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@Resumen:

El objeto de la invencion es un sistema de
seguimiento para instrumental quirdrgico que permite
determinar el movimiento y la manipulacién de dicho
instrumental. El sistema comprende una serie de
elementos circulares (5, 6, 7) y de elementos
doblemente ranurados (3, 3', 4, 4') con sensores que
caracterizan un elemento de pivote (1); ademas de
otros sensores que caracterizan un elemento de
cierre (2). La disposicién de los diferentes elementos
circulares (5, 6, 7) y elementos doblemente ranurados
(3, 3, 4, 4') permite que el elemento de pivote (1) se
mueva en cuatro grados de libertad. Y el elemento de
cierre (2) permite conocer la separacion entre las
partes del mando del instrumental. Ambos elementos,
de pivote y de cierre, generan informacion Util sobre el
movimiento y la manipulaciéon para su uso en
simulacion y entrenamiento, como: posicion,
distancia, &ngulos, velocidades, aceleraciones, entre
otras.
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DESCRIPCION

SISTEMA DE SEGUIMIENTO DE INSTRUMENTAL QUIRURGICO

SECTOR DE LA TECNICA

La presente invencién se refiere a elementos de medicién y testeo dentro de la ciencia
meédica o veterinaria, en concreto se trata de un aparato de demostracion o
entrenamiento para destrezas quirurgicas.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

Actualmente, un método de entrenamiento de destrezas quirurgicas ampliamente
utilizado es el uso de los simuladores. Algunos de estos simuladores utilizan diferentes
sensores opticos y mecanicos para obtener la posicion de la punta del instrumental en
tiempo real, como el recogido en el documento US 8 184 094 o0 en US 7 706 000. En
ellos se muestran varios sistemas que permiten conocer la posicion de un determinado
instrumental simulador o real, cuando es insertado en un trocar acoplado a un sistema
de suspension Cardan (Gimbal). Por otro lado, la manipulacién del instrumental
(conocer si la pinza esta abierta o cerrada) es un dato necesario cuando el sistema de
seguimiento se utiliza como interfaz de entrada/salida para simuladores de
entrenamiento, como sucede en el documento US 7 877 243.

EXPLICACION DE LA INVENCION

La presente invencion se refiere a un nuevo sistema de seguimiento utilizado para la
obtencion de datos sobre los movimientos de un determinado objeto que
posteriormente podran ser procesados, pudiendo obtener parametros de interés como
la posiciéon, angulos, velocidades y aceleraciones entre otros. Dicho sistema de
seguimiento genera un sistema de rotaciones similar al de un sistema de suspension
Cardan, pero utilizando diferentes restricciones mecanicas. En este sentido, la
disposicion de los distintos elementos que forman el sistema de seguimiento ideado
tiene el fin de facilitar el movimiento o el bloqueo de determinados grados de libertad
para obtener los datos mas adecuados en funcién de la propiedad que se desee
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medir.

En particular, el sistema de seguimiento propuesto estd compuesto por un elemento
de pivote por donde se inserta el instrumental quirdrgico y un elemento de cierre
colocado en el mango del instrumental, con los medios necesarios para determinar el
movimiento del instrumental a través del centro de pivote y la manipulacién de dicho

instrumental.

Es importante destacar que los grados de libertad de los diferentes componentes del
elemento de pivote se encuentran limitados para facilitar la interaccién entre ellos y la
disposicion de diferentes tipos de sensores que permiten determinar de forma precisa
y robusta los movimientos relativos y/o absolutos entre cada pareja elemento circular -
elemento doblemente ranurado. En concreto, un elemento de pivote puede
comprender uno o mas elementos, tanto elementos circulares como elementos
doblemente ranurados, dependiendo del nimero de grados de libertad necesarios en
la aplicacion concreta. Cada elemento circular se aloja en uno o mas elementos
doblemente ranurados dependiendo del tamafio y de la funcionalidad que se desee
dar al sistema, pero dicha pareja, elemento circular - elemento doblemente ranurado
(ya sea este uno o mas de uno) define una rotacion sobre un eje cuando ambos se
deslizan entre si. Ademas, es necesario que en uno de los elementos circulares se
encuentre una guia pasante, donde se alojara el instrumental quirdrgico y que

permitira su movimiento.

