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DESCRIPCION
Adaptador para instrumento quirdrgico para convertir una entrada rotatoria en una salida lineal
Antecedentes

1. Campo técnico

La presente descripcion se relaciona con instrumentos quirdrgicos y, mas especificamente, con un adaptador para
convertir una entrada rotatoria desde un mango de un instrumento quirdrgico en una salida lineal para una
herramienta.

2. Discusion de la técnica relacionada

Como contindan incrementandose los costes médicos y hospitalarios, los cirujanos estan constantemente
esforzandose para desarrollar técnicas quirirgicas avanzadas. Los avances en el campo quirdrgico se relacionan a
menudo con el desarrollo de técnicas operativas las cuales implican procedimientos quirdrgicos menos invasivos los
cuales reducen el trauma global al paciente. De esta manera, la duracidon de las estancias en el hospital y asi, los
costes médicos, pueden reducirse significativamente.

Uno de los verdaderos grandes avances para reducir la invasividad de los procedimientos quirtrgicos es la cirugia
endoscopica. La cirugia endoscopica implica ejecutar procedimientos quirdrgicos a través de pequefias incisiones
formadas en las paredes corporales. Hay muchos procedimientos endoscopicos comunes, que incluyen artroscopia,
laparoscopia (pelviscopia), gastroenteroscopia y laringo-broncoscopia, s6lo para nombrar unos pocos. Tipicamente,
se utilizan trocares para crear incisiones a través de las cuales se ejecuta la cirugia endoscépica. Los tubos de
trocar o dispositivos de canula pueden ser extendidos a través de las incisiones para proporcionar acceso para los
instrumentos quirdrgicos endoscopicos. Una camara o endoscopio pueden insertarse a través de un tubo de trocar
para permitir la inspeccion y la ampliacion visual de la cavidad corporal. El cirujano puede, entonces, ejecutar
procedimientos diagndsticos y terapéuticos en el sitio quirdrgico con la ayuda de instrumental especializado, tal
como, foérceps, tijeras, aplicadores y otros similares los cuales estan disefiados para entrar a través de canulas
adicionales.

En muchos procedimientos quirirgicos, es necesario, a menudo, suturar o6rganos del cuerpo o tejidos.
Tradicionalmente, la sutura se lleva a cabo usando manualmente una aguja unida a un material de sutura. Este
procedimiento requiere acceso abierto al tejido a ser suturado. Con el advenimiento de procedimientos quirirgicos
endoscépicos, se han desarrollado instrumentos de sutura endoscopica. El desarrollo de los instrumentos de sutura
endoscoépica es especialmente desafiante debido a las pequefias aberturas a través de las cuales debe llevarse a
cabo la sutura de los érganos del cuerpo o tejidos.

Varios fabricantes de dispositivos quirdrgicos han desarrollado lineas de productos con sistemas de accionamiento
con motor patentados para operar y/o manipular dispositivos quirdrgicos. En muchos casos, los dispositivos
quirdrgicos incluyen un conjunto de mango motorizado, el cual es reutilizable, y una unidad de carga desechable o
similar que se conecta selectivamente al conjunto de mango motorizado antes de su uso y, luego, se desconecta de
la unidad de carga a continuacién del uso con el fin de ser desechada o, en algunos casos, esterilizada para su
reutilizacion.

El documento de patente europea EP 2 329 773 divulga conjuntos de adaptador previstos para interconectar
selectivamente un Util de extremo quirdrgico que esta configurado para ejecutar al menos un par de funciones y un
dispositivo quirdrgico que esta configurado para actuar el util de extremo, en el que el util de extremo incluye un
primer miembro de accionamiento que se puede trasladar axialmente y un segundo miembro de accionamiento que
se puede trasladar axialmente, y en el que el dispositivo quirirgico incluye un primer arbol de accionamiento
rotatorio y un segundo arbol de accionamiento rotatorio.

Las unidades de carga para ejecutar procedimientos de sutura, procedimientos de anastomosis endo-
gastrointestinal, procedimientos de anastomosis término-terminal y procedimientos de anastomosis transversal,
requieren tipicamente un actuador accionado linealmente para actuar la unidad de carga. De por si, estas unidades
de carga no son compatibles con dispositivos quirdrgicos y/o conjuntos de mango que tengan un actuador accionado
rotativamente.

Con el fin de hacer compatibles las unidades de carga accionadas linealmente con dispositivos quirrgicos o
conjuntos de mango motorizado que proporcionan un actuador accionado rotativamente, existe una necesidad de
adaptadores o conjuntos de adaptador para hacer de interfaz entre e interconectar las unidades de carga
accionadas linealmente con las dispositivos quirirgicos o conjuntos de mango accionados rotativamente.

Resumen

En un aspecto de la presente descripcion, un adaptador para un instrumento quirdrgico motorizado incluye una
envolvente, un tambor de leva, un primer accionador lineal y un segundo accionador lineal. El tambor de leva define
un eje longitudinal y se puede trasladar entre posiciones retraida y avanzada con respecto a la envolvente. El tambor
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de leva esta soportado para su rotacion alrededor del eje longitudinal y define primera y segunda ranuras de leva
radiales alrededor de una superficie externa del mismo. La primera ranura de leva define un primer perfil y la
segunda ranura de leva define un segundo perfil. El primer accionador lineal incluye un primer seguidor de leva
dispuesto en la primera ranura de leva. El primer accionador lineal esta soportado para su movimiento entre
posiciones avanzada y retraida con respecto a la rotacion del tambor de leva a lo largo de un eje paralelo al eje
longitudinal en respuesta a la rotacion del tambor de leva alrededor del eje longitudinal. El segundo accionador lineal
incluye un segundo seguidor de leva dispuesto en la segunda ranura de leva. El segundo actuador lineal esta
soportado para su movimiento entre posiciones avanzada y retraida con respecto al tambor de leva a lo largo de un
eje paralelo al eje longitudinal en respuesta a la rotacion del tambor de leva alrededor del eje longitudinal.

En aspectos, el adaptador incluye un tornillo de avance que se puede rotar alrededor del eje longitudinal. El tornillo
de avance puede ser recibido dentro de un paso de tornillo de avance definido por el tambor de leva. La rotacién del
tambor de leva puede efectuar la traslacion longitudinal del tambor de leva y los primer y segundo accionadores
lineales a lo largo del eje longitudinal.

En algunos aspectos, la segunda ranura de leva esta situada distal a la primera ranura de leva.

En ciertos aspectos, el adaptador incluye un engranaje del tambor de leva que esta acoplado al tambor de leva. La
rotacion del engranaje del tambor de leva puede efectuar la rotacion del tambor de leva. En realizaciones, el
adaptador incluye un engranaje intermedio y un arbol de entrada al tambor de leva dispuestos alrededor de ejes que
son paralelos al eje longitudinal. El arbol de entrada al tambor de leva puede estar engranado con el engranaje
intermedio y el engranaje intermedio puede estar engranado con el engranaje del tambor de leva de tal manera que
la rotacion del arbol de entrada al tambor de leva efectua la rotacion del tambor de leva. El engranaje intermedio
puede estar en engrane continuo con el arbol de entrada al tambor de leva y el engranaje de tambor de leva cuando
el tambor de leva se traslada longitudinalmente entre las posiciones retraida y avanzada.

En aspectos particulares, los primer y segundo accionadores lineales definen un primer par de accionadores
lineales. Ademas, cuando el tambor de leva es rotado, los primer y segundo perfiles de las primera y segunda
ranuras de leva trasladan el primer par de accionadores lineales a través de un ciclo que tiene cuatro fases de
movimiento. En la primera fase de movimiento, los primer y segundo accionadores lineales pueden avanzar
longitudinalmente con respecto a la envolvente. En la segunda fase de movimiento, el primer accionador lineal
puede estar fijado longitudinalmente con respecto a la envolvente y el segundo accionador lineal puede avanzar
longitudinalmente con respecto a la envolvente. En una tercera fase de movimiento, el primer accionador lineal
puede estar fijado longitudinalmente y el segundo accionador lineal puede retroceder con respecto a la envolvente.
En una cuarta fase de movimiento, los primer y segundo accionadores lineales pueden, ambos, estar fijados
longitudinalmente con respecto a la envolvente.

