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DESCRIPCION
Dispositivo de extirpacion de tejido con elevada velocidad de movimiento de vaivén
ANTECEDENTES DE LA INVENCION

La presente invencion se refiere, en general, a un dispositivo para la extirpaciéon de tejido y se refiere, mas
particularmente, a un dispositivo muy adecuado para la extirpacion de fibromas uterinos y otros tejidos ginecoldgicos
anormales.

Se cree que los fibromas uterinos aparecen en un porcentaje sustancial de la poblacién femenina, tal vez en al
menos entre el 20 y el 40 por ciento de todas las mujeres. Los fibromas uterinos son tumores bien definidos, no
cancerosos que se encuentran comunmente en la capa de musculo liso del Gtero. En muchos casos, los fiboromas
uterinos pueden crecer hasta varios centimetros de didmetro y pueden causar sintomas como menorragia (sangrado
menstrual prolongado o abundante), presion o dolor pélvico y disfuncidn reproductiva.

Los tratamientos actuales para los fibromas uterinos incluyen terapia farmacologica, histerectomia, embolizacion de
la arteria uterina y reseccion histeroscopica. La terapia farmacoldgica generalmente implica la administracion de
AINES (farmacos antiinflamatorios no esteroideos), combinaciones de estrégeno-progesterona y analogos de GnRH
(hormona liberadora de gonadotropina). Sin embargo, las terapias farmacolégicas actuales son, en gran medida,
ineficaces y meramente paliativas. En comparacion, una histerectomia implica la extirpacion quirdrgica del Gtero de
una paciente. Por esta razon, una histerectomia representa una forma altamente eficaz de librar a una paciente de
fiboromas uterinos. Como resultado, varios cientos de miles de histerectomias normalmente se realizan anualmente
en los Estados Unidos para tratar los fibromas uterinos. Sin embargo, a pesar de su uso generalizado, las
histerectomias también presentan ciertas desventajas, tales como la pérdida de fertilidad, la disfuncién sexual y los
riesgos comunmente asociados con un procedimiento quirdrgico importante, tales como hemorragias, lesiones,
infecciones, dolor y recuperacion prolongada. La embolizacion de la arteria uterina consiste en insertar un catéter en
una arteria femoral y a continuacién guiar el catéter a una arteria uterina con fibrosis. A continuacién, se inyectan
pequefias particulas desde el catéter hacia la arteria con fibrosis, bloqueando su suministro de sangre y causando
que finalmente se encoja y muera. Aunque este procedimiento es menos invasivo que una histerectomia, a menudo
da como resultado complicaciones posquirirgicas relacionadas con el dolor. Ademas, los facultativos que estan
formados para realizar la embolizacion de la arteria uterina suelen ser radi6logos intervencionistas, a diferencia de
los facultativos formados especificamente para atender problemas ginecoldgicos, mientras que los facultativos
formados especificamente para atender problemas ginecoldgicos generalmente no poseen la habilidad para realizar
la embolizacion de la arteria uterina basada en catéter.

La reseccion histeroscopica implica normalmente insertar un histeroscopio (es decir, un endoscopio de
imagenologia) en el Gtero a través de la vagina, es decir, por via transcervical, y luego cortar el fiboroma del Utero
usando un dispositivo suministrado al fiboroma por el histeroscopio. Las resecciones histeroscépicas normalmente
estan en una de dos variedades. En una variedad, un dispositivo de electrocauterizacion en forma de un alambre
cortante en forma de bucle estd montado de manera fija en el extremo distal del histeroscopio, la combinacién del
histeroscopio y el dispositivo de electrocauterizacion denominada normalmente resectoscopio. La transmision de
corriente eléctrica al Gtero con un resectoscopio es normalmente monopolar, y el circuito se completa con una
trayectoria conductora hacia la unidad de alimentacién del dispositivo a través de una almohadilla conductora
aplicada a la piel de la paciente. De esta manera, el tejido se extirpa al poner en contacto el bucle con la parte de la
pared del utero de interés. Se describen ejemplos de dichos dispositivos, por ejemplo, en la patente de Estados
Unidos N.° 5.906.615, inventor Thompson, expedida el 25 de mayo de 1999.

En la otra variedad de reseccion histeroscopica, se inserta una cuchilla electromecéanica a través de un canal de
trabajo en el histeroscopio. El tejido se extirpa a continuaciéon poniendo en contacto la cuchilla, que normalmente
tiene un instrumento cortante giratorio, con la parte de la pared del Gtero de interés. Ejemplos de la variedad de
cuchilla electromecanica de reseccion histeroscépica se describen en, por ejemplo, la patente de Estados Unidos N.°
7.226.459, inventores Cesarini y col., expedida el 5 de junio de 2007; la patente de Estados Unidos N.° 6.032.673,
inventores Savage y col., expedida el 7 de marzo de 2000; la patente de Estados Unidos N.° 5.730.752, inventores
Alden y col., expedida el 24 de marzo de 1998; la publicacién de solicitud de patente de Estados Unidos N.° US
2006/0047185 Al, inventores Shener y col., publicada el 2 de marzo de 2006; y la publicacion internacional PCT N.°
WO 99/11184, publicada el 11 de marzo de 1999.

En ambas de las variedades descritas anteriormente de reseccién histeroscépica, antes de la extirpacion de los
fibromas, el Gtero se distiende normalmente para crear un espacio de trabajo dentro del Utero. (Dicho espacio de
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trabajo normalmente no existe naturalmente en el Utero, dado que el Gtero es un 6rgano flacido. Por lo tanto, las
paredes del Utero estan normalmente en contacto entre si cuando estan en estado relajado). La técnica
convencional para crear dicho espacio de trabajo dentro del Gtero es administrar un fluido al Gtero a través del
histeroscopio bajo presién suficiente para hacer que el Gtero se distienda. Los ejemplos del fluido usado
convencionalmente para distender el (tero incluyen gases como diéxido de carbono o, mas cominmente, liquidos
como agua o ciertas soluciones acuosas (por ejemplo, una solucion salina o una solucién acuosa a base de azlcar).
Cuando la reseccioén se efectlia usando un resectoscopio, normalmente es necesario que el fluido de distension no
sea conductor de corriente de modo que la electricidad no sea conducida a ubicaciones no deseadas. Sin embargo,
debido a que el fluido de distension se administra bajo presion (que puede ser de hasta 100 mm de Hg o mas),
existe el riesgo, especialmente cuando se corta un tejido, de que el fluido de distensiéon pueda ser absorbido por un
vaso sanguineo en el Gtero, es decir, intravasacion, captacion que puede ser bastante dafiina para la paciente.
Debido a que la intravasacion en exceso puede causar la muerte, es costumbre monitorizar la captacion de fluido de
forma continua usando un sistema de balanza.

