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DESCRIPCION
Sistema de video de aplicador de grapas de imagen en imagen

Antecedentes de la invencion
1. Campo de la invencion

Esta diwlgacion se refiere a un sistema de video endoscépico con capacidades de imagen en imagen y a un
endoscopio para uso en el sistema de video endoscédpico.

2. Descripcion de la técnica relacionada

El documento US 2002/0055795 A1 desvela un endoscopio de acuerdo con el preambulo de la reivindicacion 1. Los
sistemas de video endoscopico tradicionales incluyen un endoscopio que tiene un sistema de lente objetivo
proporcionado en un extremo distal del endoscopio que forma una imagen que puede observarse en, por ejemplo,
un monitor de video. En aplicaciones médicas, los sistemas de video endoscopicos se utilizan para visualizar
imagenes de video en una cavidad cerrada de un paciente. A menudo estos sistemas de video endoscdpico pueden
usarse en conjunto con diversos tipos de herramientas endoscopicas para realizar un procedimiento médico. Una
herramienta de este tipo es un aplicador de grapas, que puede utilizar una grapa para agarrar y/o presionar/sellar
tejido con la unica mano de un cirujano operador: y se describe en la Publicacién de Patente de Estados Unidos
comunmente asignada N.° 2003/0040759, la Publicacion de Patente de Estados Unidos 2007/0049950, la Patente
de Estados Unidos N. ©6.277.131 y JP 2006 212453 A, incorporandose expresamente los contenidos completos de
cada documento por referencia en el presente documento. Tipicamente, el sistema de video endoscopico y la
herramienta endoscopica adjunta cada uno estan insertados en la cavidad nomalmente a través de pequefias
incisiones en la piel del paciente. El sistema de video endoscépico esta equipado en general con una fuente de luz
para iluminar la cavidad y una unidad de transmisiéon de imagen para transferirimagenes de la cavidad capturadas
por el sistema de lente de objetivo al monitor de video de modo que un usuario del sistema de video endoscopico
pueda visualizar las imagenes.

El monitor de video nomalmente visualiza una imagen de video en 2D de la cavidad del paciente. Puesto que el
sistema de video endoscopico y la herramienta endoscopica a menudo estan insertados en la cavidad a diferentes
incisiones en la piel del paciente, el angulo de visién de la imagen de video en 2D se alinea Unicamente con el
sistema de video endoscdpico, y no con la herramienta endoscopica. Existe un problema de que es dificil para un
cirujano usar el sistema de video endoscdpico y la herramienta endoscdpica para determinar de manera precisa una
posicion de la herramienta endoscdpica con relacion a los objetos proporcionados en la cavidad visible. Por ejemplo,
si la herramienta endoscdpica se configurara como un aplicador de grapas, y el cirujano colocara las grapas
alrededor de una arteria a lo largo de la longitud de la arteria a intervalos espaciados, la ausencia de visibilidad (en
el sitio de la colocacién de la grapa) impediria la capacidad del cirujano para situar de manera apropiada una grapa
con relacién a una grapa previamente posicionada. De hecho, un cirujano que visualiza el monitor de video para
observar los movimientos del aplicador de grapas en la cavidad puede colocar accidentalmente una grapa
demasiado lejos de, o demasiado cerca a, la grapa previamente situada, o el cirujano puede incluso de manera
accidental provocar que la grapa se solape a la grapa previamente situada. Tal colocacidon accidental de la grapa
puede dafar el aplicador de grapas ylas grapas, y puede incluso lesionar al paciente.

Sumario de la invencion

Por consiguiente, una caracteristica de la presente invencion supera las desventajas asociadas con sistemas de
video endoscopico existentes. En este sentido, una caracteristica no limitante de la presente divulgacién proporciona
un sistema de video endoscdpico que induye al menos un primer y un segundo sistema de formacién de imagenes
de video para proporcionar una vision de multiples angulos mejorada de la cavidad del paciente durante un
procedimiento médico, para mejorar la precision y la seguridad del procedimiento médico, y para evitar el dafio al
sistema de video endoscdpico y la herramienta endoscdpica adjunta, asi como para asegurar la salud y seguridad
del paciente.

De acuerdo con una caracteristica no limitante de la presente diwlgacién, se proporciona un sistema de video
endoscopico para visualizar una cavidad de cuerpo interna. El sistema de video endoscopico puede incluir un primer
instrumento y un segundo instrumento. El primer instrumento puede induir una luz configurada para iluminar la
cavidad, y una primera camara configurada para capturar primeras imagenes de la cavidad iluminada. El segundo
instrumento puede incluir una herramienta quinirgica configurada para realizar un procedimiento quirdrgico, y una
segunda camara configurada para capturar segundas imagenes de la cavidad iluminada. El sistema de video
endoscopico puede incluir también una unidad de control de video configurada para recibir la primera y segunda
imagenes capturadas, y una pantalla de video configurada para visualizar la primera y segunda imagenes
capturadas transmitidas desde la unidad de control de video.
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De acuerdo con otra caracteristica no limitante del sistema de video endoscépico, el primer instrumento puede incluir
también una primera unidad de transmisién de imagen que induye un primer acoplador de imagen y un primer
cabezal de camara para recibir y para transmitir las primeras imagenes a la unidad de control de video.