En aspectos, el adaptador incluye un segundo par de accionadores lineales que tiene un tercer actuador lineal y un
cuarto accionador lineal. El tercer actuador lineal puede incluir un tercer seguidor de leva dispuesto en la primera
ranura de leva. El tercer actuador lineal puede estar soportado para su movimiento entre posiciones avanzada y
retraida con respecto al tambor de leva a lo largo de un eje paralelo al eje longitudinal en respuesta a la rotacion del
tambor de leva alrededor del eje longitudinal. El cuarto actuador lineal puede incluir un cuarto seguidor de leva
dispuesto en la segunda ranura de leva. El cuarto actuador lineal puede estar soportado para su movimiento entre
posiciones avanzada y retraida con respecto al tambor de leva a lo largo de un eje paralelo al eje longitudinal en
respuesta a la rotacion del tambor de leva alrededor del eje longitudinal. Cuando se rota el tambor de leva, los
primer y segundo perfiles de las primera y segunda ranuras de leva pueden trasladar el segundo par de actuadores
lineales a través del ciclo. El tercer actuador lineal puede estar situado alrededor del tambor de leva en relacién
opuesta al primer actuador lineal y el cuarto actuador lineal puede estar situado alrededor del tambor de leva en
relacion opuesta al segundo actuador lineal. En realizaciones, los primer, segundo, tercer y cuarto seguidores de
leva estan situados en las primera y segunda ranuras de leva de tal manera que, cuando el primer par de actuadores
lineales comienzan la primera fase de movimiento, el segundo par de actuadores lineales esta en la cuarta fase de
movimiento. En otras realizaciones, los primer, segundo, tercer y cuarto seguidores de leva estan situados en la
primera y segunda ranuras de leva de tal manera que, cuando el primer par de actuadores lineales comienza la
tercera fase de movimiento, el segundo par de actuadores lineales comienza la primera fase de movimiento.

En algunos aspectos, el adaptador incluye un conjunto de articulaciéon que tiene un arbol de articulacién, un tambor
de articulacion, una leva de articulacion y un brazo de articulacion. El arbol de articulacion puede extenderse a lo
largo de un eje paralelo al eje longitudinal y puede estar acoplado con el tambor de articulacion para efectuar la
rotacion del tambor de articulacion cuando es rotado el arbol de articulaciéon. La leva de articulacion puede estar
dispuesta dentro del tambor de articulacion. La leva de articulacion y el tambor de articulacion pueden estar fijados
radialmente una con respecto al otro. La leva de articulacion puede definir una superficie de leva proximal y el
tambor de articulacion puede definir una superficie de leva distal. Las superficies de leva proximal y distal pueden
ser superficies helicoidales. El brazo de articulacion puede incluir un seguidor de leva de articulacién que esta
dispuesto entre las superficies de leva proximal y distal. El seguidor de leva de articulacién puede trasladarse
longitudinalmente entre una primera posicion articulada, una posicién recta y una segunda posiciéon articulada
cuando el tambor de articulacion y la leva de articulacion son rotados alrededor del eje longitudinal. La configuracion
recta del brazo de articulacion puede estar alrededor de la mitad del camino entre las primera y segunda posiciones
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articuladas del brazo de articulacion.

En algunos aspectos de la presente descripcion, un instrumento quirdrgico motorizado incluye un mango, un
adaptador y una unidad de carga. El mango incluye un receptor. El adaptador puede ser cualquiera de los
adaptadores detallados en esta memoria e incluye una envolvente, un interfaz de mango, un tambor de leva, un
primer par de actuadores lineales, un segundo par de actuadores lineales y un mecanismo de bloqueo. La
envolvente tiene porciones de extremo proximal y distal. La interfaz de mango esta dispuesta en la porcion de
extremo proximal del adaptador y esta acoplada de manera liberable al receptor del mango. El mecanismo de
bloqueo esta situado adyacente a la porcién de extremo distal de la envolvente. El mecanismo de bloqueo incluye un
conmutador de liberacion y una barra de bloqueo que estan asociados funcionalmente uno con la otra. El
mecanismo de bloqueo tiene una configuraciéon bloqueada y una configuracion desbloqueada. La unidad de carga
incluye un conjunto de conector que esta fijado de manera liberable dentro del mecanismo de bloqueo del adaptador
cuando el mecanismo de bloqueo esta en la configuracion bloqueada.

En aspectos, la interfaz de mango incluye un arbol de entrada al tambor de leva que esta asociado funcionalmente
con el tambor de leva para rotar el tambor de leva alrededor del eje longitudinal.

En algunos aspectos, el adaptador incluye una tapa distal y un conjunto de articulacion dispuesto sustancialmente
dentro de la tapa distal. La tapa distal puede estar dispuesta sobre la porcion de extremo distal de la envolvente y
puede incluir un arbol de articulacion, un tambor de articulacion, una leva de articulacion y un brazo de articulacion.
El arbol de articulacion puede extenderse a lo largo de un eje paralelo al eje longitudinal y puede estar acoplado con
el tambor de articulacién para efectuar la rotacion del tambor de articulacién cuando el arbol de articulacion es
rotado. La leva de articulacion puede estar dispuesta dentro de y fijada radialmente con respecto al tambor de
articulacion. La leva de articulacion puede definir una superficie de leva proximal y el tambor de articulacion puede
definir una superficie de leva distal. El brazo de articulacion puede incluir un seguidor de leva de articulacion que
esta situado entre las superficies de leva proximal y distal. Cuando el tambor de articulacion y la leva de articulacion
son rotados alrededor del eje longitudinal, las superficies de leva proximal y distal pueden atrapar el seguidor de leva
de articulacion para trasladar longitudinalmente el brazo de articulacion entre una primera posicion articulada, una
posicion recta y una segunda posicion articulada. En realizaciones, el mecanismo de bloqueo incluye un brazo de
bloqueo que esta asociado funcionalmente con la barra de bloqueo y el tambor de articulacion puede definir una
ranura de bloqueo de la articulacion. Cuando el conjunto de articulaciéon esta en la posicion recta, la ranura de
enclavamiento de la articulacién puede estar alineada con el brazo de bloqueo para recibir el brazo de bloqueo.
Cuando el conjunto de articulacién esta en una posicién articulada, la ranura de enclavamiento de la articulacion
puede estar desviada del brazo de bloqueo para impedir que el mecanismo de bloqueo se traslade hasta la
configuracion desbloqueada.

En aspectos particulares, la porcion de extremo distal de la envolvente define una abertura de bloqueo y una ranura
de bloqueo y la unidad de carga incluye una patilla de guia. Recibiendo la ranura de bloqueo la patilla de guia para
alinear la unidad de carga con el adaptador. La porcion de extremo distal de la envolvente puede definir un
inmovilizador de patilla en comunicacién con la ranura de bloqueo y desviado radialmente de la ranura de bloqueo.
Cuando la patilla de guia es capturada en el inmovilizador de patilla, la unidad de carga puede ser fijada al
adaptador. La barra de bloqueo puede estar dispuesta dentro de la ranura de bloqueo. En la configuracion
bloqueada del mecanismo de bloqueo, la barra de bloqueo puede extenderse pasado el inmovilizador de patilla para
capturar la patilla de guia en el inmovilizador de patilla. En la configuracion desbloqueada del mecanismo de
blogueo, la barra de bloqueo puede estar retraida a una posicién proximal al inmovilizador de patilla para permitir
que la patilla de guia rote fuera del inmovilizador de patilla.

Ademas, hasta el punto que sea coherente, cualquiera de los aspectos descritos en esta memoria puede usarse en
conjunto con cualquiera o todos los otros aspectos descritos en esta memoria.