No obstante, a pesar de los riesgos de intravasacion mencionados anteriormente, con una monitorizacion adecuada
de la captacion de fluido, la reseccion histeroscopica es una técnica altamente eficaz y segura para extirpar fibromas
uterinos. Sin embargo, una deficiencia con la reseccion histeroscépica es que normalmente requiere que se
administre anestesia a la paciente. Esto se debe a que los resectoscopios convencionales normalmente tienen un
didmetro superior a 7 mm y, debido a que los histeroscopios convencionales del tipo a través del cual se insertan los
dispositivos de tipo cuchilla mecanica tienen normalmente un didmetro de aproximadamente 9 mm. Por el contrario,
el cuello uterino normalmente no puede dilatarse a un didmetro mayor que aproximadamente 5,5 mm sin causar
molestias considerable a la paciente. Como resultado, debido a la necesidad de anestesia, la reseccion
histeroscopica se realiza normalmente en el quir6fano de un hospital y, como resultado, conlleva un gran coste
debido al escenario y al personal auxiliar requeridos.

La publicacion de solicitud de patente de Estados Unidos N.° 2002/082519 Al (Miller y col.) describe un dispositivo
de extirpacion de tejido desechable que incluye una canula interna que se mueve en vaivén dentro de una canula
externa que forma un elemento cortante montado en una pieza de mano. La canula interna del elemento cortante
define una luz interna y termina en un borde cortarte muy afilado, biselado hacia dentro. La cénula interna es
impulsada tanto por un motor rotativo como por un motor alternativo. Al final de su recorrido, la canula interna hace
contacto con una tabla cortante dispuesta en la canula externa para cortar completamente el tejido. Se aplica un
vacio de aspiracion a la luz interna para aspirar tejido extirpado a través de la canula interna y al interior de una
trampa de recogida que esta montada de forma amovible en la pieza de mano. Los motores rotativo y alternativo son
alimentados hidraulicamente a través de un circuito hidraulico accionado por pedal.

La publicacion de solicitud de patente EP N.° 1 698 283 Al (Reichel y col.) describe un dispositivo de biopsia que
incluye una canula externa que tiene una punta perforante distal, una luz para cuchilla, un orificio para tejido lateral
que comunica con la luz para cuchilla, y al menos un pasaje para fluido dispuesto distalmente respecto al orificio
para tejido lateral. Se hace avanzar una cuchilla interna en la luz para cuchilla pasado el orificio para tejido lateral
para cortar una muestra de tejido. Después de que la muestra de tejido se corta, y antes de que la cuchilla interna se
retraiga proximalmente respecto al orificio para tejido lateral, la cuchilla se puede usar para cubrir y destapar de
forma alterna el pasaje para fluido dispuesto distalmente respecto al tejido lateral.

La publicacion de solicitud de patente EP N.° 0 541 377 Al (Pingleton y col.) describe un instrumento cortante
quirargico usado para extirpar la mayor cantidad posible de tejido por via percutanea a través de una funda de
acceso usada comunmente en procedimientos quirdrgicos laparoscopicos o endoscépicos minimamente invasivos.
El instrumento cortante incluye un tubo de miembro rotativo interno que tiene un borde cortante en el extremo distal
del mismo para cortar y seccionar tejido, asi como un pasaje hueco para succionar y aspirar tejido y fluido a su
través hasta una camara de recogida o via de succion unida a él.

RESUMEN DE LA INVENCION

La presente invencién proporciona un dispositivo novedoso para la extirpacion de tejido de acuerdo con la
reivindicacion 1. Desarrollos adicionales de la invencion estan de acuerdo con las reivindicaciones dependientes 2 a
10. El dispositivo como se ha descrito anteriormente se puede usar, por ejemplo, para extirpar fioromas uterinos y
otros tejidos ginecoldgicos anormales.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

Los dibujos adjuntos, que se incorporan por el presente y forman parte de esta memoria descriptiva, ilustran diversas
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realizaciones de la invencién o ejemplos. En los dibujos en los que nimeros de referencia similares representan
partes similares:

La figura 1 es una vista en perspectiva parcialmente en despiece ordenado de un primer sistema de extirpacion de
tejido;

Las figuras 2(a) a 2(d) son diversas vistas del dispositivo de extirpacion de tejido mostrado en la figura 1,
mostrandose el dispositivo de extirpacion de tejido en las figuras 2(a) a 2(c) junto con los extremos distales del tubo
de vacio y el arbol motor externo;

La figura 3 es una vista desde el extremo distal agrandada de la funda con mdltiples luces del dispositivo introductor
mostrado en la figura 1;

La figura 4 es una vista fragmentaria agrandada del conjunto de guia de instrumentos del dispositivo introductor
mostrado en la figura 1;

Las figuras 5(a) y 5(b) son vistas de seccion longitudinal fragmentarias de miembros tubulares internos alternativos
gue pueden usarse en el dispositivo de extirpacion de tejido mostrado en la figura 1;

La figura 6 es una vista lateral fragmentaria, parcialmente en seccion, de un dispositivo de extirpacion de tejido
alternativo que puede usarse en el sistema de extirpacion de tejido de la figura 1;

Las figuras 7(a) y 7(b) son vistas en perspectiva fragmentaria y en perspectiva parcialmente en despiece ordenado
fragmentaria, respectivamente, de otro dispositivo de extirpacion de tejido alternativo que puede usarse en el
sistema de extirpacion de tejido de la figura 1;

La figura 8 es una vista lateral fragmentaria de otro dispositivo de extirpacion de tejido alternativo que puede usarse
en el sistema de extirpacion de tejido de la figura 1;

La figura 9 es una vista lateral fragmentaria de otro dispositivo de extirpacion de tejido alternativo que puede usarse
en el sistema de extirpacion de tejido de la figura 1;

La figura 10 es una vista en perspectiva fragmentaria de otro dispositivo de extirpacion de tejido alternativo que
puede usarse en el sistema de extirpacion de tejido de la figura 1;

La figura 11 es una vista en perspectiva fragmentaria de otro dispositivo de extirpacion de tejido alternativo que
puede usarse en el sistema de extirpacion de tejido de la figura 1;

La figura 12 es una vista en perspectiva fragmentaria de otro dispositivo de extirpacion de tejido alternativo que
puede usarse en el sistema de extirpacion de tejido de la figura 1;

La figura 13 es una vista en perspectiva fragmentaria de otro dispositivo de extirpacion de tejido alternativo que
puede usarse en el sistema de extirpacion de tejido de la figura 1;

Las figuras 14(a) a 14(e) son diversas vistas de otro dispositivo de extirpacion de tejido alternativo que puede usarse
en el sistema de extirpacion de tejido de la figura 1 (no mostrandose la carcasa de vacio en las figuras 14(c) a 14(e)
para revelar componentes situados en su interior);

La figura 15 es una vista en perspectiva de un segundo sistema de extirpacion de tejido;

Las figuras 16(a) a 16(d) son vistas en perspectiva en despiece ordenado inferior, en perspectiva en despiece
ordenado superior, laterales en despiece ordenado inferior, y fragmentarias, parcialmente en seccion,
respectivamente, del conjunto morcelador mostrado en la figura 15;

Las figuras 17(a) y 17(b) son vistas en perspectiva superior parcialmente en despiece ordenado y en perspectiva
inferior parcialmente en despiece ordenado, respectivamente, del conjunto impulsor mostrado en la figura 15;

La figura 18 es una vista en perspectiva, parcialmente en despiece ordenado, fragmentaria de un dispositivo de
extirpacion de tejido alternativo que puede usarse en el sistema de extirpacion de tejido de la figura 15;

Las figuras 19(a) y 19(b) son vistas en perspectiva, parcialmente en despiece ordenado, fragmentarias de otro
dispositivo de extirpacién de tejido alternativo que puede usarse en el sistema de extirpacion de tejido de la figura
15;

La figura 20 es una vista en perspectiva, parcialmente en despiece ordenado, fragmentaria de otro dispositivo de
extirpacion de tejido alternativo que puede usarse en el sistema de extirpacion de tejido de la figura 15;

La figura 21 es una vista en perspectiva, parcialmente en despiece ordenado, fragmentaria de otro dispositivo de
extirpacion de tejido alternativo que puede usarse en el sistema de extirpacion de tejido de la figura 15;

La figura 22 es una vista de seccion fragmentaria de otro dispositivo de extirpacion de tejido alternativo que puede
usarse en el sistema de extirpacion de tejido de la figura 15; y

La figura 23 es una vista de seccién fragmentaria de otro dispositivo de extirpacion de tejido alternativo que puede
usarse en el sistema de extirpacion de tejido de la figura 15.