De acuerdo con aun otra caracteristica no limitante del sistema de video endoscépico, el segundo instrumento
puede incluir también una pieza de mano y un eje giratorio conectado a un extremo distal de la pieza de mano y que
se extiende en una direccidn axial desde la pieza de mano, y configurado para su insercion en la cavidad del cuerpo.

En consecuencia con otra caracteristica no limitante mas del sistema de video endoscoépico, la herramienta
quiruargica puede incluir un par de mordazas proporcionadas en un extremo distal del eje giratorio y pueden estar
configuradas para aplicar una grapa situada entre el par de mordazas.

De acuerdo con una caracteristica no limitante, el eje giratorio puede alojar la segunda camara, y en el que la
segunda camara incluye un endoscopio de formacion de imagenes que se extiende desde la pieza de mano al par
de mordazas en la direccion axial a lo largo de un espacio interior del eje giratorio.

De acuerdo con otra caracteristica no limitante del sistema de video endoscopico, el endoscopio de formacion de
imagenes puede incluir un sistema de lente objetivo proporcionado en un extremo distal del mismo, y una segunda
unidad de transmisién de imagen que incluye un segundo acoplador de imagen y un segundo cabezal de cdmara
proporcionado en un extremo proximal del mismo, en el que la segunda unidad de transmisién de imagen recibe y
transmite las segundas imagenes a la unidad de control de video.

De acuerdo con aun otra caracteristica no limitante del sistema de video endoscépico, el endoscopio de fomacién
de imagenes puede incluir una fibra éptica.

De acuerdo con otra caracteristica no limitante mas del sistema de video endoscopico, la fibra dptica puede
asegurarse a un soporte proporcionado en la pieza de mano de manera que el sistema de lente de objetivo y la fibra
Optica giran con el par de mordazas sin realizar torsién axialmente a la fibra ptica.

De acuerdo con una caracteristica no limitante del sistema de video endoscdpico, la fibra éptica puede incuir un
bucle de servicio para reducir la tensién en la fibra éptica cuando la fibra éptica gira con el par de mordazas.

De acuerdo con otra caracteristica no limitante del sistema de video endoscdpico, la segunda cdmara puede incluir
un sistema de lente objetivo que tiene un eje 6ptico, y el eje dptico puede ser en general paralelo a una longitud axial
del segundo instrumento.

De acuerdo con aln otra caracteristica no limitante del sistema de video endoscdpico, la pieza de mano puede
incluir una porcion de mango, y un gatillo conectado de manera pivotante a la porcién de mango y configurado para
accionar la herramienta quirurgica.

De acuerdo con otra caracteristica no limitante mas del sistema de video endoscépico, la pieza de mano puede estar
configurada para aceptar un cartucho que incluye grapas, que puede insertarse en la pieza de mano, y en el que el
cartucho puede extenderse a través del eje giratorio de manera que se situa una grapa desde el cartucho entre el
par de mordazas.

De acuerdo con una caracteristica no limitante del sistema de video endoscopico, la pieza de mano puede incluir un
ajustador configurado para girar el eje giratorio alrededor de una longitud axial del segundo instrumento y para
ajustar de manera giratoria la orientacion del par de mordazas.

De acuerdo con otra caracteristica no limitante del sistema de video endoscdpico, la pieza de mano puede incluir un
ajustador configurado para girar el eje giratorio independiente de la rotacidon del endoscopio de formacién de
imagenes asegurado al soporte.

De acuerdo con aun ofra caracteristica no limitante del sistema de video endoscopico, el segundo instrumento
puede ser un aplicador de grapas.

De acuerdo con otra caracteristica no limitante mas del sistema de video endoscopico, el endoscopio de formacion
de imagenes puede incluir una primera seccién y una segunda seccion, en el que la primera seccion se proporciona
al o largo del eje giratorio yla segunda seccion se proporciona a lo largo de la pieza de mano.

De acuerdo con una caracteristica no limitante del sistema de video endoscépico, la unidad de control de video
puede incluir un primer controlador de camara conectado eléctricamente al primer instrumento a través de una
primera unidad de transmisién de imagen, un segundo controlador de cdmara conectado eléctricamente al segundo
instrumento a través de una segunda unidad de transmisién de imagen, y un convertidor de imagen en imagen
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conectado eléctricamente al primer controlador de cdmara, al segundo controlador de camara, y a la pantalla de
video, en el que el convertidor de imagen en imagen comunica con la pantalla de video de manera que la primera y
segunda imagenes se visualizan de manera simultanea.

De acuerdo con otra caracteristica no limitante del sistema de video endoscdpico, el convertidor de imagen en
imagen puede incluir un procesador configurado para ajustar un tamano relativo de la primera y segunda imagenes
visualizadas en la pantalla de video.

De acuerdo con aun otra caracteristica no limitante del sistema de video endoscodpico, el convertidor de imagen en
imagen puede incluir un procesador configurado para ajustar una posicion relativa de la primera y segunda
imagenes visualizadas en la pantalla de video.

De acuerdo con otra caracteristica no limitante mas del sistema de video endoscépico, el convertidor de imagen en
imagen puede incluir un procesador configurado para visualizar al menos una de la primera y segunda imagenes, y
una tercera imagen que no es de la cavidad iluminada, en la pantalla de video.