Breve descripcion de los dibujos

Varios aspectos de la presente descripcion se describen en adelante en esta memoria con referencia a los dibujos,
en los que:

la figura 1 es una vista en perspectiva desde detras de una realizacion de un instrumento quirirgico de
acuerdo con la presente descripcion que incluye un mango, un adaptador para sutura y una herramienta
para sutura;

la figura 2 es una vista en perspectiva desde detras del instrumento quirdrgico de la figura 1 con las partes
separadas;

la figura 3 es una vista a escala aumentada de la zona de detalle indicada de la figura 2;
la figura 4 es una vista en despiece ordenado del adaptador para sutura de la figura 2;
la figura 5 es una vista a escala aumentada del conjunto de tambor de leva de la figura 4;

la figura 6 es una vista en perspectiva del conjunto de tambor de leva y el arbol de entrada al tambor de
4
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leva de la figura 4 acoplados en una posicién completamente retraida;

la figura 7 es una vista en perspectiva del conjunto de tambor de leva y el arbol de entrada al tambor de
leva de la figura 4 acoplados en una posicién completamente extendida;

la figura 8 es una vista en seccion transversal dada segun la linea de seccién 8-8 de la figura 2;
la figura 9 es una vista en seccion transversal dada segun la linea de seccién 9-9 de la figura 8;
la figura 10 es una vista en seccion transversal dada segun la linea de seccion 10-10 de la figura 9;
la figura 11 es una vista en seccion transversal dada segun la linea de seccion 11-11 de la figura 9;
la figura 12 es una vista en seccion transversal dada segun la linea de seccion 12-12 de la figura 9;
la figura 13 es una vista en seccion transversal dada segun la linea de seccion 13-13 de la figura 9;

la figura 14 es una vista en perspectiva frontal del conjunto de articulaciéon de la figura 4 con las partes
separadas;

la figura 15 es una vista en perspectiva desde detras del conjunto de articulacion de la figura 4;

la figura 16 es una vista en perspectiva del instrumento quirdrgico de la figura 1 con la herramienta para
sutura separada del adaptador para sutura;

la figura 17 es un vista a escala aumentada de la zona de detalle indicada de la figura 16;
la figura 18 es una vista con arrancamiento del adaptador para sutura;
la figura 19 es una vista en seccion transversal dada segun la linea de seccion 19-19 de la figura 17;

la figura 20 es una vista en perspectiva frontal de la porcion de extremo distal del adaptador para sutura de
la figura 17 con la tapa distal quitada;

la figura 21 es una vista en perspectiva frontal del extremo distal del adaptador para sutura de la figura 20
con el tambor de articulaciéon quitado;

la figura 22 es una vista en perspectiva frontal del extremo distal del adaptador para sutura de la figura 21
con la leva de articulacién quitada;

la figura 23 es una vista en perspectiva frontal del extremo distal del adaptador para sutura de la figura 22;

las figuras 24-26 son una progresion de vistas en perspectiva frontal de la herramienta para sutura de la
figura 16 siendo fijada al adaptador para sutura de la figura 23;

la figura 27 es una vista con arrancamiento del adaptador para sutura y de la herramienta para sutura de la
figura 24;y

la figura 28 es una vista con arrancamiento del adaptador para sutura y de la herramienta para sutura de la
figura 25.

Descripcion detallada

Realizaciones de la presente descripcion se describen ahora en detalle con referencia a los dibujos en los cuales
numeros de referencia iguales designan elementos idénticos o correspondientes en cada una de las varias vistas.
Segun se usa en esta memoria, el término “clinico” hace referencia a un médico, una enfermera, o cualquier otro
cuidador y puede incluir personal se apoyo. A través de toda esta descripcion, el término “proximal” hace referencia
a la porcion del dispositivo o componente del mismo que esta mas cerca del clinico y el término “distal” hace
referencia a la porcion del dispositivo o componente del mismo que esta mas lejos del clinico.

Haciendo referencia ahora a las figuras 1y 2, se proporciona un ejemplo de realizacion de un instrumento quirrgico
10 de acuerdo con la presente descripcion que incluye un mango 20, un adaptador 30 y una herramienta para sutura
40. El instrumento quirdrgico 10 esta configurado para capturar tejido dentro de la herramienta para sutura 40, crear
suturas a través del tejido capturado con suturas dispuestas dentro de la herramienta para sutura 40 y cortar el tejido
capturado dentro de la herramienta para sutura 40. Un ejemplo de realizacién de una herramienta para sutura de
este tipo se divulga en el documento de solicitud de patente de EE.UU. nimero de serie US14/507,900 poseida en
comun y en tramitacion.

El mango 20 es un mango motorizado y puede incluir uno o mas arboles de accionamiento (no mostrados) que rotan
independientemente unos de otros. El mango 20 incluye una interfaz de control 22 y un receptor 24. La interfaz de
control 22 incluye uno o mas control(es) asociado(s) con arboles de accionamiento rotatorios (no mostrados) dentro
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del mango 20 (por ejemplo, un botén actuador, un botén de rotacién, un botén de pinzado, un botén de sutura, etc.).
El receptor 24 esta soportado en el extremo distal del mango 20 e incluye un alojamiento configurado para recibir
una interfaz (por ejemplo, una interfaz de mango 50 (figura 2) del adaptador 30) de un adaptador o unidad de carga
(por ejemplo, un conector 44 de la unidad de carga 40). Un ejemplo ejemplar de tal mango motorizado se divulga en
el documento de solicitud de patente de EE.UU. nimero de serie 13/484.975 poseida en comun y en tramitacion
presentada el 31 de mayo de 2.012 y publicada como documento de patente de EE.UU. nimero 2012/0253329 el 4
de octubre de 2.012. También se contempla que el mango 20 pueda ser un mango accionado manualmente con uno
0 mas arboles de salida.

El adaptador 30 convierte el movimiento rotatorio de los arboles de accionamiento del mango 20 en movimiento
lineal de los actuadores lineales 65a-d (figura 5) para manipular la herramienta para sutura 40 segun se describe
mas abajo. La herramienta para sutura 40 incluye un conjunto de mordaza 41 que tiene primer y segundo miembros
de mordaza 43a, 43b para suturar y cortar tejido capturado en el mismo, y un conector 44 (figura 2) para fijar de
manera liberable la herramienta para sutura 40 al adaptador 30.

Con referencia a la figura 3, la interfaz de mango 50 del adaptador 30 incluye un arbol de entrada 52 al tambor de
leva, un arbol de entrada 54 al tornillo de avance, un arbol de entrada 56 de articulacion y una interfaz 58 soportada
dentro del cuerpo 50a. La interfaz 58 esta situada en el extremo proximal del adaptador 30. El cuerpo 50a de la
interfaz de mango 50 esta configurado para ser recibido dentro del alojamiento definido en un extremo distal del
receptor 24 del mango 20 (figura 2). Cada uno de los arboles de entrada 52, 54, 56 esta configurado para acoplarse
funcionalmente con un respectivo arbol de accionamiento (no mostrado) del mango 20 dentro del receptor 24 de tal
manera que la actuacién de los arboles de entrada puede ser controlada selectivamente a través de la operacion del
mango 20. La interfaz de mango 50 puede definir una o mas ranuras de interfaz 51 e incluir uno o mas salientes de
interfaz 53 que guian la interfaz de mango 50 hacia dentro del receptor 24 del mango 20 y aseguran que solo
adaptadores 30 compatibles se pueden conectar a mangos 20 particulares. Las ranuras de interfaz 51 y los salientes
de interfaz 53 pueden, también, alinear radialmente la interfaz de mango 50 con el mango 20 de tal manera que
cada uno de los arboles de entrada 52, 54, 56 se acople con un respectivo arbol de accionamiento del mango 20.

