir el tubo 242 externo. Una ranura 314
anular formada en el orificio 312 esta situada para recibir el reborde 244 anular del tubo 242 exterior. La pared
exterior de la rueda 234 tiene un anillo 316 anular ubicado proximalmente dimensionado para ser recibido de manera
rotativa dentro de la ranura 318 anular formada en la abertura 320 de la carcasa 222, y una superficie 322 ahuecada
para facilitar el agarre de la rueda 234 giratoria. El anillo 316 anular permite la rotacion de la rueda 234 con relacion
a la carcasa 222 a la vez que evita el movimiento axial con relacién a la misma. Un par de varillas 324 cilindricas se
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extienden entre medias secciones 234a y 234b a través de una abertura 326 rectangular formada en el miembro 298
de acoplamiento. Unas varillas 324 se acoplan a un par de cavidades 328 céncavas formadas en la pieza 330 que
esta fijado alrededor del acoplador 250 de vibracién, de manera que la rotacion de la rueda 234 provoca la rotacion
del acoplador 250 de vibracion y por tanto la rotacion de la hoja 258 y la pinza 260. Alternativamente, se pueden
formar monoliticamente cavidades 328 con el acoplador 250 de vibracion.

Las FIGS. 17-21 ilustran el instrumento 212 ultrasénico con la pinza 260 en la posicién abierta. El cuerpo 224
alargado que incluye la pinza 260 y la hoja 258, y la carcasa 222 que incluye los mangos 228 y 236, estan
empaquetados como una unidad integral que no requiere montaje por parte del usuario antes de su uso, es decir, el
acoplador 250 de vibracion, la pinza 260, y la hoja 258 estan conectados de forma no desmontable. Esto es, el
usuario solo tiene que conectar el transductor 230 a la carcasa 222 para dejar el instrumento 212 listo para su uso.
En la posicion abierta, el mango 236 movil esta separado hacia atras de la porcién 228 de mango estacionaria y los
salientes 290 estan situados en la porcién proximal inferior de las ranuras 288 de leva. En el extremo distal del
instrumento 212 ultrasénico, los miembros 266 de pivote estan situados cerca del extremo distal de las ranuras 270
de guia y los miembros 272 de leva estan situados en la porcion distal superior de las ranuras 274 de leva. El
miembro 264 de contacto de tejido de la pinza 260 esta separado de la superficie 259 de hoja para definir un area
332 de recepcion de tejido. El extremo proximal del area 332 de recepcion de tejido esta definido por un par de topes
335 de recepcion de tejido que estan preferiblemente formados de forma integral con el cuerpo 262 de pinza y se
extienden por debajo de la superficie 259 de hoja. Preferiblemente, el extremo distal de la hoja 258 es redondeado
para evitar causar dafios inadvertidamente al tejido durante el uso del instrumento 212. La superficie 264 de
contacto de tejido también esta formada preferiblemente con una concavidad 267 para recibir tejido en el mismo.
Alternativamente, el extremo distal de la hoja 258 puede estar formado con cualquier forma que pueda ser adecuada
para una aplicacién quirdrgica particular, es decir, plano, afilado, etc. Ademas, no es necesario que la superficie 264
de contacto de tejido esté formada con una concavidad sino que puede ser plana, angulada, etc.

