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Dispositivo y procedimiento de control de accionamiento para un sistema quirdrgico a motor
DESCRIPCION

La presente invencion se refiere un dispositivo de control de accionamiento para un sistema quirdrgico a motor de
acuerdo con el preambulo de la reivindicacion 1, que presenta un control de motor para controlar y/o regular un
electromotor que acciona una herramienta quirdrgica. Un aspecto adicional de la invencién se refiere al mismo
sistema a motor.

Ademas la presente invencion se refiere a un procedimiento para activar un sistema quirirgico a motor de acuerdo
con el preambulo de la reivindicacion 11, en el que la herramienta quirdrgica se acciona por un electromotor que se
regula y/o se controla por medio de un control de motor.

Los sistemas quirdrgicos a motor del tipo genérico se conocen en numerosas variantes, en particular con
herramientas en forma de taladros o maquinas de fresar o sierras. Se hacen funcionar al generarse con el control de
motor sefiales de control para el electromotor para hacerlo funcionar con una velocidad de giro determinada que
puede especificarse por el dispositivo de control de accionamiento. Segun el tipo del electromotor pueden
alcanzarse velocidades de giro de hasta 80.000 revoluciones por minuto. Un sistema a motor de este tipo es
particularmente rentable y requiere poco mantenimiento si el electromotor es un motor de corriente continua sin
escobillas que presenta, ademas del rotor, al menos dos devanados de motor.

Los dispositivos de control de accionamiento para sistemas a motor quirirgicos del tipo genérico se conocen, por
ejemplo, por el documento WO 2006/012991 A1 o el DE 10 2009 018 143 A1. En estos dispositivos de control de
accionamiento conocidos la velocidad de giro de la herramienta quirirgica en cuestion se regula, empleandose por
ejemplo una modulacién por ancho de pulsos (PWM) o una modulacién por ancho de pulsos de vector espacial
(SVPWM). El procedimiento SVPWM tiene la ventaja, con respecto a la modulacién por ancho de pulsos
convencional, de que todos los devanados de motor pueden suministrarse de corriente al mismo tiempo, de manera
que también a velocidades de giro particularmente bajas es posible un funcionamiento del electromotor suave, sin
sacudidas.

Por el documento EP 2 324 779 A1 se conoce un sistema quirdrgico a motor para diferentes aplicaciones médicas
que presenta un control de accionamiento con un circuito electrénico que sirve para controlar o regular la velocidad
de giro del sistema a motor. El control o regulaciéon de velocidad de giro varia dependiendo del portaherramientas
que se instala en el sistema quirdrgico a motor.

Estos procedimientos de regulacién conocidos se caracterizan, ademas de por su funcionamiento suave, sobretodo,
también por que la velocidad de giro respectiva puede reajustarse de manera muy rapida. Sin embargo se ha
demostrado que p.ej. en variaciones de carga extremas un reajuste muy rapido de la velocidad de giro trae consigo
no solamente ventajas, como se detecta de la siguiente confrontacion:

Si p.ej. un motor no regulado, que se hace funcionar con aire comprimido durante el accionamiento de una fresadora
experimenta una disminucion de la velocidad de giro de poca duracion como consecuencia de un enganche eventual
de la fresadora, entonces esto tiene como consecuencia que, tras liberar la fresadora, aumente de nuevo la
velocidad de giro del motor. En este caso no se origina un calentamiento adicional.

Si por el contrario una fresadora de este tipo se acciona por un electromotor regulado, el control de motor se reajusta
de manera muy rapida en una situacion de este tipo para contrarrestar la disminucién de velocidad de giro. Esto
lleva particularmente a problemas cuando la herramienta se engancha varias veces de manera consecutiva y la
velocidad de giro siempre tiene que reajustarse de nuevo. Si la evolucidon de corriente en una situacion de este tipo
se examina con detalle pueden medirse pulsos de corriente adicionales (I2 x R). Por consiguiente en estas
operaciones de regulacion, dinamicas, muy rapidas, aparecen pérdidas adicionales. Mediante el reajuste continuo y
los picos de corriente unidos a ello el electromotor produce mas calor y asi puede sobrecalentarse.

