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DESCRIPCION
Aparato de inyeccion bajo control remoto para inyectar material 6seo en un cuerpo vertebral.

La presente invencion se refiere a una clase de dispositivo médico, especialmente un dispositivo de inyeccion bajo
control remoto para inyectar materiales 6seos en el centro.

Descripcion de la técnica relacionada

Actualmente, es necesario realizar una vertebroplastia y una sustitucion para los pacientes que tienen fracturas de
compresion vertebral, y en la cirugia de vertebroplastia es necesario inyectar algunos materiales déseos, tal como
cemento 6seo, en el centro del lugar de ubicacién de la fractura. En las tecnologias existentes los materiales 6seos
se inyectan directamente en el centro de las lesiones éseas por un inyector bajo la monitorizacion de un
radioexamen; para la inyeccion fluida de materiales 6seos los operadores deberan ser extremadamente cautos y
cuidadosos durante la operaciéon de inyeccion; una vez que los materiales 6seos hayan fluido hasta el lugar no
deseado por una operacion inapropiada, ello causaria un accidente médico irreparable, y asi seria necesaria una
monitorizacion radial para reducir accidentes durante todo el proceso de inyeccion de materiales éseos; por tanto, es
necesario que los operadores especificos en la cirugia de vertebroplastia estén muy préximos al equipo de
radioexamen, el cual les causaria lesiones, y esto es mas serio especialmente para los doctores ocupados
frecuentemente en tales operaciones. Esta es la deficiencia de las tecnologias existentes.

Se conocen por la patente rusa RU 2363411 C1 y la solicitud de patente PCT W02004/075954 A2 unos dispositivos
de inyeccién bajo control remoto con un inyector conectado a un motor de pasos. El motor y el inyector son
coaxiales en el dispositivo del documento RU 2363411 C1, y el dispositivo del documento W02004/075954 A2
incluye una punta de precesion. El preambulo de las reivindicaciones 1 y 3 se basa en el dispositivo de la patente
US 5.291.099, en la cual una junta de mango en forma de un arbol de accionamiento esta conectada a una junta
dinamica en forma de una ranura de bola.

Sumario de la invenciéon

El propdsito de la presente invencion es ofrecer dos realizaciones técnicas de un dispositivo de inyeccion bajo
control remoto para inyectar materiales 6seos en el centro apuntando a los inconvenientes de las tecnologias
existentes. En las realizaciones la operacion de inyeccion especifica sera completada por una maquina controlada, y
asi los operadores pueden estar lejos del equipo de radioexamen para no solamente monitorizar la situacion de
inyeccion, sino también controlar remotamente el proceso de inyeccion del dispositivo de inyeccion; por tanto, no se
producira un malfuncionamiento y se puede asegurar que los operadores eviten dafios ocasionados por radiacion.

La realizacion puede conseguirse con las medidas técnicas siguientes:
La primera realizacion técnica:

Un dispositivo de inyeccién bajo control remoto para inyectar materiales 6seos en el centro incluye un inyector con
un pistén y una punta manual de precesién, un mango rotativo esta fijado en un extremo de la punta manual de
precesion y la caracteristica de la realizacion reside en que incluye una base, un portainyector esta fijado en un
extremo de la base y dicho inyector esta fijado en el portainyector, el mango rotativo citado se conecta con la junta
de mango que se conecta con una junta dinamica, y la junta dinamica se conecta con el arbol sobresaliente de un
motor de pasos que es coaxial con la punta manual de precesién. La caracteristica especifica de la realizacion
puede incluir también la particularidad de que dicho motor de pasos esta fijado sobre la placa de montaje del motor
que esta instalada en la base y puede trasladarse a lo largo de la base o bloquearse. Dicha conexion del mango
rotativo con la junta de mango consiste en enchufar el mango rotativo en la cavidad de mango de la junta de mango.
La conexion de la junta de mango con la junta dinamica puede ser rapidamente desmontada. Opcionalmente, dicho
portainyector tiene un mando fijado al inyector que puede utilizarse para sujetar el inyector apretadamente dentro del
portainyector con un perno.