Haciendo referencia a las FIGS. 22-24, cuando el mango 236 movil es hecho pivotar en el sentido de las agujas del
reloj alrededor del miembro 282 de pivote en direcciéon a la porcion 228 de mango estacionaria, en la direccion
indicada mediante la flecha “A” en la FIG. 22, la ranura 288 de leva se acopla al saliente 290 del miembro 308 de
rétula para hacer avanzar el miembro 298 de acoplamiento distalmente dentro de la cavidad 310 de la rueda 234 de
rotacion. Como el tubo 246 de accionamiento esta fijado al miembro 298 de acoplamiento mediante el reborde 248
anular, el tubo 246 de accionamiento también es hecho avanzar distalmente en la direccién indicada por la flecha “B”
en la FIG. 23. El movimiento del tubo 246 de accionamiento distalmente provoca que las ranuras 274 de leva se
desplacen y se acoplen a los miembros 272 de leva para pivotar el cuerpo 262 de pinza alrededor de los miembros
266 de pivote en la direccioén indicada por la flecha “C” de la FIG. 23, para desplazar el miembro 262 de pinza y el
miembro 264 de contacto de tejido hacia la posicion pinzada. En la posicidon pinzada, los salientes 290 estan
ubicados en una porcién central de las ranuras 288 de leva, los miembros 266 de pivote estan ubicados cerca del
extremo proximal de las ranuras 270 de guia, y los miembros 272 de leva estan ubicados en la porcion inferior
proximal de las ranuras 274 de leva.

La porcion 224 de cuerpo alargada puede ser rotada libremente con relacion a la carcasa 222 mediante la rotacion
de la rueda 234 de rotacion. Como se ilustra en la FIG. 25, la rotacién de la rueda 234 en la direccion indicada por la
flecha “D” provoca rotacion de la unidad 232 de mordaza en la direccion indicada por la flecha “E”. La rueda 234 esta
situada adyacente a la carcasa 222 para facilitar el manejo con una mano tanto del mango 236 mévil como de la
rueda 234 de rotacion.

Haciendo referencia de nuevo a la FIG. 11, la porcion 224 de cuerpo alargada esta dimensionada para extenderse a
través de una unidad 340 de trocar, y esta preferiblemente dimensionada para extenderse a través de una unidad de
trocar de 5 mm. Durante el uso, la porcién 224 de cuerpo alargada es deslizada a través de la unidad 340 de trocar
con la unidad 232 de mordaza en la pocién cerrada o pinzada hasta una posicion adyacente al tejido (no mostrado)
que se va a diseccionar y/o coagular. También puede posicionarse una unidad optica (no mostrada) adyacente al
sitio de la operacioén para facilitar la visualizacion el procedimiento. La unidad 232 de mandibula se abre y el tejido
que se va a diseccionar y/o coagular se posiciona en el area 332 de recepcion de tejido (Véase también la FIG. 19).
Los topes 335 de recepcion de tejido evitan que el tejido se mueva mas alla del extremo proximal de la superficie
259 de hoja. A continuacion, la unidad 232 de mordaza se cierra para pinzar el tejido entre el miembro 264 de
contacto de tejido y la superficie 259 de hoja. Se suministra alimentacion al instrumento 212 ultrasonico a través del
modulo 214 de control para iniciar la vibracion de la hoja 258 para realizar la diseccion y coagulacion del tejido.
Debido al angulo de la superficie 259 de hoja, la presién de contacto aplicada por la superficie 259 de hoja sobre el
tejido que se esta diseccionando aumenta a medida que aumenta la fuerza aplicada al instrumento 212. Se debe
remarcar que, después de su uso, el instrumento 212 puede ser esterilizado en un autoclave y utilizado de nuevo.

La FIG. 26 ilustra otra realizacién alternativa del instrumento ultrasénico, que se muestra generalmente como 412. El
instrumento 412 ultrasénico incluye una carcasa 422 y una porcion 424 de cuerpo alargada que se extiende desde la
carcasa 422. La carcasa 422 esta formada preferiblemente a partir de medias secciones 422a y 422b de carcasa
moldeadas e incluye una porcién 426 de barril que tiene un eje longitudinal alineado con el eje longitudinal de la
porcién 424 de cuerpo y una porcion 428 de mango estacionaria que se extiende oblicuamente desde la porcion 426
de barril. Un transductor 430 ultrasénico esta soportado en, y se extiende desde, el extremo proximal de la carcasa
422 e incluye una porcion 431 proximal aflautada configurada para acoplarse a un dispositivo de fijacion para facilitar
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la fijacién y desmontaje del transductor 430 del instrumento 412. La unidad 432 de mordaza esta dispuesta
adyacente al extremo distal de la porcion 424 de cuerpo alargada y es accionada moviendo el mango 436 movil con
relacion a la porcion 428 de mango estacionaria. EI mango 436 movil y la porcion 428 de mango estacionaria
incluyen las aberturas 438 y 440, respectivamente, para facilitar el agarre y accionamiento del instrumento 412
ultrasodnico. La porcidon 424 de cuerpo alargada esta soportada en la rueda 434 giratoria y puede ser girada
selectivamente mediante la rotacion de la rueda 434 con relacion a la carcasa 422 para cambiar la orientacion de la
unidad 432 de mordaza.

