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DESCRIPCION
Dispositivo de control de una pieza de mano quirurgica.
Antecedentes de la invencion

La presente invencion se refiere al campo de las piezas de mano quirdrgicas, tales como las utilizadas en los
cuidados dentales o médicos, y se refiere mas particularmente a un aparato de control de una pieza de mano de
este tipo.

La presente invencion se aplica en particular a los limpiadores de sarro, micromotores, aparatos de profilaxis, de
diagnéstico, de procesamiento de imagenes o de cirugia.

La saturacién de los gabinetes dentales o médicos debida al material utilizado por el técnico es un problema
recurrente debido, al mismo tiempo, a las numerosas conexiones cableadas de los cables para alimentar las piezas
de mano quirdrgicas con electricidad o con fluidos y a las mdltiples conexiones de los sistemas de control asociados.

Es el caso, por ejemplo, en cirugia dental de los aparatos limpiadores de sarro. Como se representa en la figura 1,
un aparato limpiador de sarro 100 se compone tipicamente de un dispositivo de control 110 (por ejemplo la unidad
central) que sirve en particular de generador de ultrasonidos, estando éste conectado a la pieza de mano quirlrgica
115 por un cable 111. Un sonotrodo o inserto ultrasénico 130 esta montado en la parte superior o distal de la pieza
de mano 115. De manera bien conocida, la pieza de mano 115 comprende un transductor piezoeléctrico (no
representado) acoplado mecéanicamente al inserto 130 con el fin de transmitir a este Ultimo unas vibraciones
ultrasonoras cuyas amplitudes dependen de la potencia eléctrica proporcionada por el generador de ultrasonidos.

El dispositivo de control 110 puede alimentar ademas la pieza de mano 115 con fluido de irrigacion a través del
cable 111 con la ayuda de una bomba de irrigacion (no representada).

La cara delantera del dispositivo de control 110 comprende en la presente memoria una interfaz hombre-maquina
constituida por teclas 135 y por una pantalla 138. Esta interfaz permite que el operario ajuste los parametros de
control tales como la potencia eléctrica proporcionada a la pieza de mano 115 y el caudal de irrigacion generado por
la bomba de irrigacion.

El sistema también esta equipado frecuentemente con un pedal de control cableado 140 que permite que el operario
ajuste los parametros de control con el pie.

Un aparato de limpieza de sarro de este tipo comprende por lo tanto tres tipos de conexiones, a saber: una primera
conexion para la alimentacion del dispositivo de control 110, una segunda conexion (por ejemplo el cable 111) para
unir la pieza de mano 115 al dispositivo de control 110 y una tercera conexion 150 que une el dispositivo de control
110 al pedal 140.

El aumento del niumero de equipos presentes en los gabinetes dentales o médicos ha hecho necesaria la
racionalizacion de sus sistemas de conexion y la reduccién de su volumen.

Se han aportado unas soluciones, en particular utilizando unos dispositivos de control capaces de comunicarse
mediante una conexién inalambrica de tipo monodireccional o bidireccional con un mando a distancia. Este tipo de
conexién inaldmbrica puede funcionar segiin diversos estandares, tal como un protocolo bluetooth™ (marca
registrada) por ejemplo (de acuerdo con la norma IEEE 802.15.1).

Sin embargo, se pueden utilizar otros protocolos tales como los protocolos Wifi, Zigbee y NFC, que corresponden
respectivamente a las normas IEEE 802.11, IEEE 802.15.4 e ISO/CEI 1444).

El mando a distancia permite ventajosamente suprimir algunas conexiones cableadas tales como la que une el pedal
de control con la unidad central por ejemplo. Este caso particular se considera, por ejemplo, en el documento
US 2012/0064483 Al.

El documento WO 2011/141442 A2 describe una interfaz inalambrica entre un controlador de instrumentos
quirdrgicos y uno o varios smartphones.

Sin embargo, los dispositivos de control inalambricos de pieza de mano quirdrgica adolecen de ciertos riesgos en
materia de seguridad relacionados con el uso mismo de estos aparatos.