Hay muchas aplicaciones (p.ej. en una craneotomia) en las que un reajuste de este tipo rapido es deseable o incluso
necesario, asumiendo sin mas el inconveniente expuesto de las pérdidas adicionales debido a los tiempos de
activacion comparativamente cortos en una craneotomia. No obstante hay aplicaciones, como p.ej. el fresado de un
segmento de hueso, que requiere mucho tiempo, en el que no se pone tanto énfasis en el reajuste rapido sino mas
bien en la menor pérdida de calor posible.

Si los dispositivos de control de accionamiento conocidos, mencionados anteriormente, p.ej. por el documento WO
2006/012991 A1 o el DE 10 2009 018 143 A1 se emplean en el fresado de un segmento de huesos existe por tanto
el peligro de que el electromotor se sobrecaliente o dado el caso incluso se dafie. Por eso, por razones de
seguridad, el campo de empleo de los dispositivos de control de accionamiento hasta ahora conocidos para
instrumentos o aparatos quirirgicos se limita a determinados propdsitos de empleo. Por lo tanto, hasta ahora segun
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el campo de aplicacion se emplean diferentes sistemas quirirgicos a motor o aquellos con motores de
accionamiento adecuados en cada caso. Esto dificulta el manejo y aumenta ademas los costes. Sin embargo seria
deseable si un sistema a motor pudiera emplearse para las mas diversas aplicaciones médicas.

La invencion se basa en el objetivo de perfeccionar un dispositivo de control de accionamiento de acuerdo con el
preambulo de la reivindicacion 1, de manera que el campo de empleo del sistema quirirgico a motor asociado pueda
ampliarse. Asimismo debe indicarse un procedimiento de control correspondiente, asi como un sistema quirdrgico a
motor.

Este objetivo se resuelve en cuanto al dispositivo de control de accionamiento con las caracteristicas de la
reivindicacion 1, en cuanto al sistema quirirgico a motor con las caracteristicas de la reivindicaciéon 9, y en cuanto al
procedimiento con las etapas de procedimiento de la reivindicacién 11. Los perfeccionamientos ventajosos son
objeto en cada caso de las reivindicaciones dependientes.

Por consiguiente la invencion propone prever un dispositivo de especificacion de parametros conectado aguas arriba
del control de motor con el que puedan especificarse de esta manera los parametros de control o de regulacion del
control de motor, de manera que el perfil de control o de regulacién del electromotor pueda adaptarse al estado
respectivo del electromotor. La invenciéon se basa por tanto en la idea de variar el modo de control o el perfil de
control o de regulacién del electromotor, en lugar de emplear diferentes sistemas a motor para diferentes
aplicaciones, de manera que esté adaptado de un modo 6ptimo a la aplicacion respectiva para posibilitar asi un
campo de empleo mayor del sistema a motor empleado. El principio para la selecciéon de los parametros de control o
de regulacion forma un estado o evolucion de estado registrados del electromotor mediante los cuales el dispositivo
de especificacion de parametros puede averiguar la aplicacion médica actual. Por ello, con una seleccién de
parametros adecuada se consigue que el perfil de control o de regulacion resultante impida de manera segura una
sobrecarga, como p.ej. un calentamiento inadmisible del electromotor. La activacion de acuerdo con la invencién
puede emplearse por tanto para los fines quirdrgicos mas variados sin que sean necesarios diferentes motores. Los
modos de control o perfiles de activacion diferentes pueden realizarse puramente con la técnica de software,
mientras que el hardware, es decir la electrénica de control y el motor siguen existiendo de manera invariable. La
manejabilidad se mejora por ello claramente y los costes se reducen de manera correspondiente.

Mediante la variacion de los parametros de control o de regulacién el perfil de control o de regulacion del
electromotor puede modificarse de manera que la curva caracteristica de momento de torsién/velocidad de giro
resultante esta adaptada de manera 6ptima al estado de carga respectivo.