La FIG. 27 ilustra la porcion 424 de cuerpo alargada con partes separadas. La porcion 424 de cuerpo alargada
incluye un tubo 442 externo que es preferiblemente cilindrico y tiene un reborde 444 anular ubicado proximalmente
dimensionado para acoplarse a la rueda 434 giratoria (FIG. 26). Un tubo 446 de accionamiento alargado, que
también es preferiblemente cilindrico, esta configurado para ser recibido de manera deslizante dentro del tubo 442
externo e incluye un reborde 448 anular ubicado proximalmente dimensionado para acoplarse al miembro 498 de
acoplamiento (FIG. 29) que esta soportado dentro de la carcasa 422 (FIG. 26). Aunque no se muestra, se contempla
que una porcion del tubo 446 de accionamiento y una porcion del tubo 442 externo adyacente al reborde 444 se
ensanche hacia fuera para proporcionar un espacio adicional al acoplador 450 de vibracién. El acoplador 450 de
vibracion esta dimensionado para extenderse a través del tubo 446 de accionamiento alargado e incluye un extremo
452 proximal alargado que tiene un orificio (no mostrado) configurado para acoplarse operativamente al transductor
430 ultrasoénico. El extremo distal del tubo 446 de accionamiento incluye un par de brazos 453 elasticos que tienen
unas aberturas 455 ubicadas distalmente. Las aberturas 455 estan dimensionadas para recibir los salientes 461
formados en un adaptador 457. Los brazos 453 son flexibles hacia fuera y se acoplan al adaptador 457. La mordaza
458 de corte esta formada de manera monolitica con el acoplador 450 de vibracion. Alternativamente, la mordaza
458 de corte y el acoplador 450 de vibracion pueden formarse de manera separada y fijarse juntos utilizando
cualquier conector conocido, por ejemplo, roscas de tornillo, ajustes de friccion, etc. Aunque no se muestra, de
moldearse o fijarse de otro modo una pluralidad de anillos de sellado a los puntos nodales a lo largo del acoplador
450 de vibracién para conseguir un sellado entre el acoplador 450 de vibracion y el tubo 446 de accionamiento.

Haciendo referencia también a las FIGS. 28A-C, una pinza 460 esta conectada operativamente al adaptador 457. La
pinza 460 preferiblemente incluye un par de filas de dientes 462 que se extienden longitudinalmente y que estan
separados unos de otros una distancia que permite situar la mordaza 458 de corte entre las filas de dientes 462. Los
dientes 462 funcionan para agarrar el tejido cuando la unidad 432 de mordaza esta en una posicion cerrada para
evitar que el tejido se mueva con relacion a la mordaza 458 de corte durante la vibracion de la mordaza de corte.

Unos miembros o pasadores 466 de pivote estan formados en el extremo proximal de la pinza 460 y estan
configurados para ser recibidos dentro de unas ranuras 468 de extremo abierto en el extremo distal del tubo 442
externo. Las ranuras 468 estan abiertas por un lado de las mismas para permitir que la pinza 460 se retenga en su
interior. Una ranura 470 de guia que se extiende longitudinalmente formada en el adaptador 457 esta dimensionada
para recibir de manera deslizante el pasador 466 de pivote y permitir el movimiento relativo entre el adaptador 457 y
la pinza 460. Un par de miembros 472 de leva también estan formados en la pinza 462 y estan situados para ser
recibidos en las ranuras 474 de leva formadas en el adaptador 457.