En efecto, puede ocurrir que el dispositivo de control encuentre un funcionamiento defectuoso y que su conexién de
comunicacion inaldmbrica se degrade, se corte 0 no se pueda establecer correctamente con el mando a distancia.
Un fallo de este tipo puede resultar de diversos problemas tales como un error de software, un defecto de bateria, un
error del operario, etc. Puede también ocurrir que la conexién inalambrica sea perturbada por el entorno exterior
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(interferencias que resultan de dispositivos inalambricos de alrededor por ejemplo).
Puede también ocurrir que haya un conflicto entre dos sistemas de control en paralelo con cable y sin cable.

Pueden ocurrir también otras situaciones de emergencia si el mando a distancia no esté al alcance del operario (0 si
este mando a distancia es accionado por error por un tercero) y que este Ultimo desee rapidamente retomar el
control de la pieza de mano.

Las intervenciones médicas realizadas con estas piezas de mano quirdrgicas son en general delicadas, de manera
que es imperativo que el operario tenga un perfecto dominio de los parametros de control del aparato.

Por lo tanto, existe la necesidad de un dispositivo de control que palie los inconvenientes de los dispositivos actuales
y, en particular, de un dispositivo de control que facilite el ajuste de los parametros de control y que ofrezca un
control mas seguro de la pieza de mano.

Objeto y resumen de la invencién

Para este propoésito, la presente invencion se refiere a un dispositivo de control de una pieza de mano quirdrgica,
apto para controlar la pieza de mano quirdrgica segin por lo menos un parametro de control, comprendiendo el
dispositivo de control:

- unos medios de control locales presentes en el dispositivo de control;

- unos medios de comunicacion inalambrica aptos para comunicar con unos medios de control distantes
mediante una conexion de comunicacion inalambrica, siendo los medios de control locales y los medios de
comunicacion inaldmbrica aptos para recibir unos controles de ajuste de cada parametro de control; y

- unos medios de seleccion para seleccionar o bien los medios de control locales, o bien los medios de
comunicacion inaldmbrica para el ajuste de cada parametro de control.

La invencidon permite ventajosamente asegurar el ajuste de los parametros de control de la pieza de mano
quirtrgica. Gracias a la invencion, todavia es posible en particular para el operario retomar rapidamente el control de
la pieza de mano cuando aparece un fallo a nivel de la comunicacion inalambrica o durante cualquier situacion de
emergencia (como se ha explicado anteriormente, las situaciones de emergencia pueden ser multiples).

El dispositivo de control de la invencion permite ventajosamente definir unos niveles de prioridad entre los medios de
control locales y los medios de control distantes: en caso de fallo, por ejemplo en la recepcién o en el tratamiento de
los controles de ajustes emitidos por los medios de control distantes, todavia es posible para el operario retomar el
control de la pieza de mano.

Los medios de seleccién permiten, en efecto, definir qué medios de entre los medios de control locales y los medios
de comunicacion inalambrica deben ser tenidos en cuenta por el dispositivo de control de la invencion para el ajuste
de los parametros de control de la pieza de mano. Particularmente, cuando se eligen los medios de control locales,
se ignoran los controles recibidos eventualmente por los medios de comunicacion inalambrica de la invencion, lo
cual permite evitar cualquier ajuste erréneo de la pieza de mano. El control de la pieza de mano es asi mas seguro.

Segun un primer modo de realizacion, los medios de control locales comprenden una parte amovible,

comprendiendo el dispositivo de control ademéas unos medios de deteccion de la presencia de la parte amovible
en el dispositivo de control,

estando los medios de seleccién configurados para seleccionar automaticamente los medios de control locales
para el ajuste de cada parametro de control en caso de deteccion de la presencia de dicha parte amovible.

En este primer modo de realizacion, cuando la parte amovible esta en posicion de trabajo, los medios de control
locales tienen prioridad sobre los medios de control distantes, por ejemplo los medios de controles locales son
seleccionados por los medios de seleccion. En consecuencia, se ignoran los controles emitidos por el terminal,
teniéndose entonces en cuenta para el ajuste de la pieza de mano solo las instrucciones locales que provienen de
los medios de control locales.

Segin un segundo modo de realizacién, los medios de seleccion comprenden un conmutador activable
manualmente para seleccionar o bien los medios de control locales, o bien los medios de comunicacion inalambrica
para el ajuste de cada parametro de control.