De acuerdo con una caracteristica no limitante del sistema de video endoscopico, la primera imagen puede ser una
vista en perspectiva de la cavidad iluminada, y la segunda imagen puede ser una vista en perspectiva de un sitio
objetivo del procedimiento quirdrgico, y en el que la primera y segunda imagenes se visualizan de manera
simultanea en la pantalla de video.

De acuerdo con otra caracteristica no limitante del sistema de video endoscdpico, la vista en perspectiva del sitio
objetivo del procedimiento quirurgico es generalmente paralela a una longitud axial de la herramienta quirurgica.

De acuerdo con una caracteristica no limitante de la presente solicitud, se proporciona un aplicador de grapas. El
aplicador de grapas puede induir una pieza de mano, un conjunto de extremo de herramienta que incluye una
estructura y un par de mordazas, en el que el conjunto de extremo de la herramienta se extiende desde la pieza de
mano en una direccion axial, un eje giratorio que se extiende desde la pieza de mano y que rodea el conjunto de
extremo de la herramienta, en el que se proporciona el par de mordazas en un extremo distal del eje giratorio y esta
configurado para aplicar una grapa alrededor de al menos un objeto, y un endoscopio de formacién de imagenes
conectado de manera fija a la estructura y que se extiende en la direccion axial a lo largo de un espacio interior del
eje giratorio.

De acuerdo con otra caracteristica no limitante del aplicador de grapas, el endoscopio de formacién de imagenes
puede incluir un sistema de lente objetivo proporcionado en un extremo distal de la estructura para capturar
imagenes en una direccion generamente paralela a una longitud axial del conjunto de extremo de la herramienta, y
una unidad de transmisién de imagen que incluye un acoplador de imagen y un cabezal de la cdmara proporcionado
en un extremo proximal del endoscopio de formacion de imagenes para recibir y para transmitir las imagenes
capturadas por el sistema de lente de objetivo a una pantalla de video.

De acuerdo con aun otra caracteristica no limitante del aplicador de grapas, el par de mordazas y el endoscopio de
formacidén de imagenes, que estan conectados de manera fija al conjunto de extremo de la herramienta, giran con el
eje giratorio.

De acuerdo con otra caracteristica no limitante mas del aplicador de grapas, el aplicador de grapas puede incluir un
collar conectado en un extremo distal de la pieza de mano, un puntal de montaje proporcionado en un extremo
superior de la pieza de mano, y una caperuza que se extiende desde un extremo superior del collar a un extremo
superior de la abrazadera de montaje para definir un cierre entre la caperuza y al menos una porcién de la pieza de
mano.

De acuerdo con una caracteristica no limitante del aplicador de grapas, el endoscopio de formaciéon de imagenes
puede incluir una primera seccién y una segunda seccion, en el que la primera seccion se proporciona a lo largo del
eje giratorio y la segunda seccion se proporciona a lo largo de la pieza de mano.

De acuerdo con otra caracteristica no limitante del aplicador de grapas, el endoscopio de formacion de imagenes
puede incluir una primera seccién y una segunda seccion, en el que la primera seccion se proporciona a lo largo del
eje giratorio y la segunda seccion se proporciona en el cierre de la caperuza.

De acuerdo con aun otra caracteristica no limitante del aplicador de grapas, el collar puede incluir una apertura que
pemite que la segunda seccién del endoscopio de fomacién de imagenes conecte con la primera seccion del
endoscopio de formacién de imagenes a lo largo del eje giratorio.

De acuerdo con otra caracteristica no limitante mas del aplicador de grapas, la pieza de mano puede incluir una
porcién de mango, un gatillo conectado de manera pivotante a la porcion de mango y configurado para accionar el
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par de mordazas, y una apertura configurada para aceptar un cartucho que incluye grapas proporcionado en un lado
proximal de la pieza de mano opuesto al eje giratorio, en el que el cartucho puede extenderse a través del gje
giratorio de manera que se sitla una grapa desde el cartucho entre el par de mordazas.

De acuerdo con una caracteristica no limitante del aplicador de grapas, el endoscopio de formacién de imagenes
puede incluir una fibra 6ptica.

De acuerdo con otra caracteristica no limitante del aplicador de grapas, la pieza de mano puede incluir un soporte
que se extiende a través de la abrazadera de montaje, en el que un extremo proximal de la fibra 6ptica se asegura al
soporte de manera que la fibra dptica gira con relacion a la abrazadera de montaje para evitar la torsidn de la fibra
optica.

De acuerdo con aun ofra caracteristica no limitante del aplicador de grapas, el par de mordazas y la fibra 6ptica
estan conectados de manera fija al conjunto de extremo de la herramienta y giran con el eje giratorio, yla fibra 6ptica
incluye un bude de servicio para reducir la tension en la fibra éptica cuando la fibra dptica gira con el par de
mordazas.

De acuerdo con ofra caracteristica no limitante méas del aplicador de grapas, la pieza de mano puede incluir un
ajustador para girar el eje giratorio alrededor de una longitud axial del conjunto de extremo de la herramienta y para
ajustar de manera giratoria la orientacion del par de mordazas para aplicar la grapa alrededor de al menos un objeto.