DESCRIPCION DETALLADA DE LA REALIZACION PREFERIDA
La presente invencion y los ejemplos se describen a continuacion principalmente en el contexto de dispositivos y
procedimientos optimizados para realizar uno o mas procedimientos ginecoldgicos o urologicos terapéuticos o de

diagnostico tales como la extirpacion de fibromas uterinos u otro tejido uterino anormal. Sin embargo, los dispositivos
y procedimientos relacionados pueden usarse en una amplia variedad de aplicaciones en todo el cuerpo, a través de
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una variedad de trayectorias de acceso.

Por ejemplo, los dispositivos pueden optimizarse para su uso a través de cirugia abierta, acceso menos invasivo tal
como el acceso laparoscépico o procedimientos minimamente invasivos tales como mediante acceso percutaneo.
Ademas, los dispositivos pueden configurarse para acceder a un sitio terapéutico o de diagndstico mediante
cualquiera de las aberturas naturales del cuerpo para conseguir el acceso a través de las orejas, la nariz, la boca y
mediante acceso transrectal, uretral y vaginal.

Ademas de la realizacion de uno o mas procedimientos ginecolégicos y urolégicos descritos en detalle en el
presente documento, los sistemas y dispositivos pueden usarse para realizar uno o mas procedimientos adicionales,
incluyendo, pero sin limitarse a, el acceso a y la manipulacién o extirpacion de tejidos de cualquiera de una variedad
de drganos y tejidos tales como vejiga, mama, pulmén, estdmago, intestino, eséfago, cavidad bucal, recto, seno
nasal, trompas de Eustaquio, corazén, vesicula biliar, columna vertebral, hombro, rodilla, cadera, cerebro, arterias,
venas y diversos conductos. Las vias de acceso incluyen, pero no se limitan a, transcervical; transpared vaginal;
transuteral; transvesical; transuretral; y otras vias.

Con referencia ahora a la figura 1, se muestra una vista en perspectiva parcialmente en despiece ordenado de un
sistema de extirpacion de tejido, estando el sistema de extirpacion de tejido representado generalmente por el
namero de referencia 5.

El sistema 5 es particularmente muy adecuado para extirpar fiboromas uterinos y otros tejidos ginecoldgicos
anormales. Sin embargo, debe entenderse que el sistema 5 no esta limitado a dicho uso y puede usarse en otras
estructuras anatémicas que pueden ser evidentes para los expertos en la materia.

El sistema 5 puede comprender un dispositivo de extirpacion de tejido (o morcelador) 6, un dispositivo introductor 7,
un histeroscopio flexible 8, un suministro de fluido 9, un conjunto de vacio 10 y un conjunto impulsor motor 11.

Con referencia ahora a las figuras 2(a) a 2(d), el dispositivo de extirpacion de tejido 6 puede verse con mas detalle.
El dispositivo 6 puede comprender mitades de carcasa izquierda y derecha complementarias 13-1 y 13-2,
respectivamente, cada una de las cuales puede estar hecha de un polimero rigido u otro material adecuado. Las
mitades 13-1 y 13-2 pueden unirse entre si, por ejemplo, con tornillos 15 para formar una carcasa hueca alargada 13
que comprende una pared lateral redondeada 16, un extremo proximal abierto 17, y un extremo distal abierto 19. La
carcasa 13 puede estar doblada o tener una forma ergonémica para caber comodamente en la mano de un usuario.
Una tapa proximal 18 puede estar montada en el extremo proximal 17, estando la tapa 18 conformada para incluir un
par de luces 18-1 y 18-2. La luz 18-1 puede usarse para recibir, por ejemplo, un arbol motor externo, y la luz 18-2
puede usarse para recibir, por ejemplo, un tubo de vacio. Una tapa distal 20 puede estar montada en el extremo
distal 19, estando la tapa 20 conformada para incluir una luz, que puede usarse para recibir, por ejemplo, un par de
tubos cortantes coaxiales.

Una pluralidad de nervaduras 14 pueden estar formadas de una pieza y situadas apropiadamente a lo largo de las
superficies interiores respectivas de las mitades 13-1 y 13-2, proporcionando las nervaduras 14 refuerzo estructural
a la carcasa 13 y usandose para alinear ciertos de los componentes mecanicos que estan situados dentro de la
carcasa 13.

El dispositivo 6 puede comprender ademéas un arbol motor interno 21 adaptado para rotacion alrededor de su eje
longitudinal. El &rbol 21, que puede ser una estructura unitaria alargada hecha de un metal o polimero
adecuadamente rigido, puede estar conformado para incluir un extremo proximal 23 y un extremo distal 25. El
extremo proximal 23 del arbol 21 puede estar montado coaxialmente sobre y fijado al extremo distal 27 de un arbol
motor externo 29, estando el arbol motor externo 29 insertado a través de un retenedor 28 montado en la carcasa
13. De esta manera, la rotacion del arbol 21 puede acoplarse mecanicamente a la rotacion del arbol 29. El extremo
distal 25 del arbol 21 puede insertarse a través de una abertura 30 en un casquillo anular 31, casquillo 31 que puede
estar montado de forma emparejada sobre una nervadura 14-1 mediante una ranura circunferencial 32 provista en el
casquillo 31.

El dispositivo 6 puede comprender ademas un arbol motor en traslacion 35 adaptado para rotacion alrededor de su
eje longitudinal. El arbol 35, que puede ser una estructura unitaria alargada hecha de un metal o polimero
adecuadamente rigido, puede estar conformado para incluir un extremo proximal 37, una parte intermedia 39, y un
extremo distal 41. El extremo proximal 37 del arbol 35 puede estar montado coaxialmente sobre y fijado al extremo
distal 25 del arbol motor interno 21. De esta manera, la rotacidn del arbol 35 puede estar acoplada mecanicamente a
la rotacién del arbol 21. La parte intermedia 39 puede estar conformada para incluir una parte helicoidal doble que
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comprende un canal helicoidal roscado dextrégiro 42 y un canal helicoidal roscado levégiro 43. Los canales
helicoidales 42 y 43 pueden tener pasos idénticos o diferentes pero preferentemente tienen pasos idénticos. Los
canales helicoidales 42 y 43 pueden estar combinados suavemente entre si en sus respectivos extremos para
formar un surco continuo de modo que pueda haber una transicion suave desde un canal helicoidal al otro. El
extremo distal 41 del arbol 35 puede estar dimensionado apropiadamente para ser recibido dentro de una abertura
44 en un casquillo anular 45, casquillo 45 que puede estar montado de forma emparejada sobre una nervadura 14-2
mediante una ranura circunferencial 46 provista en el casquillo 45. Debe observarse que, aunque el arbol 35 esta
adaptado para rotacion, el arbol 35 es traslacionalmente inmoévil.