En este segundo modo de realizacion, el operario puede en cualquier momento controlar, con la ayuda del
conmutador, la seleccién o bien de los medios de control locales, o bien de los medios de comunicacién a distancia.
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Asi, en caso de fallo de la conexion de comunicacion inaldmbrica (o cualquier otra situacion de emergencia), el
operario puede rapidamente retomar el control de la pieza de mano quirirgica seleccionando los medios de control
locales para el ajuste de los parametros de control. De esta manera, el dispositivo de control esta obligado a ignorar
cualquier instruccion que puede provenir de los medios de control distantes a través de la conexidon de comunicacion
inaldmbrica.

Por otro lado, la conexiéon de comunicacion inalambrica puede ser de tipo bluetooth™
alternativos ya enumerados anteriormente (Wifi, Zigbee y NFC).

0 segun uno de los protocolos

Ademas, los medios de control locales pueden comprender un boton magnético con efecto Hall.

En un modo de realizacion particular, la pieza de mano comprende un transductor piezoeléctrico, comprendiendo
dicho por lo menos un parametro por lo menos uno de entre una potencia eléctrica proporcionada a la pieza de
mano, un caudal de irrigacion de la pieza de mano y la activacion o desactivacion de la pieza de mano.

Correlativamente, la invencion se refiere a un aparato de control de una pieza de mano quirirgica que comprende:
- un dispositivo de control tal como se ha definido anteriormente;
- una pieza de mano cuyos parametros de control son ajustados por el dispositivo de control; y

- unos medios de control distantes aptos para comunicar con los medios de comunicacion inaldmbrica del
dispositivo de control por una conexion inalambrica.

Los medios de control distantes pueden ser un médulo de comunicacion de tipo tableta digital, teléfono moévil o
cualquier otro dispositivo equivalente.

Breve descripcion de los dibujos

Otras caracteristicas y ventajas de la presente invencidon apareceran a partir de la descripcion realizada a
continuacién en referencia a los dibujos adjuntos, que ilustran un ejemplo de realizacién desprovisto de cualquier
cardcter limitativo. En estas figuras:

- lafigura 1, ya descrita anteriormente, representa, de manera esquematica, un ejemplo de aparato de cuidado
dental que comprende una pieza de mano quirdrgica;

- las figuras 2, 3 y 4 representan, de manera esquematica, un dispositivo de control de una pieza de mano
quirdrgica segun un primer modo de realizacion de la invencion;

- lafigura 5 representa, de manera esquematica, una variante del primer modo de realizacién representado en
las figuras 3y 4; y

- las figuras 6 y 7 representan, de manera esquematica, un dispositivo de control de una pieza de mano
quirdrgica segun un segundo modo de realizacion de la invencion.

Descripcion detallada de varios modos de realizaci6 n

Como se ha indicado anteriormente, la invencion se refiere al campo de las piezas de mano quirdrgicas tales como
las utilizadas en los cuidados dentales o médicos, y se refiere mas particularmente a un dispositivo de control de una
pieza de mano de este tipo.

En la continuacion de la descripcion, los ejemplos realizados de la invencion se refieren al caso particular de un
dispositivo de control de una pieza de mano quirdrgica adaptada para la limpieza de sarro. Se entendera, no
obstante, que la invencién se aplica mas generalmente a todos los dispositivos de control de una pieza de mano
quirdrgica.

Se describe ahora un primer modo de realizacion de la invencion en referencia al dispositivo de control 200
representado en las figuras 2, 3y 4.

El dispositivo de control 200 considerado en la presente memoria asegura el control de una pieza de mano
quirtrgica 218 adecuada para el cuidado dental, tal como la limpieza de sarro, por ejemplo. Esta pieza de mano
quirtrgica 218 comprende en particular un transductor piezoeléctrico mecanicamente forzado (no representado) apto
para generar y transmitir unas vibraciones ultrasonoras a un inserto 219 montado en el extremo distal de la pieza de
mano.

El dispositivo de control 200 comprende una placa de gestion 202 que corresponde en este ejemplo a una placa
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madre provista de un procesador y de memorias. La arquitectura material de esta placa es convencional y por lo
tanto no se describira mas en este documento.