El elemento doblemente ranurado se caracteriza porque tiene al menos dos ranuras
en caras opuestas, con una disposicién perpendicular entre si, que nos asegura que
los dos elementos circulares alojados en dicho/os elementos doblemente ranurados
rotan sobre ejes ortogonales. Ademas, para facilitar los calculos del sistema de
seguimiento, una serie de elementos doblemente ranurados se fijan a un elemento
circular, de tal forma que los ejes de giro de los elementos circulares son ortogonales
dos a dos y se genera un sistema de referencia ortogonal donde el centro de
referencia coincide con el centro de rotaciones del elemento pivote.

Por otro lado, el elemento circular periférico del elemento pivotante se fija a un
elemento externo, pudiendo ser éste: un soporte, otro elemento circular periférico de
otro elemento pivotante o algun otro elemento de sujecion.
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Los medios para determinar el movimiento del instrumental quirdrgico son uno o mas
sensores que pueden variar segun se encuentren dispuestos en el elemento circular o
en el elemento doblemente ranurado. De tal forma que un elemento doblemente
ranurado comprende uno o mas sensores que determinan el movimiento relativo y/o
absoluto entre un elemento circular y dicho elemento doblemente ranurado. Segun el
tipo de sensor que se utilice en el elemento doblemente ranurado, es posible que sean
necesarias modificaciones en el elemento circular que comprendan: una o varias
perforaciones o muescas, necesarias por ejemplo en el caso de codificadores opticos
de corte; o un patrén estructurado, necesario por ejemplo en el caso de codificadores
opticos de reflexion. En otros casos, esa modificacién del elemento circular no sera
necesaria, por ejemplo cuando el elemento doblemente ranurado utilice sensores
opticos de navegacion o sensores inerciales. Otra posible configuracién es la que se
caracteriza porque el elemento circular comprende uno o mas sensores que
determinan el movimiento relativo y/o absoluto entre un elemento doblemente
ranurado y dicho elemento circular. En este caso, el sensor utilizado por el elemento
circular puede ser, por ejemplo un sensor de proximidad tipo fotoeléctrico. También es
posible que segun el tipo de sensor utilizado en el elemento circular, sean necesarias
modificaciones en el elemento doblemente ranurado que comprendan al menos un
elemento de activacion, por ejemplo un elemento magnetizado para operar con un
sensor de proximidad tipo efecto Hall. Por otro lado, la guia pasante comprende uno o
mas sensores fijados a dicha guia para determinar el movimiento del instrumental
quirdrgico que se encuentra alojado dentro de ella. Este sensor o sensores debe
determinar los dos grados de libertad posibles (insercién/extraccién y rotacién sobre si
mismo), por ejemplo utilizando un sensor 6ptico de navegacion. Los datos obtenidos
de todos estos movimientos pueden procesarse como posicion, angulo, velocidad,
aceleracion, sobreaceleracion, desplazamiento, area y volumen, entre otros.

Aunque la descripcién detallada se centra en la aplicacién del sistema de seguimiento
para instrumental laparoscopico, también puede utilizarse con instrumental quirdrgico
de otras especialidades como endoscopia y endovascular. Ademas, presenta la
ventaja de poder utilizarse tanto con instrumental quirtrgico real como simulado,
aportando muiltiples aplicaciones en diferentes contextos como el entrenamiento, la

evaluacion, etc.
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Ademas el sistema de seguimiento permite medir otro grado de libertad adicional, la
separacién entre una o varias partes del mango del instrumental. La medicion de este
grado de libertad se realiza utilizando un elemento de cierre colocado en el mango del
instrumental. Dicho elemento de cierre comprende al menos un sensor con su
correspondiente elemento activador que segun su separaciéon provoca una variacion
en la senal del sensor que determina la separacion en las partes de dicho mango. Esta
pareja sensor — elemento activador puede estar formada por ejemplo por un sensor de
proximidad de tipo efecto Hall y un elemento magnetizado. Sin embargo, en otro
posible ejemplo puede estar formada por un sensor de fuerzas y un actuador
deformable tipo muelle o resorte.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

Para complementar |la descripcidn que se esta realizando y con objeto de ayudar a una
mejor comprension de las caracteristicas de la invencién, se acompafa como parte
integrante de dicha descripcion, un juego de dibujos en donde con caracter ilustrativo y
no limitativo, se ha representado lo siguiente:

Figura 1 — Conjunto de elementos que forman el sistema de seguimiento: elemento de
pivote y elemento de cierre.