El conector 58 comunica con un receptor (no mostrado) del mango 20 para transmitir al mango 20 caracteristicas del
adaptador 30 y de la unidad de carga 40. Estas caracteristicas del adaptador 30 y de la unidad de carga 40 son
proporcionadas al controlador (no mostrado) del mango 20 de tal manera que el mango 20 puede ser operado
apropiadamente para controlar la unidad de carga 40. Las caracteristicas pueden incluir, pero no estan limitadas a,
el tipo de unidad de carga, el fabricante de la unidad de carga, el fabricante del adaptador 30, los nimeros de serie
de la unidad de carga o del adaptador 30, la fuerza de pinzado del conjunto de mordaza 41, el par motor requerido
aplicado a cada uno de los arboles de entrada 52, 54, 56, la velocidad requerida de cada uno de los arboles de
entrada 52, 54, 56 y el tipo de adaptador. El conector 58 puede, también, transmitir energia o sefiales de control
desde el mango 20 al adaptador 30. Segun se muestra, el conector 58 es un conector de contacto; no obstante,
también se contempla que el conector 58 pueda ser un conector sin contacto, por ejemplo, un conector que
transfiera energia o sefales de control inductivamente.

Haciendo referencia a la figura 4, el adaptador 30 incluye una envolvente externa 31, la interfaz de mango 50, un
conjunto de tambor de leva 60 y un conjunto de articulacion 70. Segun se ilustra, el cuerpo 50a de la interfaz de
mango 50 se extiende proximalmente desde un extremo proximal de la envolvente externa 31. El conjunto de
articulacion 70 incluye un tambor de articulacién 72, un tambor de articulaciéon 74 y un arbol de articulacion 76. El
conjunto de articulacion 70 esta situado adyacente a un extremo distal de la envolvente externa 31 dentro de una
tapa distal 36. La tapa distal 36 esta fijada a la superficie 37 del extremo distal de la envolvente externa 31 sobre una
porcién de extremo distal 38 de la envolvente externa 31. El conjunto de articulacion 70 esta dispuesto
sustancialmente entre la superficie de extremo distal 37 de la envolvente externa 31 y la tapa distal 36.

Con referencia a las figuras 5y 6, el conjunto de tambor de leva 60 incluye un engranaje de tambor de leva 61, un
tambor de leva 62, una pluralidad de actuadores lineales 65a-d y un engranaje intermedio 69. El engranaje de
tambor de leva 61 define una abertura 61a con acoplamiento de forma que casa con una superficie elevada 62a
formada en un extremo proximal del tambor de leva 62 para fijar rotativamente el engranaje de tambor de leva 61 al
tambor de leva 62. El tambor de leva 62 es cilindrico y define una ranura de leva 63 primera o proximal, una ranura
de leva 64 segunda o distal y un paso 62b de tornillo de avance roscado. Cada ranura de leva 63, 64 incluye un
canal dispuesto dentro de la superficie externa del tambor de leva 62 que esta configurado y dimensionado para
recibir un seguidor de leva 66 de uno de los actuadores lineales 65a-d para facilitar la traslacién longitudinal de los
actuadores lineales 65a-d segun se detalla mas abajo.

Cada actuador lineal 65a-d incluye una porcién proximal 66a y un brazo de accionamiento lineal 67. El brazo de
accionamiento lineal 67 tiene un extremo distal el cual soporta un gancho de acoplamiento 68. La porcidn proximal
66a soporta el seguidor de leva 66 y esta configurada para casar con actuadores lineales adyacentes 65a-d para
encerrar sustancialmente el tambor de leva 62 dentro de las porciones proximales 66a de los actuadores lineales
65a-d segun se muestra en la figura 6. La porcién proximal 66a de cada uno de los actuadores lineales 65a-d puede
incluir pestafas de acoplamiento 66b que se acoplan por deslizamiento con las pestafias de acoplamiento 66b de
los actuadores lineales 65a-d adyacentes para facilitar el movimiento lineal de los actuadores lineales 65a-d unos
con respecto a los otros a lo largo de un eje paralelo al eje longitudinal del adaptador 30.
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Como se detallé mas arriba, el seguidor de leva 66¢ sobresale de una superficie interna de la porcién proximal 66a
de cada uno de los actuadores lineales 65a-d y es recibido dentro de una de las ranuras de leva 63, 64 proximal o
distal. Los seguidores de leva 66¢c de actuadores lineales 65a-d adyacentes estan situados dentro de ranuras de
leva 63, 64 diferentes y los seguidores de leva 66¢ de actuadores lineales 65a-d opuestos estan situados dentro de
la misma ranura de leva 63, 64. Cuando es rotado el tambor de leva 62, cada seguidor de leva 66¢c se mueve dentro
de una respectiva ranura de leva 63, 64 para efectuar la traslacion longitudinal de uno respectivo de los actuadores
lineales 65a-d. Los brazos de accionamiento lineal 67 se extienden distalmente desde la porcién proximal 66a de
cada uno de los actuadores lineales 65a-d a lo largo de la superficie externa del tornillo de avance 55 (figura 6). El
gancho de acoplamiento 68 de cada uno de los actuadores lineales 65a-d esta situado y configurado para acoplarse
con una varilla de accionamiento de una unidad de carga (por ejemplo, una varilla de accionamiento 48 (figura 17)
de la herramienta para sutura 40) segun se detalla mas abajo.

Haciendo referencia también a la figura 7, el tambor de leva 62 esta soportado alrededor del tornillo de avance 55
para su rotacion y traslacion longitudinal. Mas especificamente, el tornillo de avance 55 esta dispuesto dentro del
paso 62b para el tornillo de avance del tambor de leva 62. Cuando el tornillo de avance 55 es rotado, el tambor de
leva 62 se traslada longitudinalmente entre una posicion completamente retraida (figura 6) y una posicion
completamente extendida (figura 7). Ademas, el tambor de leva 62 puede rotar por via de la rotacién del engranaje
de tambor de leva 61 para efectuar la traslacion longitudinal de los actuadores lineales 65a-d con respecto al tambor
de leva 62.

El engranaje intermedio 69 del conjunto de tambor de leva 60 incluye dientes 69a que se extienden a lo largo de una
longitud del mismo. Cuando el tambor de leva 62 se traslada entre las posiciones completamente retraida y
extendida, el engranaje intermedio 69 permanece en engrane continuo con el engranaje del tambor de leva 61 de tal
manera que el arbol de entrada del tambor de leva 52 puede efectuar la rotacién del tambor de leva 62 para efectuar
la traslacion longitudinal de los actuadores lineales 65a-d en todas las posiciones longitudinales del tambor de leva
62.

Con referencia adicional a la figura 8, el conjunto de tambor de leva 60 esta dispuesto dentro de la envolvente
externa 31 del adaptador 30 y los actuadores lineales 65a-d del conjunto de tambor de leva 60 estan fijados
rotatoriamente con respecto a la envolvente externa 31. La superficie interna de la envolvente externa 31 define
ranuras 31a de alineamiento longitudinal que reciben las pestafias de acoplamiento 66b de los actuadores lineales
65a-d para fijar los actuadores lineales 65 rotatoriamente dentro de la envolvente externa 31. Las pestafias de
acoplamiento 66b deslizan dentro de las ranuras 31a de alineamiento longitudinal cuando el tambor de leva 62 se
traslada entre las posiciones completamente retraida y completamente extendida y cuando los actuadores lineales
65a-d son avanzados distalmente en respuesta a la rotacion del tambor de leva 62. Cuando esta en la posicion
completamente extendida, los brazos de accionamiento lineal 67 y los ganchos de acoplamiento 68 se extienden
desde la porcién de extremo distal 38 de la envolvente externa 31.

Haciendo referencia ahora a las figuras 8-13, el adaptador 30 convierte la rotacién de los arboles de entrada 52, 54,
56 (figura 9) en traslacion longitudinal de los actuadores lineales 65a-d, el tambor de leva 62 y/o el brazo de
articulacion 78. El arbol de entrada 54 al tornillo de avance se engrana con el tornillo de avance 55 para efectuar la
traslacion longitudinal del tambor de leva 62 dentro de la envolvente externa 31 segun se detalld mas arriba. En
realizaciones, el arbol de entrada 54 al tornillo de avance y el tornillo de avance 55 estan formados de manera
integral. Cuando el tambor de leva 62 se traslada longitudinalmente, las pestafias de acoplamiento 66b de los
actuadores lineales 65a-d estan dispuestas dentro de las ranuras 31a de alineamiento longitudinal de la envolvente
externa 31 para fijar rotatoriamente los actuadores lineales 65a-d. Como se detallé mas arriba, los seguidores de
leva 66¢ de los actuadores lineales 65a-d estan recibidos dentro de las ranuras de leva 63, 64 del tambor de leva 62
de tal manera que, a la rotacion del tambor de leva 62, los actuadores lineales 65a-d se trasladan longitudinalmente
con respecto al tambor de leva 62 como se detalla mas abajo.