La placa madre 202 asegura el funcionamiento general del dispositivo de control 200 y comprende en particular un
madulo de control 214 encargado del ajuste de los parametros de control de la pieza de mano quirdrgica 218. En el
presente caso, los parametros controlados por la placa madre 202 pueden comprender por lo menos uno de entre: la
potencia eléctrica proporcionada a la pieza de mano y el caudal de irrigacion en fluidos hacia la pieza de mano 218.
Ajustando el caudal de irrigacion de manera adecuada (puesta en marcha rapida y continua de la bomba), es
posible, en particular, activar la purga de la pieza de mano.

El dispositivo de control 200 comprende también una placa hija de gestion 212 acoplada a la placa madre. Esta
placa hija 212 coopera con la interfaz de comunicacion inalambrica 210 y permite el establecimiento de una
conexién de comunicacién inalambrica entre la interfaz 210 y unas entidades externas al dispositivo de control 200.
Se considerara en este ejemplo el caso en el que se establezca una conexién de comunicacion bluetooth™ entre la
interfaz de comunicacion inaldmbrica 210 y un terminal distante 208.

Sin embargo, se entenderd que, en el ambito de la invencion, se pueden considerar unos protocolos de
comunicacion inaldmbrica diferentes del bluetooth™ (tales como los protocolos Wifi, Zigbee y NFC como ya se han
mencionado anteriormente). La conexion de comunicacion 220 es preferentemente de tipo radiofrecuencia, pero
también son posibles otras tecnologias de comunicacion, tales como los infrarrojos.

La placa hija 212 es apta para recibir y tratar unas instrucciones de ajuste de cada parametro de control de la pieza
de mano 218, emitiéndose estas instrucciones desde el terminal distante 208 a través de la conexién de
comunicacion inaldmbrica 220 y después transmitidas por la interfaz de comunicacion 210 a la placa hija 212. La
placa hija 212 actlta en este caso de descodificador de la conexién inaldmbrica.

El terminal 208 constituye aqui unos medios de control distantes en el sentido de la invencion. Este terminal 208
puede tomar la forma de un modulo de comunicacion, por ejemplo de tipo teléfono mévil o tableta digital. Una
aplicacién de software ejecutada por el teléfono permite que un operario controle a distancia los parametros de
control de la pieza de mano 218.

Alternativamente, los medios de control distantes 208 pueden tomar la forma de cualquier otro tipo de control
inaldmbrico, tal como por ejemplo la de un pedal de control clasico, apto para emitir unas instrucciones de ajuste a
través de una conexioén de comunicacion inalambrica.

La placa hija 212 y la interfaz de comunicacién 210 constituyen por otro lado unos medios de comunicacion
inaldmbrica 213 en el sentido de la invencidn, aptos para comunicar con los medios de control distantes (por ejemplo
el terminal 208 en este ejemplo) por conexion de comunicacion inaldmbrica 220.

La placa hija 212 transmite después las instrucciones recibidas a la placa madre 202 después de, llegado el caso,
haber realizado los pretratamientos necesarios.

Cabe sefialar que, en el modo de realizacion considerado aqui, la placa hija 212 es distinta de la placa madre 202.
Esta configuracién no es, no obstante, obligatoria y constituye s6lo un modo de realizacion posible de la invencion.
Alternativamente, la funcion de la placa hija 212 puede ser ejecutada por la placa madre 202 en si misma.

El dispositivo de control 200 comprende ademas unos medios de control locales 204 presentes en el dispositivo de
control 200 en si mismo. El técnico es capaz, a partir de estos medios de control locales, ajustar uno o varios
parametros de control de la pieza de mano 218.

En este primer modo de realizacion, los medios de control locales 204 comprenden una parte amovible 204A y una
parte fija 204B de un botén magnético con efecto Hall. La parte fija 204B es solidaria al dispositivo de control 200 y
puede cooperar con la parte amovible 204A cuando esta Ultima estd montada en la parte fija 204B. En este ejemplo,
el técnico puede retirar la parte amovible 204A manualmente y después reinstalarla en la parte fija 204B cuando
desee ajustar los parametros de control de la pieza de mano 218 directamente en la caja del dispositivo de control
200.