Un modo de control en el sentido de la invencién influye en o modifica los valores nominales o magnitudes de guiado
y/o la misma caracteristica de control o de regulacion. Asi p.ej. en un caso de aplicacion en el que no sea necesario
ningun reajuste rapido, como p.ej. en el fresado de un segmento de hueso por lo general puede reducirse el
porcentaje P y aumentarse el porcentaje | para evitar picos de corriente tan altos. Alternativamente o adicionalmente
el nivel de la corriente maxima puede rebajarse en total. Ademas mediante el dispositivo de especificacion de
parametros el valor nominal o la velocidad de giro nominal puede rebajarse de manera correspondiente, en particular
tras sobrepasar una corriente limite o en el caso de sobrepasar de manera esperada una corriente limite.

Preferentemente el electromotor o la herramienta pueden hacerse funcionar en primer lugar de acuerdo con un
modo de control estandar o un modo de control ajustable manualmente, y a continuacién dependiendo del estado
registrado o de la aplicacion médica actual detectada modificarse o conmutarse a un modo de control mas adecuado
para ello.

Segun el caso de aplicaciéon puede conmutarse también entre un funcionamiento con regulacion de velocidad de giro
y un funcionamiento sin regulacién de velocidad de giro (mero control), para la regulacién de velocidad de giro
pueden emplearse diferentes parametros de regulacién, o en el caso de parametros de regulacion invariables debe
adaptarse la magnitud de valor nominal dependiendo de la situacion. Una alternativa adicional la representa la
modificacién de la resistencia interna de motor en la que se rebaja o se aumenta la tension inicial para el motor de
manera correspondiente proporcionalmente a la corriente medida.

Los diferentes perfiles de control o de regulacion estan depositados en forma de modos de control desde los cuales
puede seleccionarse uno adecuado dependiendo de la situacion. De acuerdo con la invencion la seleccion y la
conmutacion se realizan automaticamente.

De acuerdo con la invencién para ello se registra de manera dinamica el estado respectivo del sistema quirtrgico a
motor para poder modificar casi de manera continua el perfil de control o de regulacion de acuerdo con los
requerimientos respectivos.

De acuerdo con una forma de realizacion pueden estar depositados una pluralidad de modos de control diferentes,
es decir parametros de control y/o de regulacién o lineas caracteristicas de motor, que estan asociadas en cada
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caso a aplicaciones médicas correspondientes. El dispositivo de especificacién de parametros puede seleccionarse
entonces dependiendo del estado o evolucion de estado registrados del electromotor desde estos el modo de control
oportuno.

Alternativamente o adicionalmente la seleccion del modo de control puede realizarse dependiendo de la herramienta
0 adaptador de herramienta quirdrgico empleado. Mediante la deteccion preferentemente automatica puede
seleccionarse uno o varios modos de control oportunos para la herramienta. Por ejemplo, se desplazan diferentes
herramientas con velocidades de giro diferentes, p.ej. con como maximo 20000 U/min o con hasta como maximo
80000 U/min. Mediante la deteccion de la herramienta se garantiza que la velocidad de giro de motor maxima y/o el
momento de torsion maximo se limiten de manera correspondiente.

A cada modo de control puede estar asociada una curva caracteristica predeterminada de momento de
torsién/velocidad de giro del electromotor.

En lugar de o adicionalmente a modos de control depositados de manera fija puede generarse un modo de control
oportuno sobre la base de un logaritmo de aprendizaje.

El modo de control en una forma de realizacién puede seleccionarse también por unidad de tiempo dependiendo de
una frecuencia de regulacion registrada que permita deducirse de una aplicacién con muchas oscilaciones de carga.

Ademas puede ser ventajoso determinar el estado respectivo del sistema quirdrgico a motor mediante registro
preferentemente continuo del valor actual respectivo de corriente de motor y tension de motor del electromotor. Si
como control de motor esta previsto sin mas un regulador, esto tiene la ventaja de que los sensores requeridos para
esta regulacion ya estan presentes de manera que no se originan costes adicionales.

El estado respectivo del sistema quirdrgico a motor puede determinarse ademas o alternativamente mediante
registro preferentemente continuo de una temperatura del electromotor (M), pudiendo registrarse también
indirectamente la temperatura cuando falta un sensor correspondiente mediante la integracion de los valores
actuales respetivos de corriente de motor y tensién de motor.