Segun se ilustra, los actuadores lineales 65a y 65b definen un primer par de actuadores lineales y los actuadores
lineales 65c y 65d definen un segundo par de actuadores lineales. En esta realizacion, los actuadores lineales del
primer par de actuadores lineales 65a, 65b estan situados adyacentes uno al otro; no obstante, también esta dentro
del alcance de esta descripcion para los actuadores lineales del primer y segundo par de actuadores lineales el
oponerse uno al otro. El primer par de actuadores lineales 65a, 65b esta asociado con componentes del primer
miembro de mordaza 43a (figura 1) y el segundo par de actuadores lineales 65c, 65d esta asociado con
componentes del segundo miembro de mordaza 43b (figura 1), El seguidor de leva 66¢ de uno de loa actuadores
lineales de cada par de actuadores lineales (por ejemplo, 65a, 65c) esta dispuesto dentro de la ranura de leva 64
distal y el seguidor de leva 66¢ del otro de los actuadores lineales de cada par de actuadores lineales (por ejemplo,
65b, 65d) esta dispuesto dentro de la ranura de leva 63 proximal.

Cuando rota el tambor de leva 62, el seguidor de leva 66¢c se mueve dentro de una respectiva ranura de leva 63, 64
para efectuar el avance y el retroceso de los actuadores lineales 65a-d con respecto a la envolvente externa 31. El
paso de cada una de las ranuras de leva 63, 64 esta configurado para mover en forma ciclica (es decir, avanzar y
retroceder) los actuadores lineales 65a-d para manipular varillas de accionamiento de una unidad de carga (por
ejemplo, una varilla de accionamiento 48 (figura 17) de la herramienta para sutura 40) para manipular componentes
dentro del conjunto de mordaza 41 de la unida de carga 40 (figura 1). Una rotacién completa del tambor de leva 62
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puede efectuar un avance y retroceso longitudinal de cada uno de los actuadores lineales 65a-d o puede efectuar
multiples avances y retrocesos longitudinales de cada uno de los actuadores lineales 65a-d.

Un ciclo completo de cada uno de los primer y segundo par de actuadores lineales 65a, 65b y 65c, 65d incluye
cuatro fases de movimiento. En una primera fase de movimiento, ambos de los actuadores lineales del par de
actuadores lineales (por ejemplo, los actuadores lineales 65a, 65b) son avanzados juntos en alineamiento sustancial
uno con el otro. En una segunda fase de movimiento, un primer actuador del par de actuadores lineales (por
ejemplo, el actuador lineal 65a) esta fijado longitudinalmente con respecto a la envolvente externa 31 y un segundo
actuador del par de actuadores lineales (por ejemplo, el actuador lineal 65b) es avanzado longitudinalmente con
respecto a la envolvente externa 31. En una tercera fase de movimiento, el primer actuador lineal del par de
actuadores lineales (por ejemplo, el actuador lineal 65a) permanece fijado longitudinalmente dentro de la envolvente
externa 31 y el segundo actuador lineal del par de actuadores lineales (por ejemplo, el actuador lineal 65b) es
retrocedido dentro de la envolvente externa 31 para mover el segundo actuador lineal hasta un alineamiento
sustancial con el primer actuador lineal. En una cuarta fase, ambos de los actuadores lineales del par de actuadores
lineales (por ejemplo, los actuadores lineales 65a, 65b) estan fijados longitudinalmente con respecto a la envolvente
externa 31. Se entendera que un ciclo completo del segundo par de actuadores lineales 65c, 65d es como el
detallado arriba con respecto a los actuadores lineales 65a, 65b.

En realizaciones, cuando el primer par de actuadores lineales 65a, 65b esta en la primera fase de movimiento, el
segundo par de actuadores lineales 65c, 65d estan en la cuarta fase de movimiento. Las primera, segunda y tercera
fases de movimiento pueden ser sustancialmente iguales en duracion y la cuarta fase de movimiento puede suponer
una duracion igual a la suma de la duracion de las primeras tres fases de movimiento. Cuando uno de los pares de
actuadores lineales se mueve ciclicamente a través de las primeras tres fases de movimiento, el otro de los pares de
actuadores lineales esta en la cuarta fase de movimiento. En algunas realizaciones, cuando el primer par de
actuadores lineales 65a, 65b comienza la tercera fase de movimiento, el segundo par de actuadores lineales 65c,
65d comienza la primera fase de movimiento. En tales realizaciones, cada una de las cuatro fases de movimiento
puede ser sustancialmente igual en duracion.

El paso de cada una de las ranuras de leva 63, 64 puede estar configurado para mover de forma ciclica los
actuadores lineales 65a-d cuando el tornillo de avance 55 efectia un avance constante del tambor de leva 62.
También se contempla que el tornillo de avance 55 pueda ser rotado intermitentemente para avanzar
intermitentemente el tambor de leva 62 (es decir, de una manera escalonada) y el paso de las ranuras de leva 63, 64
puede estar configurado para mover de forma ciclica los actuadores lineales 65a-d cuando el tornillo de avance 55
efectua el avance intermitente del tambor de leva 62.

El arbol de entrada al tambor de leva 52 (figura 9) tiene un extremo distal que soporta un engranaje impulsor 52a.
Como se muestra mejor en la figura 10, el engranaje impulsor 52a engrana con los dientes 69a de un engranaje
intermedio 69 de tal manera que el engranaje intermedio 69 rota en respuesta a la rotacion del arbol de entrada 52.
Los dientes 69a del engranaje intermedio 69 engranan con el engranaje 61 del tambor de leva de tal manera que el
engranaje 61 del tambor de leva rota en respuesta a la rotacion del arbol de entrada al tambor de leva 52 segun se
muestra en la figura 11. Se apreciara que el tambor de leva 62 rota en la misma direccion radial que el arbol de
entrada al tambor de leva 52 y el engranaje intermedio 69 rota en la direccién radial opuesta.

El arbol de entrada a la articulacion 56 (figura 9) tiene un extremo distal que soporta un engranaje impulsor 56a. El
arbol de articulacion 76 (figura 9) tiene un extremo proximal que soporta un engranaje proximal 76a. Con referencia
a las figuras 10 y 11, el engranaje impulsor 56a del arbol de entrada a la articulaciéon 56 engrana con el engranaje
proximal 76a del arbol de articulacién 76 para efectuar la rotacion del arbol de articulacion 76 en respuesta a la
rotacién del arbol de entrada a la articulacién 56.

Segun se muestra en la figura 13, el arbol de articulacion 76 tiene un extremo distal que soporta un engranaje distal
76b. El engranaje distal 76 engrana con dientes de la superficie externa del tambor de articulacion 72 para rotar el
tambor de articulacion 72 en respuesta a la rotacion del arbol de entrada a la articulacién 56. Se apreciara que el
tambor de articulacion 72 rota en la misma direccion radial que el arbol de entrada a la articulacion 56 y el arbol de
articulacion 76 rota en la direccion radial opuesta a la del arbol de entrada 56. Se apreciara, ademas, que una
porcién del arbol de articulacion 76 situada entre los engranajes proximal y distal 76a, 76b esta dimensionada para
impedir que el arbol de articulacién 76 interfiera con el engranaje 61 del tambor de leva cuando el tambor de leva 62
es trasladado dentro de la envolvente externa 31 como se muestra en las figuras 11y 12.