El dispositivo 6 puede comprender ademas un conjunto de engranaje 50 adaptado para rotacién alrededor de su eje
longitudinal. El conjunto de engranaje 50, que puede ser una estructura unitaria alargada hecha de un metal o
polimero adecuadamente rigido, puede estar conformado para incluir un engranaje recto proximal 51 y una parte de
tubo distal 52. El conjunto de engranaje 50 puede estar montado coaxialmente sobre la parte intermedia 39 del arbol
35 en un area entre la parte helicoidal doble y el extremo distal 41, y el conjunto de engranaje 50 puede estar fijado
al arbol 35 usando un pasador insertado radialmente a través de la parte de tubo 52 y al interior de una abertura
provista en el arbol 35. De esta manera, la rotacién de engranaje recto 51 puede estar acoplada mecanicamente a la
rotacion del arbol 35.

El dispositivo 6 puede comprender ademas un conjunto de traslacion oscilante 61. El conjunto de traslacion 61, a su
vez, puede comprender un carro 62 y un miembro de encaje a un canal 63. El carro 62, que puede ser una
estructura unitaria hecha de un metal o polimero adecuadamente rigido, puede estar conformado para incluir una
parte proximal 64, una parte intermedia 65 y una parte distal 66. Las partes superiores de la parte proximal 64 y la
parte distal 66 pueden extenderse mas alla de la parte superior de la parte intermedia 65 y pueden estar
conformadas para incluir los bucles 67-1 y 67-2, respectivamente, estando los bucles 67-1 y 67-2 alineados entre si.
Una perforacion longitudinal 68-1 puede estar provista cerca de la parte inferior del carro 62, estando la perforacion
68-1 dimensionada apropiadamente para recibir coaxialmentre la parte intermedia 39 del arbol 35 mientras que
permite que parte intermedia 39 gire libremente dentro de ella. El miembro de encaje a un canal 63, que puede ser
una estructura unitaria hecha de a metal o polimero adecuadamente rigido, puede estar conformado para incluir una
base 69 y un trinquete 70. La base 69 puede estar dispuesta en una abertura 68-2 que puede extenderse hacia
abajo desde la parte superior de la parte intermedia 65 en comunicacion con la perforacion 68-1, con el trinquete 70
desplazandose dentro de la parte helicoidal doble del arbol 35. De esta manera, a medida que el arbol 35 gira, el
trinquete 70 puede desplazarse continuamente atras y adelante a través de la parte helicoidal doble del arbol 35,
haciendo de este modo que el carro 62 oscile traslacionalmente. Como puede apreciarse, la velocidad a la cual el
carro 62 oscila traslacionalmente puede modificarse, por ejemplo, modificando la longitud traslacional de la parte
helicoidal doble del arbol 35, los angulos de los canales 42 y 43, la velocidad rotacional del arbol 29, etc. Como se
describir4 adicionalmente mas adelante, puede ser deseable hacer funcionar el dispositivo 6 de modo que el carro
62 oscile traslacionalmente a aproximadamente 2,8 ciclos/segundo.

El dispositivo 6 puede comprender ademas un arbol 72 adaptado para rotacion alrededor de su eje longitudinal. El
arbol 72, que puede ser una estructura tubular unitaria alargada hecha de un metal o polimero adecuadamente
rigido, puede estar conformado para incluir una parte proximal 72-1 y una parte distal 72-2. La parte proximal 72-1
puede insertarse a través de los bucles 67-1 y 67-2 del carro 62 y puede girar libremente con respecto a los bucles
67-1y 67-2. La parte distal 72-2 puede estar en forma de un engranaje recto alargado. La parte distal 72-2 puede
estar engranada con el engranaje recto 51 del conjunto de engranaje 50 de modo que la rotacion del engranaje recto
51 cause la rotacién del arbol 72. La parte distal 72-2 puede ser alargada de modo que pueda mantener el engranaje
con el engranaje recto 51 incluso a medida que la parte distal 72-2 se mueve traslacionalmente con respecto al
engranaje recto 51. La velocidad a la cual gira la parte distal 72-2 (y, por lo tanto, la velocidad a la cual gira el arbol
72) puede ser igual a o diferente de la velocidad a la cual gira el engranaje recto 51, dependiendo, por ejemplo, de
los diametros relativos de los dos engranajes (siendo la relacion de las velocidades rotacionales de los dos
engranajes inversamente proporcional a la relacion de los diametros de los dos engranajes). En consecuencia,
dimensionando apropiadamente el engranaje recto 51 y la parte distal 72-2, se puede conseguir una velocidad
rotacional deseada, incluso cuando la velocidad rotacional del &rbol motor externo esta fijada. Por ejemplo, en la
realizaciébn mostrada, que no es parte de la invencion, la parte distal 72-2 tiene un didmetro que es un cuarto del
diametro del engranaje recto 51 y, por lo tanto, gira cuatro veces mas rapido que el engranaje 51. Por lo tanto, si el
arbol motor externo tiene una velocidad de rotacién de aproximadamente 1500 rpm, el engranaje 51 giraria a 1500
rpm y la parte distal 72-2 giraria a 6000 rpm. Como puede apreciarse, la velocidad rotacional de la parte distal 72-2
no depende de la interaccion del conjunto de traslacion 61 con la parte helicoidal doble del arbol 35; en
consecuencia, la parte distal 72-2 puede alcanzar velocidades rotacionales mayores o menores de lo que seria
posible basandose en los requisitos de una velocidad traslacional deseada. A pesar de lo anterior, el arbol 72 esta
acoplado traslacionalmente al carro 62. En consecuencia, a medida que el carro 62 oscila traslacionalmente, asi lo
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hace el arbol 72.

El dispositivo 6 puede comprender ademas un miembro aliviador de tensién 74, que puede ser una estructura
tubular unitaria hecha de un polimero o metal rigido. El extremo proximal del miembro aliviador de tensién 74 puede
estar montado de forma fija en un retenedor 75, que puede estar montado en el extremo distal de la carcasa 13, con
el extremo distal del aliviador de tension 74 extendiéndose distalmente desde la carcasa 13 una corta distancia, tal
como, por ejemplo, aproximadamente 5,1 cm (2 pulgadas).