También es ventajoso si al menos un modo de control prevé una regulacion de velocidad de giro del electromotor y
al menos otro modo de control no prevé ninguna regulacion de velocidad de giro del electromotor. Asi con la técnica
de software puede simularse tanto un funcionamiento regulado como también uno no regulado, en particular el
funcionamiento no regulado de un motor de aire comprimido.

El sistema a motor puede realizar en un procedimiento de regulacion y/o de control una modulacién por ancho de
pulsos o una modulaciéon por ancho de pulsos de vector espacial (SVPWM) en la que se suministra corriente
simultaneamente a todos los bobinados de motor.

Para poder fijar el estado del electromotor puede estar previsto un dispositivo de determinacion de posicién de rotor
para determinar una posicion de rotor del electromotor, separandose de un suministro de energia para determinar la
posicién del rotor del electromotor al menos uno de los bobinados de motor durante un intervalo de tiempo
predeterminado. En el caso de una velocidad de giro de 80000 U/min y tres bobinados de motor desconectados
consecutivamente en cada caso la posicion del rotor y la fuerza electromotora puede medirse 4000 veces por
segundo. Por ello puede detectarse de manera muy rapida el estado de electromotor y seleccionarse un modo de
control correspondiente.

Un sistema quirdrgico a motor de acuerdo con la invencion presenta un electromotor para el accionamiento de una
herramienta quirdrgica que puede acoplarse con esta de manera separable directa o indirectamente, en particular
intercalando un adaptador de herramienta o pieza de mano, asi como un dispositivo de control de accionamiento
anteriormente descrito.

Adicionalmente el sistema quirdrgico a motor puede presentar un dispositivo de registro de velocidad de giro para
registrar la velocidad de giro real del electromotor, en particular sensores de Hall y/o un dispositivo de deteccién de
herramienta o de pieza de mano. Por ello el estado del electromotor o la herramienta o sistema de herramientas
empleado puede detectarse automaticamente y seleccionarse un modo de control correspondiente.

El procedimiento de acuerdo con la invencién para controlar y/o regular un electromotor (M) de un sistema quirtrgico
a motor que acciona una herramienta quirdrgica tiene las siguientes etapas: registrar un estado y/o evolucién de
estado del electromotor del sistema quirurgico a motor; seleccionar un modo de control sobre la base del estado o
evolucion de estado registrados; y ajustar los parametros de control o de regulacion, de manera que el perfil de
control o de regulacién del electromotor corresponde al modo de control seleccionado. Con respecto a mas ventajas
y perfeccionamientos adicionales de la invencion se remite a las reivindicaciones dependientes.
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La invencién se explica con mas detalle a continuacion mediante la descripcion de un ejemplo de realizacion con
referencia al dibujo. Muestran:

la figura1 un diagrama de bloques de un sistema quirirgico a motor con un dispositivo de control de
accionamiento de acuerdo con la invencion;

lafigura2 un diagrama de bloques de un dispositivo de especificacién de parametros PV de acuerdo con la
invencion; y

la figura 3 varias lineas caracteristicas que se realizan como perfil de control o de regulacién del sistema quirdrgico
a motor.

De acuerdo con la figura 1 el sistema quirdrgico a motor de acuerdo con la invencién comprende un electromotor M
que esta acoplado mecanicamente a través de un acoplamiento de herramienta con una herramienta W y acciona a
esta; en el caso de la herramienta W puede tratarse de un taladro, fresadora, una sierra una herramienta de
craneotomia o de trepanacioén, un shaver u otra herramienta quirdrgica. La activacion fundamental de la herramienta
se realiza a través de un control de mano o de pie (no mostrado). El electromotor M se activa en este caso por un
control de motor MS. Este genera para cada fase o bobinado del electromotor M o bien una sefial de modulacién por
ancho de pulsos (PWM) o una sefial de modulaciéon por ancho de pulsos de vector espacial (SVPWM),
suministrandose corriente en el caso de esta ultima a todos los bobinados de motor simultaneamente.

Si el control de motor MS se encuentra en el modo de una regulacién de velocidad de giro, a su entrada se alimenta
una sefal de valor real IST que indica el valor actual de la velocidad de giro necesario para la regulacion. Para el
registro de la velocidad de giro estan previstos sensores correspondientes (no mostrados), en particular en forma de
sensores de Hall. Cuando para la regulaciéon realizada por el control de motor MS también se necesitan otras
magnitudes de acoplamiento retroactivo, tales como en particular la corriente alimentada o la tensién existente, la
sefial de valor real IST contiene informaciones correspondientes.