Como se ha representado en la figura 4, la parte fijja 204B est4 equipada en este caso con una pestafia 226
configurada para engancharse en un hueco de la parte trasera de la parte amovible 204A cuando esta Ultima esta en
posicién de trabajo en el dispositivo de control 200. El operario puede entonces ajustar uno o varios parametros de
control por rotacion de la parte amovible 204A ayudandose por ejemplo de marcas visuales que pueden estar
dispuestas en la parte amovible 204A (o eventualmente en la parte fija 204B).

La parte fija 204B comprende ademas un tope 228 que permite bloquear en rotacion la rotacién de la parte amovible
204A cuando ésta se encuentra al final de su recorrido (por ejemplo cuando el operario alcanza el valor de ajuste
maximo o minimo posible).
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Desenganchando la parte amovible 204A, el usuario puede limpiar eficazmente la cara delantera del dispositivo de
control 200, en particular a nivel de la parte fija 204B, y mantener asi una buena higiene del dispositivo de control
200, lo cual es a menudo critico en el campo médico.

Se entendera, no obstante, que son posibles unas variantes de este primer modo de realizacion, en las que el boton
magnético con efecto Hall es sustituido por cualquier otro tipo de botén o de control local que comprenda una parte
fija 204B y una parte amovible 204A. Los medios de control locales 204 pueden, por ejemplo, corresponder a un
botén eléctrico o a un boton que funciona con la ayuda de medios 6pticos. Un boton de tipo 6ptico puede, por
ejemplo, comprender un LED montado en la parte amovible y uno o varios fotodetectores montados enfrente en la
parte fija con el fin de poder detectar la posicion de la LED y por lo tanto la posicion de la parte amovible 204A frente
a la parte fija 204B.

Mas generalmente, los medios de control locales 204 del dispositivo de control 200 son aptos para recibir unas
instrucciones de ajuste de uno o varios de los parametros de control de la pieza de mano 218, emitiéndose estas
instrucciones por el operario accionando los medios de control locales 204 (girando el botén magnético con efecto
Hall por ejemplo).

En este ejemplo, el dispositivo de control 200 esta también equipado con un pedal de control 222 que permite que el
operario controle la puesta en marcha y la parada de la pieza de mano 218.

Por otro lado, la placa madre 202 comprende un moédulo de seleccién 216 apto para seleccionar o bien los medios
de control locales 204, o bien los medios de comunicacion inalambrica 213 para el ajuste del o de los parametros de
control. El médulo de seleccién 216 constituye en este caso unos medios de seleccion en el sentido de la invencion.

El médulo de control 214 esta configurado para ajustar los parametros de control de la pieza de mano quirdrgica 218
en funcién de la seleccidn realizada por el médulo de seleccion 216. Dicho de otra manera, el médulo de control 214
tiene en cuenta soélo las instrucciones de ajuste que provienen de los medios seleccionados por el médulo de
selecciéon 216, a saber: los medios de comunicacién inalambrica 213 o, alternativamente, los medios de control
locales 204.

En cualquier momento, sélo uno de entre los medios de comunicacion inalambrica 213 y los medios de control
locales 204 puede ser seleccionado por los medios de seleccion 216 (por ejemplo la seleccion simultanea de los
medios 213 y 204 no es posible).

En este primer modo de realizacion, los medios de control locales 204 comprenden unos medios de deteccion 206
de la presencia de la parte amovible 204A en el dispositivo de control 200. Dicho de otra manera, los medios de
deteccién 206 son aptos para detectar la presencia (y por lo tanto, al contrario, la ausencia) de la parte amovible
204A sobre la parte fija 204B.

Los medios de deteccién 206 pueden, por ejemplo, comprender unos medios 6pticos (un fotodetector, por ejemplo)
que permite detectar cuando esta montada la parte amovible 204A en posicion de trabajo en la parte fija 204B de los
medios de control locales 204.

Todavia en este primer modo de realizacion, los medios de seleccion 216 estan configurados para seleccionar
automaticamente los medios de control local 204 para el ajuste de los pardmetros de control cuando se detecta la
presencia de la parte amovible 204A en la parte fija 204B por los medios de deteccion 206. En este caso, el modulo
de control 214 tiene entonces en cuenta las instrucciones de ajuste emitidas desde los medios de control locales 204
para ajustar los parametros de control de la pieza de mano 218.