El dispositivo 6 puede comprender ademas un mecanismo de corte. En el presente ejemplo, el mecanismo de corte
puede comprender un miembro tubular externo 76 y un miembro tubular interno 77, moviéndose el miembro tubular
interno 77 rotacionalmente y, al mismo tiempo, oscilando traslacionalmente con respecto al miembro tubular externo
76 de la manera que se describira adicionalmente més adelante. El miembro tubular externo 76, que puede ser una
estructura unitaria hecha de acero inoxidable u otro material analogamente adecuado, puede estar conformado para
incluir un extremo proximal abierto, un extremo distal cerrado 81, y una luz 82 que se extiende desde el extremo
proximal abierto 79 hasta un punto justo antes del extremo distal cerrado 81. El miembro 76 puede estar montado
coaxialmente dentro del miembro aliviador de tensién 74, con el extremo proximal del miembro 76 dispuesto dentro
del extremo proximal del miembro aliviador de tension 74 y con el extremo distal 81 del miembro 76 extendiéndose
distalmente més alla del extremo distal del miembro aliviador de tensidn 74 a lo largo de una distancia extendida, tal
como, por ejemplo, 12,7 cm (cinco pulgadas). El extremo proximal del miembro 76 puede estar fijado dentro del
retenedor 75.

El miembro tubular externo 76 puede estar conformado ademas para incluir un ventana de reseccion 89 en la que se
puede capturar y atraer tejido, estando la ventana 89 ubicada préxima al extremo distal 81, tal como, por ejemplo, a
0,64 cm (0,25 pulgadas) del extremo distal 81. La ventana 89 puede estar conformada para incluir un extremo
proximal 89-1 y un extremo distal 89-2. El extremo proximal 89-1 puede tener una pendiente gradual proximalmente,
y el extremo distal 89-2 puede tener una pendiente gradual distalmente. Mas especificamente, la ventana 89 puede
tener una longitud de aproximadamente 1,5 cm (0,55 pulgadas), el extremo proximal 89-1 puede ser un extremo
radial que tiene un radio de curvatura de, por ejemplo, 0,22 cm (0,085 pulgadas), y el extremo distal 89-2 puede ser
un extremo radial que tiene un radio de curvatura de, por ejemplo, 0,38 cm (0,150 pulgadas). La ventana 89 puede
extenderse sobre una parte sustancial de la circunferencia del miembro tubular 76, tal como, por ejemplo,
aproximadamente el 60 % de la circunferencia.

El miembro tubular externo 76 puede tener un didmetro externo menor de aproximadamente 5,5 mm. Sin embargo,
con el fin de reducir el riesgo de lesion a la paciente y con el fin de obviar la necesidad de que se administre
anestesia a la paciente, el miembro tubular externo 76 preferentemente tiene un diametro externo menor de
aproximadamente 5 mm, méas preferentemente menor de 4 mm, ain mas preferentemente menor de 3 mm, y
todavia aun méas preferentemente menor de 2 mm. Sin embargo, si el dispositivo 6 se usa en un entorno de
quiréfano donde esta disponible anestesia general, el diametro del miembro tubular externo 76 se podria aumentar
para maximizar la extirpacion de tejido. En tal caso, el miembro tubular externo 76 podria tener un diametro
generalmente menor de aproximadamente 12 mm, preferentemente menor de aproximadamente 11 mm, y para
ciertas aplicaciones menor de 10 mm. Dependiendo de la aplicacion clinica particular, el miembro tubular externo 76
podria construirse teniendo un didmetro externo de no mas de aproximadamente 9 mm, en algunas aplicaciones
menos de aproximadamente 8 mm, preferentemente menos de 7 mm, y mas preferentemente menos de 6 mm
donde la DO se minimiza deseablemente.

El miembro tubular interno 77, que puede ser una estructura unitaria alargada hecha de acero inoxidable u otro
material andlogamente adecuado, puede estar conformado para incluir un extremo proximal 91, un extremo distal
92, y una luz longitudinal 93. El extremo distal 92 puede estar conformado para incluir un bisel externo, tal como, por
ejemplo, un bisel externo de aproximadamente 20 grados. Una longitud intermedia del miembro tubular 77 puede
estar recibida coaxialmente dentro del arbol 72 y puede estar acoplada de forma fija al arbol 72 para movimiento
traslacional y rotacional con él. El extremo proximal 91 del miembro tubular 77 puede estar montado de forma
deslizante dentro de un conector de tubo de vacio 95, que puede, a su vez, estar acoplado a un tubo de vacio 393
insertado a través de la luz 18-2 de la tapa 18. Una junta térica 96 puede estar montada dentro del conector 95 para
mantener una buen junta con el miembro tubular 77. Un casquillo anular 98 montado dentro de la carcasa 13 puede
usarse para recibir al miembro tubular 77 y para mantener su alineamiento.

Los miembros tubulares 76 y 77 pueden estar dispuestos de modo que, cuando el miembro tubular 77 esta en una
posicion completamente retraida (es decir, proximal), el extremo distal 92 del miembro tubular 77 puede estar
retirado suficientemente para permitir que entre tejido en la ventana 89 (preferentemente con el extremo distal 92 del
miembro tubular situado proximal a la ventana 89), y de modo que, cuando el miembro tubular 77 esta en una
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posicion completamente avanzada (es decir, distal), el extremo distal 92 del miembro tubular 77 puede estar situado
distalmente respecto al extremo distal 89-2 de la ventana 89. De esta manera, a medida que el miembro tubular 77
es movido traslacional y rotacionalmente pasada la ventana 89, el tejido dentro de la ventana 89 puede ser cortado
al tamafio deseado. Para promover dicho corte de tejido al tamafio deseado, el diametro externo del miembro tubular
interno 77 puede ser justo ligeramente menor (por ejemplo, aproximadamente 0,005 cm (0,002 pulgadas)) que el
didmetro interno del miembro tubular externo 76.

Se ha demostrado que la energia térmica creada por el contacto del tubo interno rotativo 77 y el tubo externo 76
puede causar rozadura donde los dos miembros tubulares se fusionan entre si. Para mitigar ese riesgo de rozadura,
la superficie externa del tubo interno 77 se ha cubierto con un revestimiento de baja friccion y baja abrasion (es
decir, nitruro de titanio). Como alternativa, el revestimiento puede ser portado por la superficie interna del tubo
externo 76. El revestimiento puede tener una dureza Rockwell C de al menos aproximadamente 50, preferentemente
al menos aproximadamente 60 y en algunos dispositivos al menos aproximadamente 70.

El dispositivo 6 puede comprender ademéas un manguito indicador 98. El manguito 98, que puede ser un miembro
tubular alargado hecho de un material que es facilmente distinguible visualmente del miembro aliviador de tension
74, puede estar montado coaxialmente sobre el miembro aliviador de tension 74 y montado de forma fija en éste,
con un extremo proximal 98-1 del manguito 98 estado a ras contra el extremo distal de la carcasa 13. Un ejemplo de
un material adecuado para uso como manguito 98 puede ser una longitud blanca o de color de material
termorretractil. EI manguito 98 puede estar dimensionado de modo que, cuando el dispositivo 6 se inserta en el
dispositivo introductor 7, el extremo distal 98-2 del manguito 98 es visible para un usuario hasta que al extremo distal
81 del dispositivo 6 se le hace avanzar mas alla del extremo distal del introductor 7. En otras palabras, el extremo
distal 98-2 puede usarse para indicar cuando el extremo distal 81 del dispositivo 6 estd a ras con el extremo distal
del introductor 7. De esta manera, un usuario puede controlar de forma segura la posicion del extremo distal del
dispositivo 6 y, por lo tanto, mantenerlo dentro del introductor 7 cuando inserta el dispositivo 6 en una paciente,
reduciendo de este modo el riesgo de laceraciones y perforaciones durante la introduccién del dispositivo 6.