Figura 2 — Una posible realizacion del elemento pivote.

Figura 3 — Una posible realizacién del elemento de cierre.

Figura 4 — Otra posible realizacion del elemento de cierre.

REALIZACION PREFERENTE DE LA INVENCION

En base a los dibujos que se acomparian a esta memoria técnica, a continuacién, se
describen varias opciones de ejemplo de realizacion preferido para la invencion objeto
de la misma. Este modo de realizacion no es exclusivo ni limitativo, estando abierto a
posibles modificaciones contempladas en la descripcién y reivindicaciones de la
presente memoria.

El sistema de seguimiento de instrumental quirdrgico desarrollado es un sistema que
permite obtener informacién sobre el movimiento de un determinado instrumental
utilizado en cirugia, en concreto en cirugias minimamente invasivas como pueden ser
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técnicas laparoscopicas, endoscoépicas y/o endovasculares.

La realizacién a continuaciéon descrita del sistema de seguimiento de instrumental
quirargico, tal y como se muestra en la figura 1, consta de un elemento encargado de
obtener datos del movimiento de las pinzas laparoscépicas, que llamaremos elemento
de pivote (1), y un elemento encargado de proporcionar informacién sobre la
separacion entre las partes del mango del instrumental quirdrgico, que llamaremos

elemento de cierre (2).

Una posible realizacion del elemento de pivote (1) es la mostrada en la figura 2. El
elemento de pivote tiene la funcién de obtener los grados de libertad del sistema
relativos a los angulos de rotacion (cabeceo y alabeo), la profundidad de insercion de
la pinza (insercién) y la rotaciéon de la pinza sobre si misma (guifiada). En esta
realizacion el elemento de pivote (1) esta compuesto por un primer elemento circular
(5), formado por un aro, que cuenta con una guia pasante (8) para recibir y alojar la
pinza a seguir. La guia pasante (8) tiene un diametro suficiente para poder alojar las
pinzas utilizadas en laparoscopia, y ademas se dispone de tal forma que el vastago de
la pinza pase por el centro de rotaciones del sistema de seguimiento. La guia pasante
(8) dispone ademas de un sistema de medicion mediante sensor (9), por ejemplo un
sensor optico de navegacion como sistema excitado por laser ADNS 9600, que
permite obtener dos grados de libertad adicionales, la rotacién del vastago de la pinza
laparoscopica sobre si mismo (guifiada) y la profundidad de insercion del vastago en la

guia pasante (8) (insercion).

El primer elemento circular (56) se aloja en una pareja de elementos doblemente
ranurados (3 y 3') enfrentados entre si de forma que éstos limitan los posibles
movimientos del elemento circular (5) a una rotacién, que se corresponde con el
primer grado de libertad del elemento pivote (cabeceo). Las ranuras de los elementos
doblemente ranurados (3 y 3') son opuestas y perpendiculares entre si, con el fin de
permitir solamente giros perpendiculares correspondientes a un sistema de referencia
ortogonal. Los elementos doblemente ranurados (3 y 3') alojan y fijan un nuevo
elemento circular (6), en forma de aro, donde se alojara y fijara una nueva pareja de
elementos doblemente ranurados (4 y 4°). La disposicion de los elementos doblemente
ranurados 3-3' y 4-4' debe ser tal que la linea que une los elementos 3y 3’ y la linea
que une los elementos 4 y 4’ sean perpendiculares entre si en el plano que contiene al
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elemento circular (6). Los elementos doblemente ranurados (4 y 4’) alojan ademas
unos los elementos circulares adicionales (7 y 7’). Dichos elementos circulares (7 y 7°)
son segmentos de aros que han de disponerse en una base o accesorio de manera
fija. El anclaje de estos elementos (7 y 7') da como resultado un nuevo grado de
libertad en el que el sistema en su conjunto es el que desliza sobre dichos elementos
(7y 7) (alabeo).

Una primera posible disposicion de los diferentes sensores necesarios para la
mediciéon de los grados de libertad, correspondientes a dos rotaciones del sistema
(cabeceo y alabeo), es aquella en donde los sensores se localizan en los elementos
doblemente ranurados (3 y 4) y los patrones estructurados en los elementos circulares
(5 y 7). La medicién puede realizarse con sensores épticos, como por ejemplo un
encoder reflectivo AEDR-8300 y patrones estructurados, como por ejemplo una serie
de franjas blancas y negras a lo largo del perimetro del elemento circular.