Breve descripcion de los dibujos

La presente divulgacion proporciona una descripcion detallada que sigue por referencia los dibujos indicados por
medio de ejemplos no limitantes, en los que nimeros de referencia similares representan partes similares a través
de varias vistas de los dibujos, y en los que:

La Figura 1 es una vista en perspectiva de un sistema de video endoscdépico para su uso en un procedimiento
meédico de acuerdo con una caracteristica no limitante de la presente divulgacion;

La Figura 2 es una vista en perspectiva parcial de un extremo distal de una herramienta endoscdpica que incluye
un endoscopio de fomacién de imagenes conectado de manera fija al mismo para capturar imagenes en una
direccion generamente paralela a una longitud axial del instrumento endoscopico de acuerdo con una
caracteristica no limitante de la presente divulgacion; y

La Figura 3 es una vista en perspectiva parcial de un collar dispuesto en un extremo distal de una pieza de mano
de acuerdo con una caracteristica no limitante de la presente divulgacion.

Descripcion detallada de las realizaciones

Los detalles particulares mostrados en el presente documento son a modo de ejemplo y para los fines de analisis
ilustrativo de las realizaciones de la presente invencidn Unicamente y se presentan en la causa de proporcionar lo
que se cree que es la descripcién mas util y facilmente entendida de los principios y aspectos conceptuales de la
presente invencion. En este sentido, no se hace intento para mostrar detalles estructurales de la presente invencion
en mas detalle de lo que es necesario para el entendimiento fundamental de la presente invencion, la descripcion
tomada con los dibujos hace evidente para los expertos en la materia como las varias formas de la presente
invencion pueden realizarse en la practica.

Por consiguiente, la presente divulgacion se refiere a un sistema de video endoscopico para visualizar una cavidad
de cuermpo interna, que incluye un instrumento endoscdpico, tal como un aplicador de grapas, que puede
incorporarse en el sistema de video endoscopico. Sin embargo, se contempla que otros instrumentos endoscopicos
conocidos pueden implementarse también en el sistema de video endoscdpico desvelado.

Sistema de video endoscdpico

La Figura 1 muestra un sistema de video endoscopico (1) para visualizar una cavidad de cuerpo intema (10) y un
sitio objetivo (20) de la cavidad del cuerpo (10). El sistema de video endoscdpico (1) generalmente incluye un primer
instrumento (30) para iluminar la cavidad del cuerpo (10) y/o para capturar imagenes de la cavidad del cuerpo (10),
un segundo instrumento (40) para realizar un procedimiento médico y para capturar imagenes de una porcion de la
cavidad iluminada (10) que incluye el sitio objetivo (20), y una unidad de control de video (50) para recibir las
imagenes capturadas desde el primer y segundo instrumentos y para transmitirlas a una pantalla de video (60) para
su visualizaciéon durante un procedimiento médico.

Mas particulammente, el primer instrumento (30) puede incluir una fuente de luz (31) configurada para iluminar la
cavidad (10), y una primera camara configurada para capturar primeras imagenes (61) de la cavidad iluminada (10)
que incluyen el sitio objetivo (20). La fuente de luz (31) puede conectarse al primer instrumento (30) mediante un
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cable (32) en un puerto (33), como se muestra en la Figura 1. Como altemativa, la fuente de luz (31) puede
conectarse de manera integral al primer instrumento (30) para iluminar la cavidad (10). Por gjemplo, la fuente de luz
(31) puede proporcionarse a lo largo de una longitud axial del primer instrumento (30).

En las realizaciones, el cable (32) puede configurarse como un haz de fibra éptica que sirve como una guia de luz
Como alternativa, el cable (32) puede sustituirse por cualquier otro conector conocido adecuado para trasmision de
luz. La primera camara puede configurarse como un sistema de lente objetivo que incluye un CMOS, CCD u otro tipo
de sensor de imagen para convertir la luz de imagen en sefales eléctricas para transmision a la pantalla de video
(60), tal como un monitor de ordenador o una pantalla de video. La primera camara también incluye una primera
unidad de transmision de imagen (34) que incluye un primer acoplador de imagen (35) y un primer cabezal de
camara (36) para recibir y para transmitir las primeras imagenes (61) a la unidad de control de video (50). La unidad
de control de video (50) procesa las imagenes desde la primera camara para visualizacion en la pantalla de video
(60).

El segundo instrumento (40) puede incluir una herramienta quirdrgica (72) configurada para realizar un
procedimiento quinirgico, y una segunda camara configurada para capturar segundas imagenes (62) de la cavidad
iluminada (10). En las realizaciones yde manera similar a la colocacién de la fuente de luz(31), como se ha descrito
anteriomente, puede proporcionarse una fuente de luz con el segundo instrumento (40), y ya esté conectada al
segundo instrumento (40) mediante un cable, o conectada de manera integral al segundo instrumento (40), tal como
a lo largo de la longitud axial del segundo instrumento (40), para iluminar adicionalmente la cavidad en el sitio
objetivo (20), y para mejorar la claridad visual del area visible. En las realizaciones, la herramienta quirargica (72)
puede configurarse como un dispositivo de ablacién, un bisturi, un aplicador de grapas, tijeras, una pinza, férceps,
cauterizadores o cualquier otra herramienta quirdrgica adecuada para uso con un endoscopio. Ademas, el término
“imagen”, como se usa a través de la memoria descriptiva, puede definise como cualquier cosa que pueda
visualizarse en la pantalla de video (60), y por lo tanto las imagenes mostradas en la pantalla de video (60) no
deberian estar limitadas a las imagenes capturadas por la primera y segunda camaras.