Con referencia ahora de nuevo a la figura 1, el histeroscopio 8, que puede ser, por ejemplo, un histeroscopio flexible
convencional, puede comprender una parte proximal 311 y una parte distal 313. La parte proximal 311, que puede
ser comparativamente rigida, de longitud compacta, y de didmetro ancho, puede comprender un orificio de entrada
315, un orificio de salida 317 y un extremo distal 318. La parte distal 313, que puede ser comparativamente flexible,
de longitud alargada, y de diametro estrecho, puede comprender un extremo distal 319. El histeroscopio 8 puede
estar dimensionado apropiadamente, de modo que el extremo distal 318 de la parte proximal 311 pueda estar
recibido en el cuerpo 251, con la parte distal 313 extendiéndose distalmente a través de la junta 271, la valvula 273,
el conector 261, el tubo 281 y la luz 197 y con el extremo distal 319 situado en o una corta distancia mas alla del
extremo distal 193 de la funda 191. Aunque no presente en el ejemplo mostrado, la parte proximal 311 del
histeroscopio 8 puede estar dotada de muescas u otras caracteristicas fisicas que pueden usarse para emparejarse
con o encajar de otro modo con el pestillo de leva 291. El extremo distal 319 del histeroscopio 8 puede estar
construido para permitir el visionado de objetos, tal como a angulos de 0, 15 o 30 grados, con respecto al eje
longitudinal de la parte distal 313. De esta manera, colocando el histeroscopio 8 en una orientacién angular
particular, el histeroscopio 8 puede usarse para ver el funcionamiento del extremo distal del dispositivo 6. Dicha
orientacion angular puede garantizarse orientando el histeroscopio 8 de modo que el orificio de entrada 315 esté
alineado con y se extienda a través de la ranura 133-1.

El suministro de fluido 9 puede comprender una jeringa que contiene fluido, una bomba peristaltica u otro dispositivo
de dispensado de fluido adecuado que tiene un extremo de salida 321 que puede estar acoplado a un empalme Luer
307. El suministro de fluido 9 puede comprender medios automatizados (no mostrados) para dispensar fluido que
fluye hacia dentro desde el mismo a una velocidad deseada.

El conjunto de vacio 10 puede incluir un recipiente de recogida de muestras 391 y una fuente de vacio 392. El
extremo distal de un tubo de evacuacién 393 puede estar conectado al extremo proximal del conector del tubo de
vacio 95, y el extremo proximal del tubo de evacuacién 393 puede estar acoplado a un primer orificio 394 del
recipiente 391. El extremo distal de un tubo 395 puede estar acoplado a un segundo orificio 396 del recipiente 391, y
el extremo proximal del tubo 395 puede estar acoplado a la fuente de vacio 392. De esta manera, la fuente de vacio
392 puede usarse para aplicar succién al dispositivo 6, y cualquier tejido extraido, liquidos o materia similar
succionada a través del dispositivo 6 puede recogerse en el recipiente 391.

El conjunto impulsor motor 11, que puede estar acoplado a una fuente de electricidad, tal como una toma mural de

CC, usando un corddn de alimentacidon (no mostrado), puede incluir una carcasa 397, en la que pueden estar
dispuestos componentes electronicos (no mostrados) y un motor (no mostrado). Un pedal 398 puede estar acoplado
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al conjunto impulsor motor mediante un cable 398-1 y puede usarse como un conmutador de alimentaciéon para
activar o desactivar selectivamente el motor. El extremo proximal del arbol 29 puede estar mecanicamente acoplado
para rotacion al motor, y el extremo distal del arbol 29 puede estar insertado a través de la abertura 18-1 en el
bloque de montaje 18 y acoplado al arbol interno 21 de la manera descrita anteriormente. Una funda protectora 399
puede cubrir gran parte de la longitud del arbol 29. El conjunto impulsor motor 11 puede incluir ademas un sensor de
vacio 400, que puede estar acoplado al recipiente 391 mediante un tubo 401, de modo que la presién dentro del
recipiente 391 pueda monitorizarse. De esta manera, un subito aumento de la presion de vacio puede indicar que se
ha producido una obstruccién. La presencia de una obstruccién puede indicarse mediante una alarma (no mostrada)
ubicada en la carcasa 397. La deteccion de una obstruccién es, a menudo, una clara indicaciéon de que el
funcionamiento adicional del dispositivo 6 solamente puede agravar la situacion de obstruccion y que puede ser
necesario un cese de la extirpacion de tejido. El conjunto impulsor motor 11 puede estar configurado para
sincronizar el accionamiento del motor con el accionamiento de la fuente de vacio 392. De esta manera, encender el
motor encendera la fuente de vacio 392 al mismo tiempo. De forma correspondiente, la fuente de vacio 392 puede
desactivarse en cualquier momento en que el motor esté apagado.

En uso, el extremo distal 319 del histeroscopio 8 puede insertarse primero a través del canal guia de visualizacion
del introductor 7, a continuacion a través del colector 145, y a continuacion a través de la luz 197 de la funda 191.
Con el histeroscopio 8 insertado de este modo en el introductor 7, puede usarse el pestillo de leva 291 para asegurar
la parte proximal 311 del histeroscopio 8 al introductor 7. El extremo de entrada 315 y el extremo de salida 317 del
histeroscopio 8 pueden acoplarse a continuaciéon a una fuente de luz y a una camara, respectivamente. Como
alternativa, la camara puede omitirse, y el extremo de salida 317 puede observarse directamente a simple vista. El
suministro de fluido 9 puede acoplarse a continuacion al empalme Luer 307 del introductor 7. El extremo distal 193
de la funda 191 puede insertarse a continuacion por via transcervical, es decir, a través de la vagina y el cuello
uterino, al interior del Gtero de la paciente. Antes de introducir el extremo distal 193 de la funda 191 en la paciente, el
cuello uterino puede dilatarse gradualmente de la manera convencional usando obturadores de diametro creciente.
A continuacién se puede lavar del Utero la sangre y otros restos que pueden estar presentes, dispensado fluido
desde el suministro de fluido 9 al interior del introductor 7, fluido que puede, a continuacién, salir del introductor 7
distalmente a través de las luces 198-1 y 198-2. La valvula 228 puede abrirse durante este procedimiento de lavado
de modo que el fluido y cualesquiera restos presentes en el Gtero puedan salir del Gtero proximalmente a través de
la luz 196 de la funda 191 y, seguidamente, puedan salir del introductor 7 pasando proximalmente a través del tubo
241, al interior del miembro principal 213 del manguito 211, a través del miembro lateral 215 del manguito 211, y a
través de la valvula 228. Cuando el procedimiento de lavado estd completo, la valvula 228 puede cerrarse mientras
se puede continuar dispensando fluido en el Utero a través de las luces 198-1 y 198-2, haciendo de este modo que el
Utero se distienda gracias al fluido. Cuando el Utero ha sido distendido suficientemente por dicho fluido, la valvula
228 puede abrirse mientras que se puede seguir dispensando fluido al Utero. De esta manera, el Utero puede
mantenerse a un grado de distension deseado mientras se hace circular continuamente fluido a través del Gtero. Con
el utero distendido de este modo con fluido, el histeroscopio 8 puede usarse para examinar el interior del Gtero.