Otra posible disposicién de los diferentes sensores necesarios para la medicién de los
grados de libertad, correspondientes a dos rotaciones del sistema (cabeceo y alabeo),
es aquella en donde los sensores se localizan en los elementos circulares (5y 7) y los
elementos activadores en los elementos doblemente ranurados (3 y 4). La medicion
puede realizarse con sensores de proximidad, como por ejemplo uno o varios
sensores de efecto Hall SS449A colocados en el elemento circular y siendo el

elemento activador por ejemplo un componente magnetizado tipo iman.

Al igual que ocurre con el elemento pivote (1), el elemento de cierre (2) puede estar
realizado de diferentes maneras, una de ellas ilustrada en la figura 3, donde la
medicion de la separacion entre las partes del instrumental quirdrgico se realiza
mediante un sensor de proximidad (11), como por ejemplo un sensor de efecto Hall
SS449A. Este sensor de efecto Hall se encuentra localizado en una parte del mango
de la pinza y en la parte contraria se encuentra el elemento activador (10) del sensor,
formado por ejemplo por un iman permanente; de forma, que al variar la distancia
entre las partes del mango de la pinza, se provoca una variacion del campo magnético

que sera traducida a una separacion entre las partes del mango del instrumental.

Otra posible realizacion del elemento de cierre (2) se muestra en la figura 4, donde la
medicién de la separacion entre las partes del mango del instrumental quirdrgico se
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realiza mediante la interaccion de un sensor de fuerza (12), como por ejemplo un
sensor de fuerza de tipo resistivo y de un elemento deformable (13), como por ejemplo
un muelle o resorte. Tanto el sensor de fuerza como el elemento deformable se
disponen en una parte del mango, estando el elemento deformable colocado en
contacto directo con el sensor. Al manipular el mango de la pinza una parte del mango
entrara en contacto con el elemento deformable y provocara una variacién en la sefial
detectada por el sensor de fuerza, obteniendo de dicha variacién de sefal la
separacion entre las partes del mango del instrumental.

Todos los datos obtenidos de los diferentes sensores se recogen y procesan en un
procesador externo a los elementos de pivote (1) y cierre (2). Mediante el procesado
de los datos se obtienen métricas especificas que informan acerca del movimiento y la

manipulacién del instrumental quirtirgico medido.
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REIVINDICACIONES

Sistema de seguimiento de instrumental quirdrgico que comprende:
al menos un elemento de pivote (1);
al menos un elemento de cierre (2); y
los medios para determinar el movimiento y la manipulacion del instrumental

quirdrgico.

2. El sistema de seguimiento segun la reivindicacion 1, caracterizado porque el

elemento de pivote (1) comprende:
uno o mas elementos doblemente ranurados (3, 3, 4, 4');
uno o mas elementos circulares (5, 6, 7);
una guia pasante (8) en al menos un elemento circular;
de tal forma que un elemento doblemente ranurado (3, 3’, 4, 4’) y un elemento
circular (5, 6, 7) pueden deslizarse entre si describiendo una rotacién y
la guia pasante (8) permite el alojamiento y el movimiento del instrumental
quirurgico.
El sistema de seguimiento segun la reivindicaciéon 2, caracterizado porque el
elemento doblemente ranurado (3,3',4,4’) presenta al menos dos ranuras en caras
opuestas dispuestas perpendicularmente.
El sistema de seguimiento segun la reivindicacion 2, caracterizado porque los
elementos doblemente ranurados (3,3',4,4’) se fijan al elemento circular (6)
formando ejes de giro perpendiculares.

. El sistema de seguimiento segun la reivindicacion 2, caracterizado porque los

elementos circulares (7,7') se fijan a un elemento externo.

El sistema de seguimiento segun la reivindicacién 2, caracterizado porque un
elemento doblemente ranurado (3, 3',4 ,4') comprende uno 0 mas sensores que
determinan el movimiento entre un elemento circular y dicho elemento doblemente
ranurado.