Similar a la configuracién de la primera camara, la segunda camara también incluye un sistema de lente objetivo que
incluye CMOS, CCD u otro tipo de sensor de imagen para convertir la luz de imagen en sefales eléctricas para
transmisién a la pantalla de video (60). La segunda camara incluye adicionalmente una segunda unidad de
transmisién de imagen (41) que incluye un segundo acoplador de imagen (42) y un segundo cabezal de camara (43)
para recibir y para transmitir las segundas imagenes (62) a la unidad de control de video (50) donde las imagenes se
procesan para visualizacion en la pantalla de video (60).

Ademas, el sistema de lente de objetivo de la segunda camara tiene un eje éptico, que es generalmente paralelo a
una longitud axial de la herramienta quirdrgica (72). Esta configuracién posibilita que la segunda camara proporcione
una vista de la cavidad interna (10) y el sitio objetivo (20) que es diferente de la vista producida por la primera
camara. Esta vista, denominada en el presente documento como una “vista de ojo de la herramienta” proporciona
una perspectiva adicional de la cavidad interna (10) y del sitio objetivo (20), que mejora la visibilidad de los
movimientos de la herramienta quirdrgica (72) en el sitio objetivo (20) con relacion a los otros objetos en la cavidad
iluminada (10). La visibilidad mejorada mejora la precision y seguridad del procedimiento, y reduce el tiempo
requerido para el procedimiento.

Como se ha indicado anteriomente, la unidad de control de video (50) esta configurada para recibir la primera y
segunda imagenes capturadas (61, 62), y la pantalla de video (60) esta configurada para visualizar las imagenes
(61, 62) transmitidas desde la unidad de control de video (50). Ademas, la unidad de control de video (50) incluye un
primer controlador de cdmara de instrumento (51) conectado eléctricamente a la primera camara a través de la
primera unidad de transmision de imagen (34) mediante un cable (52), un segundo controlador de camara de
instrumento (53) conectado eléctricamente a la segunda camara a través de la segunda unidad de transmision de
imagen (41)mediante un cable (54), y un convertidor de imagen en imagen (55) que esta conectado eléctricamente
a cada uno del primer y segundo controladores de camara de instrumento (51, 53) mediante cables (56, 57). La
unidad de control de video (50) también esta conectada eléctricamente a la pantalla de video (60) mediante el cable
(58).

El convertidor de imagen en imagen (55) comunica con la pantalla de video (60) de manera que la primera y
segunda imagenes (61, 62) pueden visualizarse de manera Unica o simultanea. Se contempla que el convertidor de
imagen en imagen (55) puede conectarse eléctricamente a controladores de camara adicionales (y sus respectivas
camaras) para capturar imagenes adicionales en la cavidad de cuerpo iluminada (10). Ademas, el convertidor de
imagen en imagen (55) puede conectar también a otros dispositivos, tales como una maquina EKG, un temaodmetro,
o cualquier otro dispositivo que pueda comunicar con (y transmitir la imagen u otros datos a) el convertidor de
imagen en imagen (55). Tales conexiones mejoran la operabilidad del sistema de video endoscopico (1) ymejoran la
facilidad de uso del sistema durante un procedimiento médico dado.

Ademas, aunque los controladores de camara (51, 53) yla pantalla de video (60) estan conectados eléctricamente al
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convertidor de imagen en imagen (55) mediante cables (56, 57, 58), también se contempla que las diversas
conexiones de cable descritas en el presente documento puedan sustituirse para incuir otros mecanismos de
transmision de datos conocidos, tales como conexiones inalambricas y conexiones de infrarrojos.

El convertidor de imagen en imagen (55) también incluye un procesador configurado para ajustar un tamafio relativo
y una posicion relativa de la primera y segunda imagenes (61, 62) visualizadas en la pantalla de video (60) de modo
que las imagenes pueden visualizarse en diversas disposiciones adecuadas a las preferencias de la persona que
usa el sistema de video endoscopico (1). En este sentido, el convertidor de instantdnea en instantanea (55) puede
estar asociado con un programa informatico que pemite que el usuario interactie con el sistema de video
endoscopico (1) yestablezca (o ajuste) preferencias de usuario.

El procesador puede estar configurado también para visualizar al menos una de la primera y segunda imagenes, y
una tercera imagen (o0 mas) que no es de la cavidad iluminada (10) en la pantalla de video (60). La tercera imagen
puede ser, por ejemplo, un monitor de EKG, un detector de brillo, una lectura de temperatura, un temporizador, o
cualquier otra imagen que puede ser util para el cirujano durante el procedimiento médico. Ademas, las imagenes
pueden mostrarse de manera individual o simultanea. Cuando se muestran de manera simultanea, las imagenes en
la pantalla de video (60) pueden solaparse, espaciarse entre si 0 superponerse una sobre la otra dependiendo de
las preferencias del cirujano.