Al control de motor MS esta conectado aguas arriba, de acuerdo con la figura 1 un dispositivo de especificacion de
parametros PV, este genera parametros de control o de regulacion RP que se presentan como magnitud de guiado
ademas de la sefal de valor real IST en la entrada del control de motor MS. Mediante el tipo de los parametros de
control o de regulacion existentes RP se ajusta o se especifica el perfil de control o de regulacion facilitado por el
control de motor MS. En primer lugar el control o la regulacién de la herramienta W se realiza segun un modo de
control estandar o modo de control introducido manualmente por un usuario.

De acuerdo con la figura 1 esta previsto ademas un sistema de sensores S en cuyas entradas las sefales de varios
sensores estan presentes, concretamente una sefial | que representa la corriente de motor actual, una sefial U que
representa la tension de motor, asi como una sefal de velocidad de giro n. La ultima representa la velocidad de giro
actual del electromotor M y, tal como ya se ha mencionado, se genera por un sensor de Hall. Ademas puede
generarse una sefial T generada por una sonda de temperatura que indica la temperatura actual del electromotor M.
Dado que en el campo quirdrgico las maquinas o herramientas respectivas son muy pequefas, la colocacion de una
sonda de temperatura de este tipo, asi como la transmision de su sefial de salida T a menudo esta unida a grandes
dificultades. La sefial de temperatura T se determina, en una forma de realizacién de la invencion por tanto mediante
la integracion de los valores actuales registrados de corriente de motor y de tension de motor del electromotor M.
Finalmente puede medirse también la duracién del tratamiento médico o quirdrgico actual, es decir la duracién actual
del empleo de herramienta actual y emitirse como sefial de tiempo t.

Ademas el sistema a motor puede presentar también un sistema de sensores que detecta automaticamente el tipo
de la herramienta empleada actualmente y emite una sefial de tipo TYP correspondiente. El sistema de sensores
genera, de acuerdo con la figura 1, una sefal de salida de sensor SAS que se alimenta al dispositivo de
especificacion de parametros PV.

En el dispositivo de especificacién de parametros PV u otro dispositivo de memoria estan depositadas magnitudes y
evoluciones de estado, tipicas de aplicacion, de las sefiales de entrada U, I, n, T; t, TYP. Mediante diferentes series
de pruebas y mediciones en el campo previo o mediante un algoritmo de aprendizaje puede averiguarse qué
magnitudes y evoluciones de estado son tipicos para los empleos de herramienta respectivos. Esta asociacion de
magnitudes de estado y aplicacion médica posibilita al dispositivo de especificacion de parametros PV, mediante las
magnitudes de entrada o valores de medicion actuales, determinar la aplicacion actual.

Tal como ya se ha descrito al principio cada aplicacién o empleo de herramienta requiere diferentes accionamientos.
En aplicaciones de fresado pueden esperarse, por ejemplo, corrientes de motor mas pequefias en el intervalo de
como maximo 1 A, y momentos de como maximo 1,5 Ncm, mientras que en una craneotomia pueden aparecer mas
bien corrientes de hasta aproximadamente 3,5 A y momentos de hasta 3,5 Ncm.

Ademas de la deteccion automatica de la aplicacion actual el dispositivo de especificacion de parametros PV
selecciona en una segunda etapa el modo de control oportuno para ello. Esta correlacion de aplicacion y modo de
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control esta depositada asimismo en el dispositivo de especificacién de parametros PV o en otro dispositivo de
almacenamiento.

Estas dos etapas realizadas por el dispositivo de especificacion de parametros PV estan mostradas
esquematicamente en la figura 2 en el ejemplo de “fresado” y “craneotomia” sobre la base de una evolucion
temporal de la corriente |. Para aumentar la fiabilidad de la asociacion pueden compararse y evaluarse varios o
todos los valores medidos o averiguados con evoluciones depositadas correspondientes.