El sistema de seguimiento segun la reivindicacién 2, caracterizado porque una de
las caras del elemento circular (5, 6, 7) comprende al menos una perforacion, de
tal forma que la variaciéon de sefial provocada por dicha o dichas perforaciones en
un sensor colocado en el elemento doblemente ranurado (3, 3',4 ,4’) determina el
movimiento entre dicho elemento doblemente ranurado y dicho elemento circular.
El sistema de seguimiento segun la reivindicacion 2, caracterizado porque una de
las caras del elemento circular (5, 6, 7) comprende al menos una muesca, de tal
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forma que la variacion de sefial provocada por dicha o dichas muescas en un
sensor colocado en el elemento doblemente ranurado (3, 3’4 ,4’) determina el
movimiento entre dicho elemento doblemente ranurado y dicho elemento circular.
El sistema de seguimiento segun la reivindicacioén 2, caracterizado porque una de
las caras del elemento circular (5, 6, 7) comprende al menos un patrén
estructurado, de tal forma que la variacién de sefial provocada por dicho o dichos
patrones en un sensor colocado en el elemento doblemente ranurado (3, 3'4 4"
determina el movimiento entre dicho elemento doblemente ranurado y dicho
elemento circular.
El sistema de seguimiento segun la reivindicaciéon 2, caracterizado porque un
elemento circular (5, 6, 7) comprende uno o mas sensores que determinan el
movimiento entre un elemento doblemente ranurado y dicho elemento circular.
El sistema de seguimiento segun la reivindicacién 2, caracterizado porque el
elemento doblemente ranurado (3, 3,4 ,4’) comprende al menos un elemento
activador, de tal forma que la variacion de sefal provocada por el elemento
activador en el sensor colocado en el elemento circular (5, 6, 7) determina el
movimiento entre dicho elemento circular y dicho elemento doblemente ranurado.
El sistema de seguimiento segun la reivindicacién 2, caracterizado porque la guia
pasante (8) comprende uno o mas sensores (9) fijados a dicha guia para
determinar el movimiento del instrumental en el interior de la guia.
El sistema de seguimiento segun la reivindicaciéon 1, caracterizado porque el
elemento de cierre (2) comprende: al menos un sensor para determinar la
separacion entre las partes del mango del instrumental,
El sistema de seguimiento segun la reivindicacion 13, caracterizado porque el
elemento de cierre (2) comprende:

al menos un sensor de proximidad (11); y

al menos un elemento activador (10);

de tal forma que la variacién de sefal provocada por el elemento activador en

el sensor de proximidad determina la separacion.
El sistema de seguimiento segun la reivindicacion 13, caracterizado porque el
elemento de cierre (2) comprende:

al menos un sensor de fuerza (12); y

al menos un actuador deformable (13);

de tal forma que la variaciéon de sefial provocada por el contacto entre actuador

y sensor determina la separacion.
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Fig 2
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Fig 4
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La solicitud se refiere a un sistema de seguimiento utilizado para la obtencion de datos sobre los movimientos de un
determinado objeto que posteriormente podran ser procesados, pudiendo obtener parametros de interés como la posicion,
angulos, velocidades y aceleraciones entre otros; particularmente un sistema de seguimiento de instrumental quirdrgico
utilizado en cirugia, en concreto en cirugias minimamente invasivas, que tiene su aplicacién en el ambito de la simulacién o
entrenamiento de destrezas quirldrgicas, y en el que los datos obtenidos de los diferentes sensores se recogen y procesan
en un procesador externo para obtener métricas especificas que informan acerca del movimiento y la manipulacion del
instrumental quirdrgico (pagina 2, lineas 2-3, 27-30, pagina 5, lineas 33-35, pagina 8, lineas 10-13).

La solicitud indica que, en la actualidad, un método de entrenamiento de destrezas quirliirgicas se basa en el uso de
simuladores. En relacion a estos simuladores, se sefiala que algunos de estos “utilizan diferentes sensores Opticos y
mecanicos para obtener la posicion de la punta del instrumental en tiempo real,...cuando este instrumental, simulado o
real, es insertado en un trocar acoplado a un sistema de suspension Cardan (Gimbal)” (pagina 2, lineas 14-20). También se
identifica como antecedente del estado de la técnica otro simulador que permite “conocer si la pinza esta abierta o
cerrada”, siendo este un dato necesario sobre la manipulacién del instrumental (pagina 2, lineas 20-21).