Se observa que la primera imagen (61) puede ser una vista en perspectiva de la cavidad iluminada (10) que muestra
la herramienta quirdrgica (72) y el sitio objetivo (20) para el procedimiento médico. Mientras tanto, la segunda
imagen (62) puede ser una vista en perspectiva del sitio objetivo (20) del procedimiento médico en la herramienta
quirdrgica (72), como se muestra en la Figura 1. En las realizaciones, la vista en perspectiva, es decir, también
denominada como la vista del ojo de la herramienta, del sitio objetivo (tomada en la herramienta quirdrgica (72)) es
generalmente paralela a la longitud axial de la herramienta quirdrgica (72). Adicionalmente, se contempla que las
imagenes pueden ser imagenes de formacion de imagenes térmicas, imagenes de color, imagenes en blanco y
negro y otras imagenes adecuadas para la observacion en la pantalla de video (60).

Aplicador de grapas

En las realizaciones, el segundo instrumento (40) puede configurarse como un aplicador de grapas, y el aplicador de
grapas puede incorporarse en el sistema de video endoscopico (1) analizado anteriomente. El aplicador de grapas
se describira ahora en detalle con referencia a las Figuras 1-3.

Como se muestra en las Figuras 1 y 2, el aplicador de grapas (40) puede incluir una pieza de mano (44), un gje
giratorio (45), y un conjunto de extremo de herramienta (70) que incluye una estructura (71) configurada para recibir
un cartucho (46) de grapas apiladas y un par de mordazas (72). El conjunto de extremo de la herramienta (70) se
extiende desde la pieza de mano (44) en una direccién axial, y el eje giratorio (45) se extiende desde la pieza de
mano (44) en la direccion axial y rodea el conjunto de extremo de la herramienta (70). El par de mordazas (72) se
proporciona en un extremo distal del eje giratorio (45) y esta configurado para aplicar una grapa (47) alrededor de al
menos un objeto.

El aplicador de grapas (40) también incluye un endoscopio de formaciéon de imagenes (73), es decir, similar a la
segunda camara anteriormente analizada, que esta conectado a la estructura (71) y se extiende en la direccion axial
a lo largo de un espacio interior del eje giratorio (45). Como se muestra en la Figura 2, el endoscopio de formacion
de imagenes (73), incluye un sistema de lente objetivo (en 74) y esta conectado a la segunda unidad de transmisién
de imagen (41). Al menos una porcion del endoscopio de formacién de imagenes (73) esta alojada en el gje giratorio
(45), mientras que la ofra porciéon esta asociada con la pieza de mano (44). Como también se muestra, el
endoscopio de fomacion de imagenes (73) y el par de mordazas (72) estan conectados a la estructura (71) y giran
con la rotacion del gje giratorio (45). En este sentido, el endoscopio de formacion de imagenes (73) puede soldarse o
sujetarse a intervalos espaciados a lo largo de la longitud axial de la estructura (71). Ademas, el endoscopio de
formacién de imagenes (73) puede ser una micro fibra dptica flexible que tiene una fibra de 10 k.

En las realizaciones, la pieza de mano (44) induye una porcién de mango (80) y un gatillo (81) conectado de manera
pivotante a la porcion de mango (80). El gatillo (81) esta configurado para accionar el par de mordazas (72). La pieza
de mano (44) también incduye una apertura configurada para aceptar el cartucho (46) de grapas apiladas. La
apertura se extiende a través de la longitud axial de la pieza de mano (44) de modo que el cartucho (46) puede
insertarse en la apertura desde un lado proximal de la pieza de mano (44) hacia el par de mordazas (72)
proporcionadas en el extremo distal del aplicador de grapas (40). Ademas, el cartucho (46) esta configurado para
extenderse a través de la apertura de la pieza de mano (44) y a través del eje giratorio (45) mediante un receptaculo
de cartucho formado en la estructura (71).

Aunque el cartucho (46) se describe como que esta cargado en el lado proximal de la pieza de mano (44), también
se contempla que el cartucho (46) puede cargarse también en la pieza de mano (44) mediante, por ejemplo, una
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apertura localizada en una localizacion lateral, un lado anterior o un lado posterior de la pieza de mano (44). Como
alternativa, el cartucho (46) puede cargarse también en la pieza de mano (44) mediante un extractor de carga
deslizable (o articulado) proporcionado en una cualquiera de las localizaciones anteriomente indicadas. En las
realizaciones, se contempla adicionalmente que el cartucho (46) puede precargarse con la pieza de mano (44), y no
es retirable.

La pieza de mano (44) incluye adicionalmente un ajustador (82) que esta configurado para girar el eje giratorio (45)
alrededor de su eje central y para ajustar de manera giratoria la orientacion del par de mordazas (72) para aplicar la
grapa (47) alrededor de al menos un objeto. Por lo tanto, en la operacién, el usuario manipula el ajustador (82) para
girar el par de mordazas (72) en la posicidén para aplicar la grapa (47) a un objeto en la cavidad (10) en el sitio
objetivo (20). Cuando se manipula el gatillo (81), la grapa (47) se descarga desde el cartucho (46) y se situa entre el
par de mordazas (72) a aplicarse al objeto en el sitio objetivo (20). En este sentido, el par de mordazas (72) puede
configurarse para cualquiera de presionar una grapa abierta elasticamente desviada alrededor del objeto, o para
abrir una grapa cerrada elasticamente desviada para su colocacion alrededor del objeto. Se contempla
adicionalmente que el aplicador de grapas (40) puede configurarse también para aplicar corchetes o puede funcionar
para agarrar objetos para retirada desde o ajuste en la cavidad (10). En otras palabras, €l aplicador de grapas (40)
puede usarse para fines distintos de aplicar una grapa o un corchete para funcionalidad aumentada del dispositivo.