Si se detectan anomalias que se desea eliminar, el dispositivo de extirpacion de tejido 6 puede cargarse en el
introductor 7, es decir, insertando los extremos distales del miembro tubular externo 76 y el miembro tubular interno
77 distalmente a través de la guia de canal para instrumentos del introductor 7 y a continuacion a través del canal
196 de la funda 191, con la carcasa 13 permaneciendo externa a la paciente. El dispositivo 6 puede ser manipulado
a continuacion de modo que la ventana 89 del miembro tubular externo 76 pueda situarse en las inmediaciones del
fibroma u otro tejido diana. A continuacién, se puede hacer funcionar la fuente de vacio 392 para hacer que se
aplique succidn al miembro tubular interno 77, atrayendo de este modo tejido al interior del miembro tubular externo
76 a través de la ventana 89. Ademas, el motor del conjunto impulsor motor 11 puede accionarse, haciendo de este
modo que el miembro tubular interno 77 simultaneamente gire y oscile atras y adelante traslacionalmente dentro del
miembro tubular externo 76, dando como resultado que el tejido atraido a través de la ventana 89 sea cortado. El
tejido cortado puede succionarse a continuacion del paciente a través del miembro tubular interno 77 por medio de la
succion mencionada anteriormente y, seguidamente, recogerse en el recipiente 391. Una vez que los fibromas u
otros tejidos diana han sido extirpados de este modo de la paciente, la fuente de vacio 392 y el motor pueden
apagarse, el dispositivo 6 puede extraerse del introductor 7, y el introductor 7 puede extraerse de la paciente. El
dispositivo 6 puede estar disefiado para ser un dispositivo de un solo uso. Si es asi, el dispositivo 6 puede
desconectarse a continuacion del tubo de evacuacion 393 y el arbol motor flexible 398-2 y desecharse
apropiadamente.

Debe observarse que, aunque la descripcion anterior contempla usar el introductor 7 para introducir el dispositivo 6
en el atero, se puede insertar el dispositivo 6 por via transcervical en el Gtero sin el uso del introductor 7. En dicha
situacion, se puede administrar fluido por via transcervical al itero mediante un dispositivo de dispensado de fluido
con el fin de distender el Gtero y, seguidamente, la observacion del Gtero puede conseguirse, por ejemplo, mediante
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imagenologia ultrasénica usando una sonda ultrasonica insertada por via transcervical en el Utero. Dicha sonda
ultrasonica puede ser independiente del dispositivo 6 o puede estar integrada en el dispositivo 6. Como alternativa,
la imagenologia del Utero puede realizarse mediante imagenologia por RMN.

Aunque se puede modificar una o mas de la velocidad de movimiento rotacional del miembro tubular interno 77, la
frecuencia de movimiento traslacional oscilante del miembro tubular interno 77, la relacién de avance del miembro
tubular interno 77 (es decir, la relacién de la velocidad a la cual miembro tubular 77 oscila traslacionalmente respecto
a la velocidad a la cual miembro tubular 77 gira), y la magnitud de succién proporcionada por la fuente de vacio 392,
se han conseguido resultados particularmente buenos en las siguientes condiciones: velocidad de rotacion del
miembro tubular 77 - al menos 1100 rpm, mas preferentemente al menos 5000 rpm, aln mas preferentemente
aproximadamente 6000 rpm; frecuencia de movimiento traslacional oscilante del miembro tubular 77 - al menos 1,5
ciclos/segundo, mas preferentemente aproximadamente de 2,5 a 4 ciclos/segundo, aun mas preferentemente
aproximadamente de 2,8 ciclos/segundo; relacién de avance de preferentemente menos de 0,25, mas
preferentemente menos de 0,15; y presiones de vacio en el intervalo de 200 a 650 mmHg. Preferentemente, los
parametros anteriores se seleccionan para conseguir una velocidad de extirpacion de tejido de al menos 1,5
g/minuto mientras que el miembro tubular externo 76 tiene un diametro externo de no mas de aproximadamente 3,0
mm.

Como puede apreciarse, a medida que se aplica succién al miembro tubular interno 77, parte del fluido de distensién
ubicado en el Utero puede extraerse accidentalmente del Gtero a través del miembro tubular interno 77. Esta pérdida
de fluido de distension del Gtero puede ser indeseable si interfiere en el mantenimiento del Gtero en un estado
adecuadamente distendido. Preferentemente, el sistema 5 se construye y se hace funcionar de modo que, con un
vacio que supere los 300 mmHg, se retira un volumen de no mas de aproximadamente 300 cc/min de fluido. Esto
puede implicar, por ejemplo, aplicar succién solamente en momentos especificos, por ejemplo, solamente cuando el
motor para mover el miembro tubular interno 77 es accionado o cerrando la ventana de reseccion 89 con el miembro
tubular interno 77 cada vez que el control del motor se detiene.

En general, pueden construirse morceladores de acuerdo con el presente ejemplo para que tengan un diametro
externo o perfil de cruce mas bajo que los actuales productos comerciales tales como el morcelador histeroscopico
de Smith & Nephew, pero al mismo tiempo conseguir una velocidad de reseccion de tejido mas elevada. Ademas,
pueden hacerse funcionar morceladores de acuerdo con el presente ejemplo a un vacio significativamente mayor
mientras se gestiona el flujo total de fluido dentro de limites aceptables.

Por ejemplo, el area de seccion transversal de la luz de aspiracion en morceladores de acuerdo con el presente
ejemplo sera normalmente no mayor de aproximadamente 12,0 milimetros cuadrados, y a menudo no mayor de
aproximadamente 10,0 milimetros cuadrados. En ciertos ejemplos, un area de seccién transversal de la luz de
aspiracion sera no mayor de aproximadamente 8,0 milimetros cuadrados, y, para ciertas aplicaciones, el area sera
no mayor de aproximadamente 7,5 milimetros cuadrados.

La velocidad de reseccion de tejido es, generalmente, de al menos aproximadamente 1,5 g/minuto, y a menudo al
menos aproximadamente 1,8 g/minuto. En ciertos ejemplos, la velocidad de reseccion de tejido es al menos
aproximadamente 2,0 g/minuto, y, en un ejemplo, 2,2 0 mas g/minuto.

Pueden construirse morceladores de acuerdo con el presente ejemplo para que tengan un uso de fluido de no mas
de aproximadamente 350 ml/min. En ciertos ejemplos, puede construirse un uso de fluido de no mas de
aproximadamente 300 ml/min o no mas de aproximadamente 275 ml/min.

El vacio aplicado a los morceladores del presente ejemplo estard4, generalmente, en el intervalo de
aproximadamente 200 a aproximadamente 650 mm Hg. El morcelador se hara funcionar normalmente a un vacio de
al menos aproximadamente 350 mm Hg, y, a menudo al menos aproximadamente 500 mm Hg.

En un ejemplo, el area de seccién transversal de la luz de aspiracion fue de aproximadamente 7,1 mm?, y produjo
una velocidad de reseccion de tejido de aproximadamente 1,4 g/minuto, bajo un vacio de aproximadamente 600 mm
Hg.