Tras la seleccién de un modo de control orientado a la aplicacion el dispositivo de especificacion de parametros PV
emite al control de motor MS parametros de control y/o de regulacion correspondientes y se modifica asi el
comportamiento de control o de regulacion del control de motor MS. El dispositivo de especificacion de parametros
PV conmuta por tanto automaticamente desde el modo de control estandar en primer lugar o ajustado manualmente
a un modo de control mas adecuado. Es decir, el dispositivo de especificacion de parametros PV es capaz de aplicar
al dispositivo de motor MS un perfil de control o de regulacién de este tipo que se incluya de la mejor manera el
estado de carga del electromotor M actual representado a través de las sefiales U, |, n, T, t y/o TYP. Si, por ejemplo,
mediante los valores de medicion o su evolucién temporal se detecta que con la herramienta quirargica W se realiza
en ese momento una craneotomia, el dispositivo de especificacion de parametros PV ajusta en el control de motor
MS un perfil de regulaciéon que p.ej. tiene como consecuencia la curva caracteristica de motor 1 en la figura 3, es
decir, el electromotor M se mantiene constante con toda la fuerza en su velocidad de giro, o se reajusta de la
manera mas rapida posible. Si por el contrario se detecta que se pudiera tratar, en el caso de la actividad realizada
con la herramienta W, mas bien del fresado de un segmento de hueso que requiere mucho tiempo, se ajusta
preferentemente una de las lineas caracteristicas 3 a 5 en la figura 3 en las que el calentamiento del electromotor M
es mucho menor.

En la figura 3 se muestran a modo de ejemplo algunas lineas caracteristicas de motor en forma de la evolucion de
momento de torsién/velocidad de giro del electromotor M que inculca el control de motor MS al electromotor M
dependiendo de los parametros de control o regulacion RP respectivos del dispositivo de especificacion de
parametros PV. La curva caracteristica sefialada con 1 es p.ej. una linea caracteristicas de regulacién de velocidad
de giro en la que la velocidad de giro puede mantenerse constante hasta un intervalo muy pequefio a partir de 9,5
Ncm. Las lineas caracteristicas sefialadas con 2 y 3 son lineas caracteristicas de regulacion de velocidad de giro en
las que la velocidad de giro, tal como puede verse del diagrama, ya disminuye algo antes. En las lineas
caracteristicas sefialadas con 4 y 5 por el contrario no se realiza ninguna regulacion de velocidad de giro, tal como
puede verse directamente.

Segun el caso de aplicacion, o estado de carga detectado de la herramienta quirdrgica, puede ser Util ajustar el perfil
de control o de regulacion del control de motor MS también de otra manera diferente a la del diagrama de la figura 3.
Pueden mencionarse los siguientes perfiles de control o de regulacién como ejemplo:

1) no emplear ninguna regulacion de velocidad de giro;

2) emplear regulacion de velocidad de giro con parametros de regulacion modificados;

3) adaptar la regulacién de velocidad de giro con parametros adaptados de manera 6ptima aunque el valor
nominal de la regulacion de velocidad de giro dependiendo de la situacion;

4) modificacion de la resistencia interna de motor:

De manera proporcional a la corriente de motor medida el control de motor MS disminuye la tension inicial
para el electromotor M de la siguiente manera.

Ucorregida = Unormal — AU
AU = R X Imotor

En el caso de un electromotor M con elevada resistencia interna la tension AU desciende en la resistencia
interna del bobinado. El control de motor MS emite por lo tanto una tension reducida AU para alcanzar el
mismo efecto en un motor con resistencia interna no tan alta.

5) En el dispositivo de especificacion de parametros PV esta implementado un algoritmo de aprendizaje
adecuado que ajusta el perfil de regulacion del electromotor conforme al aprendizaje del estado de carga del
electromotor. Por ejemplo, el dispositivo de especificacion de parametros PV registra a través de un modelo de
temperatura el calentamiento de motor. En especial, en un funcionamiento mas largo de motor, como aparece
durante el fresado se deduce que la herramienta W se emplea para trabajos de fresado, por lo que el control de
motor MS se conmuta al perfil de control o de regulacion mas adecuado para ello.