El aplicador de grapas (40) incluye ademés adicionalmente un collar (83) conectado en un extremo distal de la pieza
de mano (44), un puntal de montaje (84) que incluye un soporte (85) que se extiende a través del mismo
proporcionado en un extremo superior de la pieza de mano (44), y una caperuza (86) que se extiende desde un
extremo superior del collar (83) a un extremo superior de la abrazadera de montaje (84) para definir un cierre entre
la caperuza (86) y al menos una porcion de la pieza de mano (44). El collar (83) conecta el eje giratorio (45) a la
pieza de mano (44), y la abrazadera de montaje (84) aloja el soporte (85). Como se ha indicado anteriomente, el
soporte (85) se extiende a través de la abrazadera de montaje (84), y un extremo proximal de la fibra dptica se
asegura al soporte (85) de manera que la fibra éptica gira con relacién a la abrazadera de montaje y conecta con la
segunda unidad de transmisién de imagen (41).

La caperuza (86) puede ser cualquier forma y material adecuado para alojar un bucle de servicio (87) del endoscopio
de formacién de imagenes (73), que proporciona una holgura adicional para tratar la torsién experimentada por la
fibra optica durante la operacion del eje giratorio (45). La caperuza (86) también protege el bucle de servicio (87) de
contaminacion y evita el dafio a la fibra 6ptica. Se contempla que la caperuza (86) pueda estar configurada
adicionalmente para ser retirable para acceso al bucle de servicio (87) o para reparar una porcion del aplicador de
grapas (40). En este sentido, se observa que el aplicador de grapas (40) puede ser desechable o reutilizable.

Como se muestra en la Figura 1, la fibra 6ptica (es decir, el endoscopio de formacion de imagenes) se asegura al
soporte (85). La fibra 6ptica se asegura al soporte (48) de manera que el sistema de lente de objetivo (en 74) y la
fibra dptica giran con la rotacién del par de mordazas (72) mientras se limita la torsidn axial experimentada por la
fibra optica durante la rotacidn del eje giratorio (45). Es decir, el soporte (48) ayuda a evitar la rotura potencial de la
fibra optica debido a la excesiva torsion a lo largo del eje giratorio (45) cuando el usuario manipula el ajustador (82).
Se observa que la rotacién del endoscopio de formacion de imagenes (73) a lo largo del eje giratorio (45) es
independiente de la rotacién del endoscopio de fomacidén de imagenes (73) asegurado en el soporte (85).

El endoscopio de fomacion de imagenes (73) puede observarse como que tiene una primera seccion (88) y una
segunda seccion (89), que incluye el bucle de servicio (87). La primera seccién (88) se proporciona a lo largo del gje
giratorio (45) yla segunda seccién (89) se proporciona a lo largo de la pieza de mano (44) en el cierre definido porla
caperuza (86). Como se ha indicado anteriomente, la primera seccion (88) del endoscopio de formacién de
imagenes (73) puede soldarse o sujetarse a intervalos espaciados a lo largo de la estructura (71). La segunda
seccion (89) (que incluye el bucle de servicio (87) asegurado al soporte (85)) reduce la tension (incluyendo la torsion
axial) experimentada por el endoscopio de formacién de imagenes (73) cuando la fibra dptica proporcionada a lo
largo del conjunto de extremo de la herramienta (70) gira con la rotacién del par de las mordazas (72) y el eje
giratorio (45).

Como se muestra en la Figura 2, la primera seccion (88) y la segunda seccién (89) estan conectadas entre si
mediante una apertura (90) en el collar (83). Como se muestra en la Figura 3, la apertura (90) pemite que el bude
de servicio (87) se extienda y se retraiga en la primera seccion (88) sin estar expuesto a un entorno externo. Esta
configuracién no trata Unicamente los asuntos de torsidn, también evita la contaminacion al endoscopio de formacion
de imagenes (73) y protege el endoscopio de formacion de imagenes (73) de que se dafie o se manegje
incorrectamente. Ademas, el collar (83) puede incluir un perno de tope (91) proporcionado en un lateral del collar
(83) como un mecanismo de seguridad adicional que limita la cantidad de torsidon experimentada por la fibra éptica y
para evitar que se realice torsion en la fibra 6ptica hasta el punto de fractura.