Aunque la solicitud no establece con claridad cual es el problema que pretende afrontar, del estado de la técnica identificado
podria interpretarse que los simuladores conocidos no permiten obtener al mismo tiempo la posicion de la punta del
instrumental en tiempo real y determinar si la pinza esté abierta o cerrada.

Por ello, la solicitud propone como objetivo un sistema de seguimiento que “esta compuesto por un elemento de pivote por
donde se inserta el instrumental quirdrgico y un elemento de cierre colocado en el mango del instrumental, con los medios
necesarios para determinar el movimiento del instrumental a través del centro de pivote y la manipulacién de dicho
instrumental” (pagina 3, lineas 3-7), permitiendo “medir otro grado de libertad adicional, la separacion entre una o varias
partes del mango del instrumental” (pagina 5, lineas 1-2).

El objeto de la invencion se define en la reivindicacion principal de una manera muy amplia y genérica. Se considera que
el objeto técnico que se desprende de la primera reivindicacion carece de novedad por estar comprendido en el estado de
la técnica, ya que el documento DO1 citado en el Informe (IET) y considerado el estado de la técnica méas cercano, anticipa
las caracteristicas del objeto que se deriva de esa reivindicacion. En ese documento (las siguientes referencias entre
paréntesis se aplican al mismo) se da a conocer un dispositivo robotico para uso en el entrenamiento quirdrgico, que
anticipa un:

- Sistema de seguimiento de instrumental quirdrgico (resumen, columna 4, linea 11, columna 6, lineas 9-10) que
comprende:
¢ al menos un elemento de pivote (326, figuras 3a-3b);
¢ al menos un elemento de cierre (304, figuras 3a-3b, 4b);
¢ y los medios para determinar el movimiento (columna 2, lineas 54-64, columna 7, lineas 1-5, 41-44, columna
10, lineas 56-67, por ejemplo) y la manipulacion del instrumental quirtrgico (columna 2, linea 65-columna 3,
linea 2, columna 7, lineas 20-23, 27-29, 54-57, por ejemplo).

De este modo, el documento D01 contiene todas las caracteristicas técnicas de la reivindicacién primera, por lo que
esta no es nueva, y por lo tanto no cumple los requerimientos del articulo 6.1 de la Ley de Patentes (LP 11/1986).

Aunqgue se ha escogido el documento D01 para el andlisis, se considera que el objeto de la reivindicacion primera también
careceria de novedad a la vista de cualquiera de los documentos D02-D04 citados en el IET, ya que en los mismos se
anticipa un sistema de seguimiento de instrumental quirdrgico con las caracteristicas de la reivindicacion primera de la
solicitud, esto es, que incluyen un elemento de pivote y un elemento de cierre y los medios para determinar el movimiento
(del instrumental a través del centro de pivote) y la manipulacion (conocer si la pinza esta abierta o cerrada) del instrumental
quirdrgico (columna 10, lineas 30-36 en D02, columna 6, lineas 5-20 en D03, parrafo 106 en D04).
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Las reivindicaciones dependientes 2 a 15 afiaden unas caracteristicas opcionales del sistema de seguimiento que, por no
estar incluidas en la primera, deberian ser consideradas no esenciales y dan lugar a modos particulares de realizacion de la
misma. Se estima que estas reivindicaciones, en combinacion con la reivindicacion primera de la que dependen, carecen de
novedad o actividad inventiva, ya que o bien son anticipadas en DOl o se derivan de una manera evidente del mismo,
teniendo en consideracion el estado de la técnica conocido.

Reivindicaciéon segunda: se considera que carece de novedad ya que en DO1 se anticipan sus caracteristicas, igualmente
definidas de una manera genérica. En el documento D01, el sistema de seguimiento también incorpora un elemento de pivote
(326) que comprende:

- uno o mas elementos doblemente ranurados (338);

- uno o mas elementos circulares (328, 330);

- unaguia pasante (338) en al menos un elemento circular;

- de tal forma que un elemento doblemente ranurado (338) y un elemento circular (328, 330) pueden deslizarse entre si
describiendo una rotacién y la guia pasante (338) permite el alojamiento y el movimiento del instrumental quirargico
(columna 8, linea 50-columna 9, linea 36, figuras 3a-3b, 5).