Con referencia a las figuras 13-15, el conjunto de articulacién 70 incluye el tambor de articulacion 72, la leva de
articulacion 74 y una barra de accionamiento de la articulacion 78. La barra de accionamiento de la articulacion 78
incluye un gancho de articulacion 78a configurado para enganchar una varilla de articulacion 48 de la herramienta
para sutura 40 (figura 17) segun se detalla mas abajo. El tambor de articulacion 72 y la leva de articulacion 74 son
sustancialmente cilindricos. La leva de articulacion 74 esta dispuesta dentro del tambor de articulacién 72 e incluye
una aleta proximal 74a. La aleta proximal 74a se apoya una superficie del tambor de articulaciéon 72 para fijar
longitudinalmente la leva de articulacion 74 con respecto al tambor de articulacion 72. La leva de articulacion 74
incluye una superficie de leva proximal 75 y una chaveta de articulacién 75a. La chaveta de articulacion 75a se
extiende desde la superficie de leva proximal 75 y es recibida dentro de un chavetero de articulacién 73a definido en
una superficie interna del tambor de articulacion 72. La cooperacion de la chaveta de articulacion 75a y el chavetero
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de articulacion 73a fija rotacionalmente la leva de articulacion 74 al tambor de articulacion 72 de tal manera que la
rotacion de la leva de articulacion 74 es efectuada mediante la rotacion del tambor de articulacion 72.

La superficie de leva proximal 75 de la leva de articulacién 74 es una superficie helicoidal configurada para engranar
de manera deslizante con un seguidor de leva de articulacién 79 de la barra de accionamiento de articulacién 78 de
tal manera que el movimiento rotacional de la leva de articulacién 74 efectua el avance de la barra de accionamiento
de la articulacion 78. El tambor de articulacion 72 incluye una superficie de leva distal 73 helicoidal que esta
configurada para engranar de manera deslizante con el seguidor de leva de articulacion 79 de tal manera que el
movimiento rotacional del tambor de articulacion 72 efectua la rotacion de la barra de accionamiento de articulacion
78. Las superficies de leva 73, 75 tienen un perfil sustancialmente similar de tal manera que el seguidor de leva de
articulacion 79 es retenido entre las superficies de leva 73, 75. Cuando el tambor de articulacién 72 rota en una
primera direccion (por ejemplo, sentido antihorario cuando se ve desde el extremo proximal), el seguidor de leva 79
es avanzado y cuando el tambor de articulacién 72 es rotado en una segunda direccion opuesta (por ejemplo,
sentido horario cuando se ve desde el extremo proximal), el seguidor de leva de articulacion 79 es retrocedido. El
conjunto de articulacion 70 incluye una pluralidad de posiciones articuladas entre una primera posicion articulada y
una segunda posicion articulada. El conjunto de articulacion 70 también incluye una posicion recta sustancialmente a
mitad de camino entre las posiciones articuladas primera y segunda.

Haciendo referencia a las figuras 16-28, el adaptador 30 esta fijado a un conector de una unidad de carga (por
ejemplo, el conector 44 de la herramienta para sutura 40) mediante un mecanismo de bloqueo 80 del adaptador 30.

Con referencia particular a las figuras 17 y 18, una porcion proximal de la herramienta para sutura 40 incluye un
conector 44. El conector 44 incluye patillas de guia 47, varillas de accionamiento 48 y una varilla de articulacion 49.

Haciendo referencia a la figura 19, el mecanismo de bloqueo 80 esta dispuesto sustancialmente dentro de la tapa
distal 36 del adaptador 30 e incluye un conmutador de liberacién 81 (figura 18) dispuesto sobre una superficie
externa de la envolvente externa 31. Una porcidon de extremo distal 38 de la envolvente externa 31 define una
abertura de bloqueo 82 y ranuras de bloqueo 83. El conmutador de liberacién 81 incluye un brazo de bloqueo 85 que
se extiende distalmente desde el mismo. Un miembro 81a de empuje del conmutador esta asociado funcionalmente
con el conmutador de bloqueo 81 para empujar el conmutador de bloqueo 81 distalmente. Una barra de bloqueo 84
esta asociada funcionalmente con el conmutador de liberaciéon 81 de tal manera que el avance o retroceso
longitudinal del conmutador de liberacion 81 efectua el avance o retroceso longitudinal de la barra de bloqueo 84 y el
avance o retroceso longitudinal de la barra de bloqueo 84 efectua el avance o retroceso longitudinal del conmutador
de liberacion 81 segun se detalla mas abajo. La barra de bloqueo 84 esta dispuesta en una de las ranuras de
blogueo 83. El tambor de articulacion 72 define una ranura de enclavamiento de articulacién 86 que esta alineada
con el brazo de bloqueo 85 cuando el conjunto de articulacion 70 esta en la configuracion recta segun se muestra en
la figura 20. Una porcién del brazo de bloqueo 85 puede estar en contacto con la superficie externa de la leva de
articulacion 74 segun se muestra en la figura 21.

Con referencia particular a las figuras 22-24, la porcion de extremo distal 38 de la envolvente externa 31 define un
inmovilizador de patilla 87 en comunicacién con la ranura de bloqueo 83. El brazo de bloqueo 85 esta dispuesto
dentro de la ranura de bloqueo 83. EI mecanismo de bloqueo 80 tiene una configuracion bloqueada (figura 22) y una
configuracion abierta (figura 23). En la configuracién bloqueada, la barra de bloqueo 84 se extiende dentro de la
ranura de bloqueo 83 pasado el inmovilizador de patilla 87. EI miembro 81a de empuje del conmutador (figura 19)
empuja el mecanismo de bloqueo 80 hacia la configuracion bloqueada. El conmutador de liberacion 81 puede ser
actuado por un clinico para mover el conmutador de liberacion 81 proximalmente contra el miembro 81a de empuje
del conmutador segun se muestra en la figura 23 o una de las patillas de guia 47 puede apoyarse en la barra de
bloqueo 84 para mover la barra de bloqueo 84 proximalmente hasta la configuracion desbloqueada. Se apreciara
que el brazo de bloqueo 85 debe estar alineado con la ranura de bloqueo de articulacién 86 (figura 20) para que el
mecanismo de bloqueo 80 se traslade hasta la configuracion desbloqueada (es decir, el conjunto de articulacion
debe estar en la configuracion recta). Por ejemplo, si el conjunto de articulacion 70 esta en la primera o la segunda
configuraciones articuladas, el tambor de articulacion 72 estara situado de tal manera que la ranura de bloqueo de
articulacion 86 no estara alineada con el brazo de bloqueo 85 para impedir que el mecanismo de bloqueo 80 se
traslade hasta la configuracion desbloqueada. Ademas, cuando el mecanismo de bloqueo 80 estda en la
configuracion desbloqueada, el brazo de bloqueo 85 impedira que el tambor de articulaciéon 72 rote e impedira que el
conjunto de articulacion 70 se traslade hasta la configuracion recta.

Cuando el conector 44 de la herramienta para sutura 40 se acopla con el adaptador 30, las patillas de guia 47
alineadas con las ranuras de bloqueo 83. Segun se muestra en la figura 24, cuando las patillas de guia 47 deslizan
proximalmente dentro de las ranuras de bloqueo 83, una de las patillas de guia 47 puede apoyarse en la barra de
bloqueo 84 para empujar el mecanismo de bloqueo 80 hasta la configuracion desbloqueada. Cuando las patillas de
guia 47 hacen tope con la barra de bloqueo 84 en la configuracién desbloqueada, la herramienta para sutura 40 es
rotada con respecto al adaptador 30 para rotar la patilla de guia 47 hacia dentro del inmovilizador de patilla 87 segun
se muestra en la figura 25. El mecanismo de bloqueo 80, entonces, retorna a la configuraciéon bloqueada de tal
manera que la barra de bloqueo 84 se extiende dentro de la ranura de bloqueo 83 para capturar la patilla de guia 47
dentro del inmovilizador de patilla 87 segun se muestra en la figura 26.