Por consiguiente, el sistema de video endoscépico como se ha analizado en detalle anteriormente, proporciona a los
usuarios una vista mejorada del area tratada para un procedimiento médico dado. Como resultado, se mejora la
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precisién y la seguridad del procedimiento médico, se reduce enommemente el riesgo de dafio al sistema de video
endoscopico y a la herramienta endoscépica adjunta, y se asegura la salud y seguridad del paciente.
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REIVINDICACIONES
1. Un aplicador de grapas (40) que comprende:

una pieza de mano (44);

un conjunto de extremo de herramienta (70) que incluye una estructura (71) y un par de mordazas (72), en el que
el conjunto de extremo de la herramienta (70) se extiende desde la pieza de mano (44) en una direccion axial;

un eje giratorio (45) que se extiende desde la pieza de mano (44) y que rodea al menos una porcion del conjunto
de extremo de la herramienta (70), en el que se proporciona el par de mordazas (72) en un extremo distal del eje
giratorio (45) para recibir una grapa (47) descargada de la estructura (71), y en el que el par de mordazas (72)
estan configuradas para aplicar la grapa descargada (47) alrededor de al menos un objeto;

caracterizado porque el aplicador de grapas (40) incluye un endoscopio de formacién de imagenes (73)
conectado de manera fija a la estructura (71) y que se extiende en la direccion axial a lo largo de un espacio
interior del eje giratorio (45), en el que la estructura (71) esta dispuesta entre el endoscopio de fomacién de
imagenes (73) yel par de mordazas (72) en el espacio interior del eje giratorio (45).

2. El aplicador de grapas (40) de la reivindicacion 1, en el que el endoscopio de formacion de imagenes (73) incluye
un sistema de lente objetivo (74) proporcionado en un extremo distal de la estructura (71) para capturar imagenes en
una direccion generalmente paralela a una longitud axial del conjunto de extremo de la herramienta (70), y una
unidad de transmision de imagen (34) que incluye un acoplador de imagen (35) y un cabezal de camara (36)
proporcionado en un extremo proximal del endoscopio de formacién de imagenes (73) para recibir y para transmitir
las imagenes capturadas por el sistema de lente de objetivo (74) a una pantalla de video (60).

3. El aplicador de grapas (40) de la reivindicacion 1, en el que el par de mordazas (72) y el endoscopio de formacion
de imagenes (73), que esta conectado de manera fija al conjunto de extremo de la herramienta (70), giran con el gje
giratorio (45).

4. El aplicador de grapas (40) de la reivindicacion 1 que incluye adicionalmente:

un collar (83) conectado en un extremo distal de la pieza de mano (44);

un puntal de montaje (84) proporcionado en un extremo superior de la pieza de mano (44);y

una caperuza (86) que se extiende desde un extremo superior del collar (83) a un extremo superior de la
abrazadera de montaje (84) para definir un cierre entre la caperuza (86) y al menos una porcién de la pieza de
mano (44).

5. El aplicador de grapas (40) de la reivindicacion 1, en el que el endoscopio de formacion de imagenes (73) incluye
una primera seccion (88) y una segunda seccién (89), en el que la primera seccion (88)se proporciona a lo largo del
eje giratorio (45) yla segunda seccion (89) se proporciona a lo largo de la pieza de mano (44).

6. El aplicador de grapas (40) de la reivindicacion 4, en el que el endoscopio de formacién de iméagenes (73) incluye
una primera seccion (88) y una segunda seccién (89), en el que la primera seccién (88)se proporciona a lo largo del
eje giratorio (45) y la segunda seccion (89) se proporciona en el cierre de la caperuza (86).

7. El aplicador de grapas (40) de la reivindicacion 5, en el que el collar (83) induye una apertura (90) que pemite
que la segunda seccion (89) del endoscopio de formacion de imagenes (73) conecte con la primera seccion (88) del
endoscopio de formacién de imagenes (73) a lo largo del eje giratorio (45).

8. El aplicador de grapas (40) de la reivindicacién 1, en el que la pieza de mano (44) incluye:

una porcién de mango (80);

un gatillo (81) conectado de manera pivotante a la porcion de mango (80) y configurado para accionar el par de
mordazas (72);y

una apertura configurada para aceptar un cartucho (46) que incuye grapas (47) proporcionadas en un lado
proximal de la pieza de mano (44) opuesto al eje giratorio (45), en el que el cartucho (46) se extiende a través del
eje giratorio (45) de manera que se sitla una grapa (47) desde el cartucho (46) entre el par de mordazas (72).

9. El aplicador de grapas (40) de la reivindicacién 4, en el que el endoscopio de formacién de imagenes (73)
comprende una fibra éptica.

10. El aplicador de grapas (40) de la reivindicacion 9, que incluye adicionalmente un soporte (85) que se extiende a
través de la abrazadera de montaje (84), y en el que un extremo proximal de la fibra éptica se asegura al soporte
(85) de manera que la fibra éptica gira con relacion a la abrazadera de montaje (84) para evitar la torsién de la fibra
optica.
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11. El aplicador de grapas de la reivindicacion 9, en el que el par de mordazas (72) y la fibra éptica estan conectadas
de manera fija al conjunto de extremo de la herramienta (70) y giran con el eje giratorio (45), y en el que la fibra
optica incluye un bucle de servicio (87) para reducir la tensién en la fibra 6ptica cuando la fibra 6ptica gira con el par
de mordazas (72).

12. El aplicador de grapas (40) de la reivindicacién 1, en el que la pieza de mano (44) incluye un ajustador para girar
el eje giratorio (45) alrededor de una longitud axial del conjunto de extremo de la herramienta (70) y para ajustar de
manera giratoria la orientacion del par de mordazas (72) para aplicar la grapa (47) alrededor de al menos un objeto.
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