Por el contrario, cuando los medios de deteccion 206 detectan la ausencia de la parte amovible 204A (durante la
limpieza del dispositivo de control 200, por ejemplo), los medios de seleccién seleccionan automaticamente los
medios de comunicacion inaldmbrica 213 para el ajuste de los parametros de control de la pieza de mano 218. En
este caso, el modulo de control 214 tiene Unicamente en cuenta las instrucciones de ajuste recibidas por los medios
de comunicacion inalambrica 213 que provienen del terminal distante 208 a través la conexion de comunicacion
inaldmbrica 220.

Como se ha indicado anteriormente, cuando la parte amovible 204A de los medios de control locales 204 estan
presentes en el dispositivo de control 200, sélo se tienen en cuenta las instrucciones procedentes del boton 204 para
el ajuste de los parametros. Cabe sefialar que cuando los medios de control locales 204 son seleccionados por los
medios de seleccion 216, no se corta, necesariamente, la conexion de comunicacion inalambrica (de tipo bluetooth™
en este ejemplo).

Segln una variante preferida, la conexion de comunicaciéon inalambrica 220 se mantiene incluso cuando la

presencia de la parte amovible 204A es detectada por los medios de deteccion 206. Esta variante permite
ventajosamente evitar unos tiempos de espera indeseables que resultan del plazo de tiempo de restablecimiento
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(méas o menos largo) de la conexién de comunicaciéon 220 cuando la parte amovible 204A ya no esta presente en el
dispositivo de control 200. Segln esta variante preferida, cuando se seleccionan los medios de control locales (por
que la parte amovible 204A esté presente en el dispositivo de control 200), las instrucciones recibidas por los medios
de comunicacion inaldmbrica 213 son simplemente ignoradas por la placa madre 202 (o eventualmente por la placa
hija 212).

Segln una variante representada en la figura 5, el terminal distante 208 puede estar dispuesto en un z6calo 230 que
se puede colocar en lugar de la parte amovible 204A.

Se describe ahora, en referencia a las figuras 6 y 7, un dispositivo de control 300 segin un segundo modo de
realizacién de la invencion.

Este dispositivo de control 300 comprende, en su mayoria, los mismos elementos que los descritos anteriormente,
en referencia al dispositivo de control 200. Los elementos comunes entre los dispositivos 200 y 300 llevan por lo
tanto las mismas referencias y no se describiran de nuevo.

El dispositivo de control 300 difiere del dispositivo 200 descrito anteriormente por que los medios de control locales
304 no comprenden ninguna parte amovible. En este segundo modo de realizacion, los medios de control locales
toman la forma de un botén 304 cuya rotacion con respecto a la caja del dispositivo de control 300 permite el ajuste
de uno o varios parametros de control de la pieza de mano 218. No obstante, se pueden considerar otras formas de
control local.

En este segundo modo de realizacion, los medios de control locales 304 estan por lo tanto desprovistos de medios
de deteccion 206 de presencia, como se ha descrito anteriormente en el primer modo de realizacion.

El dispositivo de control 300 comprende ademas un conmutador 215 que toma aqui la forma de un botén pulsador
dispuesto en la caja (no obstante, se podran considerar otras formas de conmutador por el experto en la materia).
Este conmutador 215 es activable manualmente por el operario y permite, mediante su accionamiento, seleccionar o
bien los medios de control locales 304, o bien los medios de comunicacion inaldmbrica 213 para el ajuste de cada
parametro de control.

La invencion permite ventajosamente asegurar el ajuste de los parametros de control de la pieza de mano quirdrgica
218. Gracias a la invencion, es en particular todavia posible para el operario retomar rapidamente el control de la
pieza de mano 218 cuando aparece un fallo a nivel de la comunicacién inaldmbrica 220 o durante cualquier situacién
de emergencia (como se ha explicado anteriormente, las situaciones de emergencia pueden ser de origen mdiltiple).