La segunda realizacion técnica:

Un dispositivo de inyeccién bajo control remoto para inyectar materiales 6seos en el centro incluye un inyector con
un piston y una punta manual de deslizamiento, un mango de accionamiento esta fijado en un extremo de la punta
manual de deslizamiento y la caracteristica de la realizacién reside en que incluye una base, un portainyector esta
fijado en un extremo de la base y dicho inyector esta fijado en el portainyector, dicho mango de accionamiento se
conecta con la junta de mango que se conecta con la junta dinamica, y la junta dinamica se conecta con el arbol
sobresaliente de un motor de pasos lineal con una rosca que es coaxial con la punta manual de deslizamiento, y el
motor de pasos lineal puede sujetarse sobre la base. La caracteristica especifica de la realizacion incluye también la
particularidad de que dicha conexion del mango de accionamiento con la junta de mango consiste en enchufar el
mango de accionamiento en la cavidad de mango de la junta de mango. La conexion de la junta de mango con la
junta dinamica puede desmontarse rapidamente. Dicho portainyector tiene opcionalmente un mando fijado al
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inyector que puede utilizarse para sujetar el inyector apretadamente dentro del portainyector con un perno.

Los beneficiosos efectos de las realizaciones pueden ser reconocidos por la narracién anterior, la punta manual de
precesion o la punta manual de deslizamiento esta en conexiéon coaxial con el motor de pasos o con el motor de
pasos lineal por medio de la junta de mango y la junta dinamica debido a que el inyector esta sujeto en el
portainyector en las dos realizaciones. Basandose en esta estructura, la accion de inyeccién del inyector puede ser
controlada por el motor de pasos o el motor de pasos lineal, y es facil conseguir el control remoto del motor de pasos
o el motor de pasos lineal; asi, los operadores pueden estar lejos del sitio de inyeccion para implementar la
inyeccion delante de la pantalla de monitorizacion del equipo de radioexamen, lo que asegura la precision de la
operacion y evita el malfuncionamiento y, por tanto, aumenta en gran medida la calidad de la cirugia. El control para
el motor de pasos o el motor de pasos lineal puede conseguir también algunas operaciones tales como movimiento
rapido hacia delante, movimiento rapido hacia atras, inyeccion, parada y despeje, y la dosis puede visualizarse en
tiempo real y puede ajustarse de antemano. Asi, la presente invencion tiene unas caracteristicas y un progreso
sustantivos en comparacion con tecnologias existentes, y esto es también obvio por sus beneficiosos efectos de
implementacion.

Descripcion de los dibujos

La figura 1 es la vista de la estructura parcialmente seccionada de la primera realizacion de la invencion.
La figura 2 es la vista en planta desde arriba de la estructura de la primera realizacion de la invencion.

La figura 3 es una vista parcialmente seccionada de la estructura de la segunda realizacién de la invencion.

En estas figuras se tiene que 1 es una base, 2 es un inyector, 3 es un pistén, 4 es una punta manual de precesion, 5
es un portainyector, 6 es un mando fijado al inyector, 7 es una cavidad de mango, 8 es un mango rotativo, 9 es una
junta de mango, 10 es una junta dinamica, 11 es un motor de pasos, 12 es una placa de montaje del motor, 13 es
una punta manual de deslizamiento, 14 es un mango de accionamiento y 15 es un motor de pasos lineal.

Descripcion detallada de la invencién

Con el fin de explicar claramente las caracteristicas técnicas de las realizaciones se las describira en lo que sigue
con dos realizaciones y sus dibujos.

La primera realizacion técnica:

Como se puede ver por la figura 1 y la figura 2, el dispositivo de inyeccion bajo control remoto para inyectar
materiales 6seos en el centro de la invenciéon incluye una base 1 y un portainyector 5 sujeto en un extremo de la
base 1; el inyector 2 con el pistdn 3 y la punta manual de precesion 4 esta apretadamente sujeto en el portainyector
5 con un mando 6 fijado al inyector por medio de un perno. El mango rotativo 8 en un extremo de la punta manual de
precesion 4 se conecta con la junta de mango 9 enchufando el mango rotativo 8 en la cavidad de mango 7 de la
junta de mango 9. Existe una conexion de rapido desmontaje entre la junta de mango 9 y la junta dinamica 10; la
estructura de desmontaje rapido varia en las tecnologias existentes y puede utilizarse una cualquiera de ellas. La
junta dinamica 10 se conecta con el arbol sobresaliente del motor de pasos 11, y el arbol sobresaliente del motor de
pasos 11 es coaxial con la punta manual de precesién 4. Dicho motor de pasos 11 esta sujeto sobre la placa 12 del
montaje del motor que esta fijada sobre la base 1 y puede trasladarse a lo largo de la base 1 o bloquearse.

La segunda realizacion técnica:

Como puede verse por la figura 3, el equipo de inyeccion bajo control remoto para inyectar materiales éseos en el
centro de la invencion incluye una base 1 y un portainyector 5 sujeto en un extremo de la base 1; el inyector 2 con el
pistén 3 y la punta manual de precesion 4 esta sujeto apretadamente en el portainyector 5 con el mando 6 fijado al
inyector por medio de un perno. El mango de accionamiento 14 en un extremo de la punta manual de deslizamiento
13 se conecta con la junta de mango 9 enchufando el mango de accionamiento 14 en la cavidad de mango 7 de la
junta de mango 9. Existe una conexion de desmontaje rapido entre la junta de mango 9 y la junta dinamica 10; la
estructura de desmontaje rapido es diversa en las tecnologias existentes y puede utilizarse una cualquiera de ellas.
La junta dinamica 10 se conecta al arbol sobresaliente con rosca del motor de pasos lineal 15, y el arbol
sobresaliente con rosca del motor de pasos lineal 15 es coaxial con el de la punta manual de deslizamiento 13, y el
motor de pasos lineal 15 se sujeta sobre la base 1.
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REIVINDICACIONES

1. Un dispositivo de inyeccion bajo control remoto para inyectar materiales 6seos en un centro que se caracteriza por
que incluye un inyector (2) con un piston (3) y una punta manual de precesion (13), un mango rotativo (8) esta fijado
en un extremo de la punta manual de precesion (4), en donde hay una base (1) y un portainyector (5) sujeto en un
extremo de la base, dicho inyector (2) esta sujeto en el portainyector, dicho mango rotativo (8) se conecta con una
junta de mango (9) que se conecta con una junta dinamica (10), y la junta dinamica se conecta con un arbol
sobresaliente de un motor de pasos (11) que es coaxial con la punta manual de precesion (4), caracterizado por
que la conexion del mango rotativo (8) con la junta de mango (9) se realiza enchufando el mango rotativo en una
cavidad de mango (7) de la junta de mango (9), y la conexion de dicha junta de mango (9) con la junta dinamica (10)
puede desmontarse rapidamente.

2. El dispositivo de inyeccion de la reivindicacion 1, en el que dicho motor de pasos (11) esta fijado sobre una placa
(12) de montaje del motor que esta fijada sobre la base (1) y puede trasladarse a lo largo de la base (1) o
bloquearse.

3. Un dispositivo de inyeccién bajo control remoto para inyectar materiales dseos en un centro que se caracteriza por
que incluye un inyector (2) con un piston (3) y una punta manual de deslizamiento (4), un mango de accionamiento
(14) esta fijado en un extremo de la punta manual de deslizamiento (13), en donde hay una base (1) y un
portainyector (5) sujeto en un extremo de la base (1), dicho inyector (2) esta sujeto en el portainyector (5), dicho
mango de accionamiento (14) se conecta con una junta de mango (9) que se conecta con una junta dinamica (10), y
la junta dinamica se conecta al arbol sobresaliente - que tiene una rosca - de un motor de pasos lineal (15) que es
coaxial con la punta manual de deslizamiento (13), y el motor de pasos lineal esta fijado sobre la base (1),
caracterizado por que la conexién del mango de accionamiento (14) con la junta de mango (9) se realiza
enchufando el mango de accionamiento en una cavidad de mango (7) de la junta de mango (9), y la conexion de
dicha junta de mango (9) con la junta dinamica (10) puede desmontarse rapidamente.
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