La mordaza 458 de corte incluye una superficie 459 de hoja que es plana y angulada hacia abajo en direccion a su
extremo distal para definir un angulo agudo fijo de desde alrededor de 10 grados hasta alrededor de 20 grados con
relacion al eje longitudinal de la porcion 424 de cuerpo alargado y al eje de vibracion. La superficie de hoja angulada
permite una buena visibilidad en el lugar de la operacion. Preferiblemente, el angulo 6 es de alrededor de 12 grados,
aunque también se contemplan angulos mayores como 20 a 30 grados. Alternativamente, la superficie 459 de hoja
puede no ser plana, por ejemplo afilada, redondeada, etc.

La pinza 460 es mavil con relaciéon a la mordaza 458 de corte desde una posicion abierta (FIG. 28C) en la que la
superficie 464 de contacto de tejido de la pinza 460 esta separada de la superficie 459 de hoja hasta una posicion
cerrada o pinzada (FIG. 35) en la que la superficie 464 de contacto de tejido esta yuxtapuesta en estrecha alineacion
con la superficie 459 de hoja. En la posicion pinzada, obsérvese la posicion de la superficie 464 de contacto de tejido
con relacion a la superficie 459 de hoja. El accionamiento de la pinza 460 desde la posicion abierta hasta la posicién
cerrada se describira con mayor detalle a continuacion.

Volviendo a las FIGS. 29 y 30, las medias secciones 422a y 422b de carcasa definen una camara 476 configurada
para alojar una porcion del transductor 430 ultrasoénico. La camara 476 tiene una abertura 478 que se comunica con
el interior de la carcasa 422. El transductor 430 ultrasonico incluye un vastago 480 cilindrico configurado para ser
recibido en una abertura en el extremo 454 proximal del acoplador 450 de vibraciéon. En el estado montado, el
extremo 454 proximal se extiende a través de la abertura 478 hasta acoplarse con el vastago 480 cilindrico. El
mango 436 movil esta conectado de forma pivotante entre las medias secciones 422a y 422b de carcasa alrededor
de los miembros 482 de pivote que estan formados monoliticamente con las medias secciones 422a de carcasa.
Una ranura 488 de leva formada en cada pata 486 esta configurada para recibir un saliente 490 que sobresale hacia
fuera desde el miembro 498 de acoplamiento.

El miembro 498 de acoplamiento conecta el mango 436 movil al tubo 446 de accionamiento y esta preferiblemente
formado a partir de medias secciones 498a y 498b moldeadas para definir un orificio 500 pasante dimensionado
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para recibir de manera deslizante el extremo proximal del acoplador 450 de vibracion. EI miembro 498 de
acoplamiento tiene una ranura 502 anular interior ubicada localmente dimensionada para recibir el reborde 448
anular del tubo 446 de accionamiento y una ranura 504 anular exterior ubicada proximalmente posicionada para
recibir un saliente 506 anular formado en la pared interna del miembro 508 de rétula. El saliente 506 del miembro
508 de roétula es movil a través del orificio 504 para permitir el movimiento longitudinal relativo entre el miembro 498
de acoplamiento y el miembro 508 de rétula. Un muelle 463 esta situado entre el miembro 498 de acoplamiento y el
miembro 508 de rétula para impulsar el miembro 508 de rétula proximalmente con relacion al miembro 498 de
acoplamiento. El miembro 508 de rotula esta preferiblemente formado a partir de medias secciones 508a y 508b
moldeadas y permite la rotacion del miembro 498 de acoplamiento con relacion al mango 436 movil. Los salientes
490 sobresalen hacia fuera desde las paredes laterales del miembro 508 de rétula y se extienden a través de las
ranuras 488 de leva del mango 436 movil.