Con referencia a las figuras 27 y 28, cuando la herramienta para sutura 40 esta insertada en el adaptador 30, las
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varillas de accionamiento 48 y la varilla de articulacion 49 estan capturadas por los ganchos de acoplamiento 68 de
los brazos de accionamiento lineal 67 y el gancho de articulaciéon 78a del brazo de accionamiento de articulacion 78,
respectivamente. Cuando las patillas de guia 47 estan alineadas en la ranura de bloqueo 83, las varillas de
accionamiento 48 estan desviadas de los ganchos de acoplamiento 68 y la varilla de articulacion 49 esta desviada
del gancho de articulacion 78a segun se muestra en la figura 27. Cuando la herramienta para sutura 40 es rotada
para fijar la patilla de guia 47 dentro del inmovilizador de patilla 87 segiin se muestra en la figura 25, las varillas de
accionamiento 48 son capturadas en los ganchos de acoplamiento 68 y la varilla de articulacion 49 es capturada en
el gancho de articulacion 78a segun se muestra en la figura 28. Cuando las varillas 48, 49 son capturadas dentro de
los ganchos 68, 78a, la traslacion longitudinal de los ganchos 68, 78a efectla la traslacion longitudinal de las varillas
48, 49 como se detall6 mas arriba para manipular componentes de la herramienta para sutura 40.

La herramienta para sutura 40 puede ser liberada del adaptador 30 retrayendo el conmutador de liberaciéon 81 contra
el miembro 81a de empuje del conmutador segiin se muestra en la figura 23. Con el conmutador de liberacion 81
retraido, la herramienta para sutura 40 es rotada para mover la patilla de guia 47 fuera del inmovilizador de patilla
87. Con la patilla de guia 47 fuera del inmovilizador de patilla 87, la herramienta para sutura 40 esta libre para ser
retirada del adaptador 30. El conmutador 81 puede ser liberado cuando la patilla de guia 47 esta dentro de la ranura
de bloqueo 83 de tal manera que la barra de bloqueo 84 es avanzada por el miembro 81a de empuje del conmutador
para desacoplar la herramienta de sutura 40 del adaptador 30. Entonces, puede ser fijada otra unidad de carga al
adaptador 30.

Aunque se han mostrado en los dibujos varias realizaciones de la descripcion, no se pretende que la descripcion
esté limitada a las mismas, puesto que se pretende que la descripcion sea tan amplia en su alcance como la técnica
lo permita y que la especificacion se lea de la misma manera. Cualquier combinacion de las realizaciones anteriores,
también se concibe y esta dentro del alcance de las reivindicaciones anexas. Por lo tanto, la descripcion anterior no
debe considerarse como limitativa sino meramente son ejemplos de realizaciones particulares. Los expertos en la
técnica concebiran otras modificaciones dentro del alcance de las reivindicaciones anexas a esta descripcion.
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REIVINDICACIONES

1. Un instrumento quirdrgico (10) motorizado que comprende una unidad de carga (40) accionada linealmente, un
conjunto de mango motorizado (20) que proporciona un accionamiento rotatorio y un adaptador (30) configurado
para hacer de interfaz entre e interconectar la unidad de carga y el conjunto de mango, comprendiendo el adaptador
una envolvente (31), caracterizado por que el adaptador comprende, ademas:

un tambor de leva (62) dentro de la envolvente que define una eje longitudinal, siendo el tambor de leva
susceptible de trasladarse a lo largo del eje longitudinal entre una posicion retraida y una posicion avanzada con
respecto a la envolvente, estando soportado el tambor de leva para su rotacion alrededor del eje longitudinal y
definiendo primera y segunda ranuras de leva (63, 64) radiales alrededor de una superficie externa del mismo,
definiendo la primera ranura de leva un primer perfil y definiendo la segunda ranura de leva un segundo perfil;

un primer actuador lineal (65a) dentro de la envolvente que incluye un primer seguidor de leva (66c¢) dispuesto en
la primera ranura de leva, estando soportado el primer actuador lineal para su movimiento entre posiciones
avanzada y retraida con respecto al tambor de leva a lo largo de un eje paralelo al eje longitudinal en respuesta a
la rotacion del tambor de leva alrededor del eje longitudinal; y

un segundo actuador lineal (65b) dentro de la envolvente que incluye un segundo seguidor de leva (66c¢) en la
segunda ranura de leva, estando soportado el segundo actuador lineal para su movimiento entre posiciones
avanzada y retraida con respecto al tambor de leva a lo largo de un eje paralelo al eje longitudinal en respuesta a
la rotacion del tambor de leva alrededor del eje longitudinal.

2. El instrumento quirdrgico motorizado de la reivindicacion 1, que comprende, ademas, un tornillo de avance (55)
que puede rotar alrededor del eje longitudinal, estando recibido el tornillo de avance dentro de un paso de tornillo de
avance (62b) definido por el tambor de leva (62), en el que el tornillo de leva esta configurado de tal manera que la
rotacion del tornillo de avance efectua la traslacion longitudinal del tambor de leva y los primer y segundo actuadores
lineales (65a, 65b) a lo largo del eje longitudinal; y/o en el que la segunda ranura de leva (64) esta situada distal a la
primera ranura de leva (63).

3. El instrumento quirdrgico motorizado de la reivindicacion 1 o la reivindicacion 2, que incluye, ademas, un
engranaje (61) del tambor de leva acoplado al tambor de leva (62) de tal manera que la rotaciéon del engranaje del
tambor de leva efectua la rotacion del tambor de leva; preferiblemente, que comprende ademas, un engranaje
intermedio (69) y un arbol de entrada al tambor de leva (52), estando dispuestos el engranaje intermedio y el arbol
de entrada al tambor de leva de manera que pueden rotar alrededor de ejes los cuales son paralelos al eje
longitudinal, estando engranado el arbol de entrada al tambor de leva con el engranaje intermedio y estando
engranado el engranaje intermedio con el engranaje del tambor de leva de tal manera que la rotacion del arbol de
entrada al tambor de leva efectua la rotacion del tambor de leva; preferiblemente, de tal manera que el engranaje
intermedio esta en engrane continuo con el arbol de entrada al tambor de leva y el engranaje del tambor de leva
cuando el tambor de leva es trasladado longitudinalmente entre las posiciones retraida y avanzada.

4. El instrumento quirdrgico motorizado de cualquier reivindicacion precedente, en el que los primer y segundo
actuadores lineales (65a, 65b) definen un primer par de actuadores lineales y estan configurados de tal manera que
cuando el tambor de leva (62) es rotado, los primer y segundo perfiles de las primera y segunda ranuras de leva (63,
64) trasladan el primer par de actuadores lineales a través de un ciclo, teniendo el ciclo una primera fase de
movimiento, en la que los primer y segundo actuadores lineales son avanzados longitudinalmente con respecto a la
envolvente, una segunda fase de movimiento, en la que el primer actuador lineal esta fijado longitudinalmente con
respecto a la envolvente y el segundo actuador lineal es avanzado longitudinalmente con respecto a la envolvente,
una tercera fase de movimiento, en la que el primer actuador lineal esta fijado longitudinalmente y el segundo
actuador lineal es retraido longitudinalmente con respecto a la envolvente, y una cuarta fase de movimiento, en la
que los primer y segundo actuadores lineales estan fijados ambos longitudinalmente con respecto a la envolvente.

5. El instrumento quirdrgico motorizado de la reivindicacion 4, que comprende, ademas, un segundo par de
actuadores lineales, que incluye:

un tercer actuador lineal (65c) que incluye un tercer seguidor de leva dispuesto en la primera ranura de leva (63),
estando soportado el tercer actuador lineal para su movimiento entre posiciones avanzada y retraida con respecto
al tambor de leva (62) a lo largo de un eje paralelo al eje longitudinal en respuesta a la rotacion del tambor de leva
alrededor del eje longitudinal; y

un cuarto actuador lineal (65d) que incluye un cuarto seguidor de leva dispuesto en la segunda ranura de leva
(64), estando soportado el cuarto actuador lineal para su movimiento entre posiciones avanzada y retraida con
respecto al tambor de leva a lo largo de un eje paralelo al eje longitudinal en respuesta a la rotacion del tambor de
leva alrededor del eje longitudinal,

en el que el segundo para de actuadores lineales esta configurado de tal manera que, cuando el tambor de leva
es rotado, los primer y segundo perfiles de las primera y segunda ranuras de leva trasladan el segundo par de
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actuadores lineales a través del ciclo.