Reivindicacion tercera: se considera que carece de actividad inventiva ya que el elemento doblemente ranurado (338) de
D01 parece una solucién equivalente a la propuesta en la solicitud y consigue los mismos efectos, y de la definicion dada en
la reivindicacion tercera parece que D01 anticiparia al menos que el “elemento doblemente ranurado (338) presenta al menos
dos ranuras dispuestas perpendicularmente” (figuras 3a-3b). Una de ellas guiaria el movimiento del elemento circular (328) y
la otra el del elemento circular (330). Aunque no parecen disponerse exactamente en caras opuestas del elemento
doblemente ranurado, sino en el interior del mismo, se considera que un experto en la materia conocedor de D01 podria
alcanzar una solucién equivalente como la propuesta en esta reivindicacién sin un esfuerzo inventivo.

Reivindicacion cuarta: se considera igualmente que carece de actividad inventiva ya que de la definicion dada en la
reivindicacion cuarta parece que DO1 anticiparia al menos que el “el elemento doblemente ranurado (338) se fija a los
elementos circulares (328, 330) formando ejes de giro perpendiculares”. DO1 consigue su funcién con un Unico elemento
doblemente ranurado que se fija a los elementos circulares, en lugar de varios elementos doblemente ranurados como en la
solicitud, que comparten su fijacion de forma comin a uno de los elementos circulares. De nuevo es una solucién que se
considera equivalente y da lugar al mismo efecto, esto es, formar ejes de giro perpendiculares, por lo que se considera al
alcance de un experto en la materia.

Reivindicacidon quinta: se considera que carece de novedad al depender de la segunda, ya que en D01 se anticipan sus
caracteristicas. En el documento D01 “los elementos circulares (328, 330) se fijan a un elemento externo” (columna 8, lineas
59-62, figura 3a).

Las reivindicaciones dependientes 6 a 12 se refieren a una serie de posibilidades alternativas relativas a los sensores, que
son los medios para determinar el movimiento del instrumental quirdrgico, en cuanto a su disposicion (elemento en el que se
incorporan) o el tipo de sensor. Todas estas diversas posibilidades se describen en la solicitud como posibles disposiciones
(de lugar) y modificaciones o configuraciones necesarias segun el tipo de sensor (pagina 4, lineas 1-27, pagina 7, lineas 8-
22). No parece que estas caracteristicas de las reivindicaciones 6 a 12, que dan lugar a seis modos de realizacion
alternativos, tengan una influencia sustancial con relacién al objeto esencial de la invencion. El hecho de que se den tantas
posibles alternativas y que se indique en la descripcién que segun el tipo de sensor serdn necesarias 0 no determinadas
modificaciones, corrobora que estas alternativas pueden ser consideradas al alcance de un experto en la materia dentro de
su labor rutinaria sin necesidad de aplicar actividad inventiva. En el propio documento DO1 se indican varios tipos de
sensores que se citan, de forma no limitativa (columna 7, lineas 41-44). En el documento D02 se divulgan diferentes tipos de
sensores, del tipo de los propuestos en alguna de estas reivindicaciones (columna 10, lineas 4-29, columna 10, linea 44-
columna 11, linea 37), lo que apoya la consideracion de la falta de actividad inventiva de estas reivindicaciones.

Reivindicacion decimotercera: carece de novedad al depender de la primera, ya que en D01 se anticipa que “el elemento
de cierre (304) comprende al menos un sensor (324) para determinar la separacion entre las partes del mango del
instrumental” (columna 7, lineas 20-23, figuras 3a, 4b).

El objeto de esta reivindicacién también careceria de novedad a la vista de cualquiera de los documentos D02-D04 citados en
el IET, ya que en los mismos se anticipa un sistema de seguimiento de instrumental quirdrgico con las caracteristicas de la
reivindicacion decimotercera de la solicitud

Por dltimo, las reivindicaciones dependientes 14 y 15, dependientes decimotercera, se refieren de nuevo a dos
posibilidades alternativas relativas a los sensores dispuestos en el elemento de cierre. Se consideran carentes de actividad
inventiva siguiendo las argumentaciones dadas en relacion a las reivindicaciones 6 a 12. Estas alternativas pueden ser
consideradas al alcance de un experto en la materia dentro de su labor rutinaria sin necesidad de aplicar actividad inventiva.
En el documento D03 se divulgan diferentes tipos de sensores propuestos para determinar la separacion entre las partes del
mango del instrumental (columna 6, lineas 5-19), lo que apoya la consideracion de la falta de actividad inventiva de estas
reivindicaciones.
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