La rueda 434 giratoria esta preferiblemente formada a partir de medias secciones 434a y 434b moldeadas € incluye
una cavidad 510 proximal para soportar de manera deslizante el miembro 498 de acoplamiento y un orificio 512
distal dimensionado para recibir el tubo 442 exterior. Una ranura 514 anular formada en el orificio 512 esta situada
para recibir el reborde 444 anular del tubo 442 exterior. La pared exterior de la rueda 434 tiene un anillo 516 anular
ubicado proximalmente dimensionado para ser recibido de manera rotativa dentro de la ranura 518 anular formada
en la carcasa 422, y una superficie 522 ahuecada para facilitar el agarre de la rueda 434 giratoria. El anillo 516
anular permite la rotacion de la rueda 434 con relacién a la carcasa 422 a la vez que evita el movimiento axial con
relacion a la misma. Un par de varillas o pasadores 524 se extienden entre las medias secciones 434a y 434b a
través de una abertura 526 rectangular formada en el miembro 498 de acoplamiento. Las varillas 524 se acoplan a
un par de superficies 528 aplanadas formadas en el acoplador 450 de vibracién, de manera que la rotacién de la
rueda 434 provoca la rotacion del acoplador 450 de vibracion y por tanto la rotaciéon de la hoja 458 y la pinza 460.
Alternativamente, para proporcionar un contacto de superficie adicional, en lugar de los pasadores 524, se dispone
un clip en C que se muestra generalmente como 580 en la FIG. 31A. El clip en C 580 montado por los pasadores
586 tiene una abertura 582 para recibir el acoplador 450 de vibracién. Los planos del acoplador 450 de vibracién
contactan con las cuatro regiones 590 planas del clip en C 580.

Un anillo de retenciéon (no mostrado) puede montarse en las costillas 492 de la carcasa 422 (Fig. 32) para
proporcionar apoyo adicional para el tubo 446 de accionamiento. En esta realizacion, el tubo 446 se extenderia
proximalmente mas alla de las costillas 492.

Las FIGS. 31-34 ilustran el instrumento 412 ultrasénico con la pinza 460 en la posicién abierta. El cuerpo 424
alargado que incluye la pinza 460 y la hoja 458, y la carcasa 422 que incluye los mangos 428 y 436, estan
empaquetados como una unidad integral que no requiere montaje por parte el usuario antes de su uso, es decir, el
acoplador 450 de vibracion, la pinza 460 y la hoja 458 estan conectados de una manera no desmontable. Es decir, el
usuario solo tiene que fijar el transductor 430 a la carcasa 422 para tener el instrumento 412 listo para su uso. En la
posicion abierta, el mango 436 movil esta separado hacia atras de la porcion 428 de mango estacionaria y los
salientes 490 estan situados en la porcién proximal inferior de las ranuras 488 de leva. En el extremo distal del
instrumento 412 ultrasénico, los miembros 466 de pivote estan situados cerca del extremo distal de las ranuras 470
de guia y los miembros 472 de leva estan situados en la porcion distal superior de las ranuras 474 de leva. La
superficie 464 de contacto de tejido de la pinza 460 esta separada de la superficie 459 de hoja para definir un area
532 de recepcion de tejido. El extremo proximal del area 532 de recepcion de tejido esta definido por un par de topes
535 de recepcion de tejido que estan preferiblemente formados de manera integral con la pinza 460 y se extienden
por debajo de la superficie 459 de hoja. Preferiblemente, el extremo distal de la hoja 458 no tiene bordes afilados
que puedan provocar inadvertidamente dafos al tejido durante el uso del instrumento 412. Alternativamente, el
extremo distal de la hoja 458 puede formarse con cualquier forma que pueda ser adecuada para una aplicacion
quirdrgica particular, es decir, plano, afilado, etc.