El dispositivo de control de la invencion permite ventajosamente definir unos niveles de prioridad entre los medios de
control locales 204 y los medios de control distantes 208: en caso de fallo, por ejemplo en la recepcion o en el
tratamiento de los comandos de ajuste emitidos por los medios de control distantes 208, posible es todavia que el
operario recupere el control de la pieza de mano 218.

En el caso del primer modo de realizacion (dispositivo de control 200), cuando la parte amovible 204A esta en
posicién de trabajo, los medios de control locales 204 tienen prioridad sobre los medios de control distantes 208, es
decir que los medios de control locales son seleccionados por los medios de seleccion 216. En consecuencia, las
instrucciones emitidas por el terminal 208 se ignoran, sélo se tienen en cuenta entonces las instrucciones que
provienen del boton 204 para el ajuste de la pieza de mano 218.

En el caso del segundo modo de realizacion (dispositivo de control 300), el operario puede controlar en cualquier
momento, con la ayuda del conmutador 215, la seleccién o bien de los medios de control locales 304, o bien de los
medios de comunicacion a distancia 213. Asi, en caso de fallo de la conexién de comunicacién inalambrica 220 o de
cualquier otra situacion de emergencia, el operario puede rapidamente recuperar control sobre la pieza de mano
quirtrgica 218 seleccionando el boton 304 para el ajuste de los parametros de control. De esta manera, el
dispositivo de control 200 esta obligado a ignorar todas las instrucciones que pueden provenir de los medios de
control distantes a través de la conexion de comunicacion inaldmbrica 220.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo de control (200; 300) de una pieza de mano quirargica (218), apto para controlar la pieza de mano
quirtrgica segun por lo menos un parametro de control, comprendiendo el dispositivo de control:

- unos medios de control locales (204; 304) presentes en dicho dispositivo de control;

- unos medios de comunicacion inalambrica (213) aptos para comunicarse con unos medios de control
distantes mediante una conexién de comunicacion inaldmbrica (220), siendo los medios de control locales y
los medios de comunicacion inaldmbrica aptos para recibir unos controles de ajuste de cada parametro de
control; y

- unos medios de seleccion (216) para seleccionar o bien los medios de control locales (204; 304), o bien los
medios de comunicacion inalambrica (213) para el ajuste de cada pardmetro de control.

2. Dispositivo de control segun la reivindicaciéon 1, en el que los medios de control locales (204) comprenden una
parte amovible (204A),

comprendiendo ademas dicho dispositivo de control unos medios de deteccion (206) de la presencia de dicha
parte amovible (204A) sobre el dispositivo de control (200),

estando los medios de seleccion (216) configurados para seleccionar automaticamente los medios de control
locales (204) para el ajuste de cada parametro de control en caso de deteccion de la presencia de dicha parte
amovible (204A).

3. Dispositivo de control segun la reivindicacion 1, en el que los medios de seleccion (216) comprenden un
conmutador (215) activable manualmente para seleccionar o bien los medios de control locales (304), o bien los
medios de comunicacion inalambrica (213) para el ajuste de cada pardmetro de control.

4. Dispositivo de control segun cualqrwera de las reivindicaciones 1 a 3, en el que la conexiéon de comunicacion
inalambrica (220) es de tipo bluetooth

5. Dispositivo de control segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4, en el que los medios de control locales (204)
comprenden un botén magnético con efecto Hall.

6. Dispositivo de control segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5, en el que la pieza de mano comprende un
transductor piezoeléctrico, comprendiendo dicho por lo menos un parametro por lo menos uno de entre una potencia
eléctrica proporcionada a la pieza de mano, un caudal de irrigacion de la pieza de mano y la activacion o
desactivacion de la pieza de mano.
7. Aparato de control de una pieza de mano quirdrgica que comprende:

- un dispositivo de control (200; 300) segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6;

- una pieza de mano (218) cuyos parametros de control son ajustados por dicho dispositivo de control; y

- unos medios de control distantes (208) aptos para comunicarse con los medios de comunicacion inalambrica
(213) del dispositivo de control por una conexion inalambrica (220).

8. Aparato de control segun la reivindicacion 7, en el que los medios de control distantes (208) son un médulo de
comunicacion de tipo teléfono movil o tableta digital.
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