Dado que se requieren las sefiales generadas por el sistema de sensores S segun el tipo del control de motor MS
también por este como valores de acoplamiento retroactivo (como esta indicado en la figura 1 mediante la linea

6
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trazada con rayas) es suficiente un Unico sistema de sensores para el control de motor MS y el dispositivo de
especificacion de parametros PV de acuerdo con la invencién. Es decir, dado que un control de motor MS del tipo
requerido en este caso contiene por lo general ya un sistema de sensores no se requiere la mayoria de las veces
ningun sensor adicional para el dispositivo de especificacion de parametros PV de acuerdo con la invencion.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo de control de accionamiento para un sistema quirdrgico a motor con un control de motor (MS) para
controlar y/o regular un electromotor (M) que acciona una herramienta quirurgica (W), caracterizado por un
dispositivo de especificacion de parametros (PV) conectado aguas arriba del control de motor (MS) que, sobre la
base de un estado o evolucion de estado registrado del electromotor (M) del sistema quirargico a motor, averigua la
aplicacion médica actual, selecciona un modo de control adecuado para esta aplicacion médica y especifica al
control de motor (MS) tales parametros de control o regulacién que el perfil de control o de regulacién del
electromotor (M) corresponde al modo de control seleccionado.

2. Dispositivo de control de accionamiento de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado por que el dispositivo
de especificacion de parametros (PV) selecciona el modo de control de una pluralidad de modos de control
depositados y asociados a las aplicaciones médicas respectivas.

3. Dispositivo de control de accionamiento de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por
que el dispositivo de especificacion de parametros (PV), dependiendo de la herramienta quirirgica (W) empleada,
selecciona un modo de control asociado a esta herramienta.

4. Dispositivo de control de accionamiento de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por
que a cada modo de control estd asociada una curva caracteristica de momento de torsion/velocidad de giro del
electromotor (M) predeterminada.

5. Dispositivo de control de accionamiento de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por
que el dispositivo de especificacion de parametros (PV) determina el estado respectivo del sistema quirdrgico a
motor mediante el registro, preferentemente continuo, del valor actual respectivo de corriente de motor (l) y tension
de motor (U) del electromotor (M).

6. Dispositivo de control de accionamiento de acuerdo con la reivindicacion 5, caracterizado por que el dispositivo
de especificacion de parametros (PV) determina la temperatura (T) del electromotor (M) mediante la integraciéon de
los valores actuales registrados de corriente de motor (1) y tensién de motor (U) del electromotor (M).

7. Dispositivo de control de accionamiento de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por
que al menos un modo de control prevé una regulacién de velocidad de giro del electromotor (M) y al menos un
modo de control no realiza ninguna regulacién de velocidad de giro del electromotor (M).

8. Dispositivo de control de accionamiento de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado
ademas por un dispositivo de determinacidon de posicion de rotor para determinar una posicion de rotor del
electromotor, separandose de un suministro de energia al menos uno de los bobinados de motor durante un
intervalo de tiempo predeterminado para la determinacion de la posicion del rotor del electromotor.

9. Sistema quirdrgico a motor con un electromotor (M) para el accionamiento de una herramienta quirargica (W) que
puede acoplarse con esta de manera separable, directa o indirectamente, en particular intercalando un adaptador de
herramienta o pieza de mano, y un dispositivo de control de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 8.

10. Sistema quirtrgico a motor de acuerdo con la reivindicacién 9, caracterizado ademas por que esta previsto un
dispositivo de registro de velocidad de giro para registrar la velocidad de giro real del electromotor (M), en particular
sensores de Hall, y/o un dispositivo de deteccion de pieza de mano o de herramienta.

11. Procedimiento para controlar y/o regular un electromotor (M) de un sistema quirdrgico a motor que acciona una
herramienta quirdrgica (W), caracterizado por las etapas:

registrar un estado y/o evolucién de estado del electromotor (M) del sistema quirdrgico a motor;

averiguar la aplicacion médica actual de la herramienta quirdrgica (W) sobre la base del estado o evolucion de
estado registrado;

seleccionar un modo de control sobre la base de la aplicacion médica averiguada; y

ajustar los parametros de control o de regulacion de manera que el perfil de control o de regulacién del
electromotor (M) corresponde al modo de control seleccionado.
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