Haciendo referencia a las FIGS. 35 y 36, cuando el mango 436 mévil es hecho pivotar en el sentido de las agujas del
reloj alrededor del miembro 482 de pivote en direcciéon a la porcion 428 de mango estacionaria, en la direccion
indicada por la flecha “G” de la FIG. 35, la ranura 488 de leva se acopla al saliente 490 del miembro 508 de rétula
para hacer avanzar el miembro 498 de acoplamiento distalmente dentro de la cavidad 510 de la rueda 434 giratoria.
Como el tubo 446 de accionamiento esta acoplado al miembro 498 de acoplamiento mediante la ranura 448 anular,
el tubo 446 de accionamiento también se hace avanzar distalmente en la direccion indicada por la flecha “H” en la
FIG. 36. El movimiento del tubo 446 de accionamiento distalmente provoca que las ranuras 474 de leva se
desplacen hasta acoplarse con los miembros 472 de leva para hacer pivotar el cuerpo 462 de pinza alrededor de los
miembros 466 de pivote, en la direccién indicada por la flecha “I” de la FIG. 36, para mover el miembro 462 de pinza
y el miembro 464 de contacto de tejido hacia la posicion pinzada. El muelle 463 evita un sobre-pinzamiento del tejido
al permitir un movimiento relativo entre el miembro 508 de rotula y el miembro 498 de acoplamiento después de que
se haya aplicado una presién de pinzamiento predeterminada contra la hoja 458. En la posicidon pinzada, los
salientes 490 estan ubicados en una porcién central de las ranuras 488 de leva, los miembros 466 de pivote estan
ubicados cerca del extremo proximal de las ranuras 470 de guia, y los miembros 472 de leva estan ubicados en la
porcioén inferior proximal de las ranuras 474 de leva.

La porcién 424 de cuerpo alargada puede hacerse rotar libremente con relacion a la carcasa 422 mediante la
rotacion de la rueda 434. La rotacion de la rueda 434 en la direccion indicada por la flecha “J” provoca el giro de la
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unidad 432 de mordaza en la direccion indicada por la flecha “K”. La rueda 434 esta situada adyacente a la carcasa
422 para facilitar el manejo con una mano tanto del mango 436 mévil como de la rueda 434 giratoria.

Haciendo ahora referencia a la FIG. 37, se muestra en general como 630 una realizacion alternativa del transductor
automatico. El transductor 630 automatico incluye una carcasa 631 que tiene una porcién 632 de carcasa proximal y
una porcién 634 de carcasa distal. La porcion 632 de carcasa proximal tiene una seccién 636 ahuecada adyacente a
su extremo proximal y la porcion 634 de carcasa distal tiene una porcion 635 radial que se extiende hacia dentro
para cubrir parcialmente la bocina 638 de transductor. La bocina 638 de transductor incluye una porciéon 637 de
hombro situada adyacente a la porcion 635 radial de la porcion 634 de carcasa distal para definir una cavidad 651
para recibir una arandela 639. La arandela 639 funciona para sellar el espacio entre la porcion 635 radial y la bocina
638 del transductor y para evitar que la bocina 638 del transductor entre en contacto longitudinal con la porcion 634
de carcasa distal. La porciéon 637 de hombro de la bocina 638 de transductor no contacta con una pared interior de la
porcién 634 de carcasa distal para ayudar a mantener la alineacion longitudinal de la bocina 638 de transductor
dentro de la carcasa 631. El extremo distal de la bocina 638 de transductor incluye un orificio 644 roscado
dimensionado para acoplarse a una porcién de diametro reducido del acoplador 650 de vibraciéon. Un par de
separadores 640 estan ubicados entre una bocina 638 de transductor y una porcion 634 de carcasa distal. Cada
separador 640 incluye un reborde 648 anular que esta unido por soldadura sénica y herméticamente sellado entre
las porciones 632 y 634 de carcasa proximal y distal. El extremo proximal de cada separador 640 se acopla a una
junta torica de entre un par de juntas téricas para comprimir las juntas téricas con el objeto de proporcionar un
sellado entre la porcién 634 de carcasa distal y la bocina 638 de transductor y para proporcionar un soporte radial
para la bocina 638 de transductor. La combinacion de separador y junta térica mantiene ademas la bocina 638 de
transductor en una posicién para comprimir la arandela 639 en una cavidad 641. Unos cristales 650 piezoeléctricos
estan fijados en contacto con el extremo proximal de la bocina 638 de transductor mediante una placa 652 de
respaldo y un tornillo (no mostrado) que esta insertado a través de una abertura 656 de la placa 652 de respaldo en
un orificio 658 roscado formado en el extremo proximal de la bocina 638 de transductor. Unos hilos (no mostrados)
desde los cristales 650 se extienden hasta el conector 659 que puede ser recibido a rosca dentro de una abertura
661 de la porcion 632 de carcasa proximal.