6. El instrumento quirdrgico motorizado de la reivindicacion 5, en el que el tercer actuador lineal (65c) esta situado
alrededor del tambor de leva (62) en relacion opuesta con el primer actuador lineal (65a) y el cuarto actuador lineal
(65d) esta situado alrededor del tambor de leva en relacién opuesta con el segundo actuador lineal (65b).

7. El instrumento quirdrgico motorizado de la reivindicacion 5 o la reivindicacion 6, en el que los primer, segundo,
tercer y cuarto seguidores de leva (65a-d) estan situados en las primera o segunda ranuras de leva (63, 64) de tal
manera que cuando el primer par de actuadores lineales comienza la primera fase de movimiento, el segundo par de
actuadores lineales esta en la cuarta fase de movimiento; y/o en el que los primer, segundo, tercer y cuarto
seguidores de leva (65a-d) estan situados en las primera o segunda ranuras de leva (63, 64) de tal manera que
cuando el primer par de actuadores lineales comienza la tercera fase de movimiento, el segundo par de actuadores
lineales comienza la primera fase de movimiento.

8. El instrumento quirirgico motorizado de cualquier reivindicacién precedente, que comprende, ademas, un
conjunto de articulacion (70) que incluye un arbol de articulacién (76), un tambor de articulacion (72), una leva de
articulacion (74) y un brazo de articulacion (78), extendiéndose el arbol de articulacién a lo largo de un eje paralelo al
eje longitudinal y estando acoplado con el tambor de articulacion para efectuar la rotacién del tambor de articulacion
cuando el arbol de articulacién es rotado, estando dispuesta la leva de articulacién dentro del tambor de articulacién,
estando fijados radialmente la leva de articulacion y el tambor de articulacién una con respecto al otro, definiendo la
leva de articulacion una superficie de leva proximal (75) y definiendo el tambor de articulaciéon una superficie de leva
distal (73), incluyendo el brazo de articulaciéon un seguidor de leva de articulacion (79) dispuesto entre las superficies
de leva proximal y distal de tal manera que cuando el tambor de articulacion y la leva de articulacién son rotados
alrededor del eje longitudinal, el brazo de articulacion es trasladado longitudinalmente entre una primera posicion
articulada, una posicion recta y una segunda posicion articulada; preferiblemente, en el que en la configuracion recta
del brazo de articulacion esta aproximadamente a la mitad del camino entre las primera y segunda posiciones
articuladas del brazo de articulacion.

9. El instrumento quirdrgico motorizado de la reivindicacion 1, en el que.
el mango (20) incluye un receptor (24); y
el adaptador (30) incluye:

una interfaz de mango (50) dispuesta en una porciéon de extremo proximal de la envolvente (31), la interfaz de
mango acoplada de manera liberable al receptor del mango;

un segundo par de actuadores lineales (65c, 65d) que incluye:

un tercer actuador lineal (65c) que incluye un tercer seguidor de leva dispuesto en la primera ranura de leva (63),
estando soportado el tercer actuador lineal para su movimiento entre posiciones avanzada y retraida con respecto
al tambor de leva (62) a lo largo de un eje paralelo al eje longitudinal en respuesta a la rotacion del tambor de leva
alrededor del eje longitudinal; y

un cuarto actuador lineal (65d) que incluye un cuarto seguidor de leva dispuesto en la segunda ranura de leva
(64), estando soportado el cuarto actuador lineal para su movimiento entre posiciones avanzada y retraida con
respecto al tambor de leva a lo largo de un eje paralelo al eje longitudinal en respuesta a la rotacion del tambor de
leva alrededor del eje longitudinal; y

un mecanismo de bloqueo (80) situado adyacente a la porcion de extremo distal (38) de la envolvente, teniendo el
mecanismo de bloqueo un conmutador de liberacién (81) y una barra de bloqueo (84) asociados funcionalmente
uno con la ofra, teniendo el mecanismo de bloqueo una configuracion bloqueada y una configuracion
desbloqueada; y

la unidad de carga (40) que incluye un conector (44) fijado de manera liberable dentro del mecanismo de bloqueo
del adaptador, en la que en la configuracion bloqueada, el mecanismo de bloqueo impide la separacion del
adaptador y la unidad de carga.

10. El instrumento quirdrgico motorizado de la reivindicacion 9, en el que la interfaz de mango (50) incluye un arbol
de entrada al tambor de leva (52) asociado funcionalmente con el tambor de leva (62) para rotar el tambor de leva
alrededor del eje longitudinal.

11. El instrumento quirargico motorizado de la reivindicaciéon 9 o la reivindicacion 10, en el que el adaptador (30)
incluye una tapa distal (36) y un conjunto de articulacion (70) dispuesto sustancialmente dentro de la tapa distal, la
tapa distal dispuesta sobre la porcién de extremo distal, incluyendo el conjunto de articulacion un arbol de
articulacion (76), un tambor de articulacion (72), una leva de articulacion (74) y un brazo de articulacion (78),
extendiéndose el arbol de articulaciéon a lo largo de un eje paralelo al eje longitudinal y estando acoplado con el
tambor de articulaciéon para efectuar la rotacién del tambor de articulaciéon cuando el arbol de articulacién es rotado,
la leva de articulacion dispuesta dentro del tambor de articulacion, estando fijados radialmente la leva de articulacion
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y el tambor de articulacion una con respecto al otro, definiendo la leva de articulacién una superficie de leva proximal
(75) y definiendo el tambor de articulacion una superficie de leva distal (73), incluyendo el brazo de articulacion un
seguidor de leva de articulacién (79) dispuesto entre las superficies de leva proximal y distal de tal manera que
cuando el tambor de articulacién y la leva de articulacion son rotados alrededor del eje longitudinal, el brazo de
articulacion es trasladado longitudinalmente entre una primera posicién articulada, una posicion recta y una segunda
posicion articulada.

12. El instrumento quirtrgico motorizado de cualquiera de las reivindicaciones 9 a 11, en el que el mecanismo de
blogueo (80) incluye un brazo de bloqueo (85) asociado funcionalmente con la barra de bloqueo (84) y el tambor de
articulacion (72) define una ranura de enclavamiento de articulacion (86), estando alineada la ranura de
enclavamiento de articulacion con el brazo de bloqueo para recibir el brazo de bloqueo cuando el conjunto de
articulacion esta en la posicion recta, estando desviada la ranura de enclavamiento de articulacién del brazo de
bloqueo cuando el conjunto de articulacién estd en una posicion articulada para impedir que el mecanismo de
bloqueo se traslade hasta la configuraciéon desbloqueada.

13. El instrumento quirdrgico motorizado de la reivindicacion 12, en el que la porcion de extremo distal (38) de la
envolvente (31) define una abertura de bloqueo y una ranura de bloqueo (83) y la unidad de carga (40) incluye una
patilla de guia (47), recibiendo la ranura de bloqueo la patilla de guia para alinear la unidad de carga con el
adaptador.

14. El instrumento quirdrgico motorizado de la reivindicacion 13, en el que la porcion de extremo distal (38) de la
envolvente (31) define un inmovilizador de patilla (87) el cual esta en comunicacién con la ranura de bloqueo (83) y
esta desviado radialmente de la ranura de bloqueo, estando fijada la unidad de carga (40) al adaptador cuando la
patilla de guia esta capturada en el inmovilizador de patilla.

15. El instrumento quirdrgico motorizado de la reivindicacion 14, en el que la barra de bloqueo (84) esta dispuesta
dentro de la ranura de bloqueo (83), en la configuracién bloqueada del mecanismo de bloqueo, la barra de bloqueo
se extiende pasado el inmovilizador de patilla (87) para capturar la patilla de guia (47) en el inmovilizador de patilla y
en la configuracion desbloqueada del mecanismo de bloqueo, la barra de bloqueo esta retraida proximal al
inmovilizador de patilla permitiendo que la patilla de guia rote fuera del inmovilizador de patilla.
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