Las FIGS. 38A y 38B ilustran una unidad de torsion que se muestra en general como 670. La unidad 670 de torsion
incluye una carcasa 672 externa y un miembro 674 de accionamiento interno. El miembro 674 de accionamiento
interno tiene una abertura 675 que tiene una pared 677 ahuecada interna configurada para acoplarse encajando con
la seccion 636 ahuecada de la carcasa 631. El miembro 674 de accionamiento interno también incluye un saliente o
bulto 676 (véase la Fig. 38D) que se extiende hacia el interior de una cavidad 678 cilindrica definida entre un
miembro 674 de accionamiento interno y una carcasa 672 externa. Un miembro 682 de leva esta situado dentro de
la cavidad 678 y se mantiene en contacto con el bulto 676 mediante un anillo de uretano y una unidad 682 de
arandela. El miembro 682 de leva incluye unos salientes 685 que encajan entre las costillas interiores de la carcasa
672 externa. El miembro 682 de leva tiene una superficie de extremo que tiene una serie de superficies 687
inclinadas y hombros 689 (Fig. 38C). Durante el uso, cuando la abertura 675 se desliza sobre la seccion 636
ahuecada de la carcasa 631 y la carcasa 672 exterior de la unidad 670 de par se agarra y se gira, el miembro 682 de
leva también se gira. Las superficies 687 inclinadas del miembro 682 de leva deslizan sobre el bulto 676 hasta que
un hombro respectivo se acopla al bulto 676, rotando asi el miembro 674 de accionamiento interno para
consecuentemente rotar la unidad 630 de transductor. EI miembro 674 de accionamiento rotara con el miembro 682
de leva hasta que el par necesario para rotar la unidad 630 de transductor con relacién al acoplador de vibracion (no
mostrado) exceda la fuerza requerida para forzar los hombros 689 sobre el bulto 676.

Se entendera que se pueden realizar varias modificaciones en las realizaciones del presente documento. Por
ejemplo, el acoplador 50 de vibracion y la hoja 58 pueden estar formadas monoliticamente o bien unidas a través de
una estructura diferente de tornillos roscados y el extremo proximal del transductor 630 ultrasénico no tiene que
tener una configuracion ahuecada, sino que en lugar de ello puede estar configurado para acoplarse a cualquier
unidad de torsion. Ademas, la porcién de cuerpo alargada del dispositivo no tiene que dimensionarse para que se
extienda a través de una unidad de trocar de 5 mm, sino que en lugar de ello puede dimensionarse para que se
extienda a través de una unidad de trocar de cualquier tamafio, por ejemplo, 10 mm, 12 mm, etc. Por tanto, la
descripcion anterior no debe interpretarse como limitante, sino simplemente como ejemplos de realizaciones
preferidas. Aquellos expertos en la materia veran otras modificaciones dentro del ambito de las reivindicaciones
adjuntas.
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REIVINDICACIONES
1. Un instrumento (212, 412) ultrasénico que comprende:
una unidad que comprende:

una carcasa (222; 422) que tiene un extremo proximal, teniendo la carcasa un mango (228, 428)
estacionario;

un mango (236; 436) movil conectado de manera pivotante a la carcasa (222; 422);

una porcion (224; 424) de cuerpo tubular alargada que se extiende distalmente desde la carcasa (222;
422); y que incluye un tubo (242) exterior y un tubo (246) de accionamiento alargado recibido de
manera deslizante en dicho tubo (242) exterior

una unidad (232; 432) de mordaza dispuesta en un extremo distal de la porcion (224; 424) de cuerpo
tubular alargada, teniendo la unidad (232; 432) de mordaza una pinza (260; 460) conectada al extremo
distal del tubo (246) de accionamiento alargado, siendo el tubo (246) de accionamiento alargado movil
mediante el desplazamiento del mango (236; 436) moévil de manera que se mueve la pinza, incluyendo
la unidad (232; 432) de mordaza una mordaza (258; 458) de corte; y

un acoplador (250; 450) de vibracion que tiene un extremo (252) proximal montado en la carcasa, y un
extremo (256) distal que esta conectado operativamente a la mordaza (258; 458) de corte, estando
dimensionado el acoplador de vibraciéon para extenderse a través de la porcién de cuerpo tubular
alargada;

y un transductor (230; 430; 630) ultrasénico que tiene una bocina de transductor y que es conectable por el
usuario a la carcasa (222; 422) de manera que el transductor (230; 430; 630) ultrasonico esta soportado
dentro de y se extiende desde el extremo proximal de la carcasa (222; 422);

donde la unidad esta empaquetada como una unidad integral que no requiere el montaje del usuario antes
de su uso y el extremo (480) proximal del acoplador (250; 450) de vibracion y la bocina del transductor
estan adaptados para proporcionar uno de entre: un orificio en la bocina del transductor y un extremo de
diametro reducido en el extremo proximal que sera recibido dentro del orificio, o una abertura en el extremo
proximal del acoplador de vibracién y un vastago (480) cilindrico en la bocina del transductor configurado
para ser recibido en la abertura del extremo proximal cuando el transductor ultrasénico es acoplado por un
usuario a la carcasa de la unidad para fijarse operativamente al transductor ultrasénico.

2. El instrumento (212; 412) ultrasénico de la reivindicacion 1, donde la carcasa (222; 422) define una camara
(276; 476) configurada para recibir el extremo proximal del transductor (230; 430; 630) ultrasénico.

3. El instrumento (212; 412) ultrasonico de la reivindicacion 1, donde la camara (276; 476) tiene una abertura
(278; 478).

4. El instrumento (212; 412) ultrasénico de la reivindicacion 3, donde el extremo (252; 452) proximal del
acoplador (250; 450) de vibracién se extiende a través de la abertura (278; 478).

5. El instrumento (212) ultrasénico de la reivindicacion 1, donde el transductor (630) ultrasonico incluye una
carcasa (631) que tiene una porcién (632) de carcasa proximal y una porcion (634) de carcasa distal, teniendo la
porcion (632) de carcasa proximal una seccion (636) ahuecada adyacente a su extremo proximal.

6. El instrumento (212) ultrasénico de la reivindicacion 1, donde el extremo distal de la bocina del transductor
incluye un orificio (644) roscado dimensionado para acoplarse a una porcion de diametro reducido del acoplador
(250) de vibracion.

7. El instrumento (212) ultrasonico de la reivindicacion 1, que ademas comprende una unidad (670) de torsién
que tiene una pared interior ahuecada configurada y dimensionada para acoplarse a una seccion ahuecada del
transductor (630) ultrasoénico.

8. El instrumento (212) ultrasénico de la reivindicacion 1, donde el transductor (230) ultrasonico esta
conectado a un modulo (214) de control a través de un cable (218).
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