En general, los procedimientos conseguidos de acuerdo con el presente ejemplo requerirdn no mas de
aproximadamente 10 minutos, y preferentemente, no mas de aproximadamente 8 o 9 minutos de morcelacién activa.
Durante ese tiempo, el fluido total (por ejemplo solucion salina) introducido en el Utero sera generalmente no mayor
de aproximadamente 12 litros, y, preferentemente no mayor de aproximadamente 10 litros u 8 litros. El fluido de
distension se mantendra preferentemente a una presion suficientemente baja y un tiempo suficientemente corto para
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mantener la intravasacion total de solucion salina por debajo de 2,5 litros.

En un procedimiento tipico de acuerdo con el presente ejemplo, que utiliza un morcelador que tiene un didametro
exterior de 3 mm, el caudal de fluido para aspiracién de solucién salina a través del morcelador es aproximadamente
260 ml/min (por ejemplo dentro del intervalo de aproximadamente 240 a aproximadamente 280 ml/min). Por lo tanto,
en un procedimiento de diez minutos, aproximadamente 2,6 litros de solucién salina son aspirados a través del
morcelador. En ese mismo procedimiento, la velocidad de reseccion de tejido es normalmente superior a
aproximadamente 2 g/minuto.

En un experimento comparativo, un dispositivo fabricado de acuerdo con el presente ejemplo se compard con el
rendimiento de un morcelador histeroscépico de vaivén de Smith and Nephew. En una serie de experimentos con el
dispositivo previamente homologado, el vacio se mantuvo de promedio en el intervalo de 200 a 270 mm Hg, la
velocidad del morcelador fue de aproximadamente 1100 rpm, la velocidad de reseccién de tejido fue de
aproximadamente 1,4 g/minuto, el caudal de fluido a través del morcelador fue de aproximadamente 247 ml/min, y el
diametro exterior del morcelador fue de 4,0 mm.

El dispositivo construido de acuerdo con el presente ejemplo se hizo funcionar a un vacio de 600 mm Hg, una
velocidad de aproximadamente 6000 rpm, para producir una velocidad de reseccion de aproximadamente 2,2
g/minuto y un caudal de aspiracion de aproximadamente 266 ml/min a través del morcelador. El diametro exterior del
dispositivo fue de 3 mm.

El morcelador de acuerdo con el presente ejemplo produjo una velocidad de reseccion significativamente mas alta, a
través de un morcelador de didmetro externo mas pequerio, a un caudal de solucién salina aspirado groseramente
comparable. Con el fin de aumentar la velocidad de reseccion del dispositivo previamente homologado, el vacio
debe aumentarse significativamente. Por ejemplo, cuando la presion de vacio en el sistema previamente
homologado se aument6 a aproximadamente 670 mm Hg, el corte de tejido mejord a 3,5 g/minuto pero el caudal de
fluido salt6é a 540 ml/min.

Un desafio con el aumento del caudal de fluido que responde al aumento del vacio es que el fluido de sustitucion
debe infundirse en el sitio del procedimiento a la misma velocidad. Con el fin de infundir fluido a una velocidad
suficiente para permitir que el dispositivo previamente homologado funcione a un vacio mayor, se debe aumentar el
diametro del morcelador previamente homologado que ya es mas grande. Los solicitantes han determinado que el
uso del morcelador describedo en el presente documento, con un diametro exterior de no mas de aproximadamente
3 mm, en combinacion con el sistema oOptico, permite que la dilatacion del cuello uterino esté limitada a no méas de
aproximadamente 5,5 mm. Se cree que el aumento del didmetro del morcelador para adaptarse a la velocidad de
infusién mas alta, asi como el didmetro externo ya mayor del sistema previamente homologado cruza el umbral del
dolor y parece imponer la necesidad o deseabilidad de realizar el procedimiento bajo anestesia general. Los
solicitantes creen que es un beneficio significativo para muchos pacientes el poder evitar la anestesia general.

Con referencia ahora a las figuras 5(a) y 5(b), se muestran vistas de seccion longitudinal fragmentarias de ciertos
miembros tubulares internos alternativos que pueden usarse en el dispositivo de extirpacion de tejido 6. Un primer
dicho miembro tubular interno alterno se muestra en la figura 5(a) y se representa generalmente mediante el nUmero
de referencia 411, que es parte de la invencién. El miembro tubular interno 411 puede ser similar en ciertos aspectos
al miembro tubular interno 77; sin embargo, una diferencia notable entre los dos miembros tubulares es que,
mientras que el miembro tubular interno 77 puede ser una estructura unitaria hecha de una Unica pieza de material,
el miembro tubular interno 411 puede formarse uniendo entre si dos piezas separadas de material. Mas
especificamente, el miembro tubular interno 411 puede comprender una primera pieza en forma de un vastago
proximal 413 y una segunda pieza en forma de una punta distal 415, con la punta distal 415 teniendo
preferentemente una longitud mayor que la longitud de la ventana de reseccion 89 y teniendo mas preferentemente
una longitud de menos de aproximadamente 5,1 cm (2 pulgadas) y en una construccion, aproximadamente 2,5 cm (1
pulgada). El vastago proximal 413 y la punta distal 415 pueden estar hechos del mismo material o pueden estar
hechos de materiales diferentes. Los materiales de acero inoxidable comparativamente duros, tales como los aceros
inoxidables de la serie 400 (por ejemplo, acero inoxidable 440C) donde la dureza supera los valores de Rockwell C
de aproximadamente 50, se prefieren para la punta distal 415 ya que estos materiales permiten que se cree un
borde mucho mas afilado para la punta distal 415. Por otro lado, los materiales de acero inoxidable menos duros,
tales como los aceros inoxidables de la serie 300 (por ejemplo, acero inoxidable 304), pueden preferirse para el
vastago proximal 413 ya que estos materiales pueden formarse de forma comparativamente econdémica en
estructuras tubulares largas, por ejemplo, por extrusion, mientras que los materiales mas duros de acero inoxidable
deben mecanizarse para formar estructuras tubulares. La dureza Rockwell C de estos materiales de tubo proximal
es menor de aproximadamente 40. El vastago proximal 413 y la punta distal 415 se pueden unir entre si mediante
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soldadura u otras técnicas adecuadas. Se puede usar cualquiera de una variedad de configuraciones de filo de
cuchilla y ventana, dependiendo del rendimiento deseado, incluyendo cualquiera de los describedos en la solicitud
de patente de Estados Unidos N.° de serie 12/098.250, presentada el 4 de abril de 2008 de Gruber, y col.

Otra notable diferencia entre el miembro tubular 411 y el miembro tubular 77 es que, mientras que el miembro
tubular 77 puede tener un diametro interno uniforme en su longitud, el diametro interno de la punta distal 415 puede
ser reducido en comparacion con el didmetro interno del vastago proximal 413 (por ejemplo, 0,21 cm (0,082
pulgadas) frente a 0,22 cm (0,085 pulgadas)). Los solicitantes creen que este aumento de diametro interno desde la
punta distal 415 hasta el vastago proximal 413 puede dar como resultado una reduccion de la incidencia de
obstruccién en el miembro tubular 411 a medida que la muestra cortada, que tiene un diametro externo similar a la
punta distal 415, se mueve desde la punta distal 415 al interior del vastago proximal 413, que tiene un diametro
mayor que la muestra cortada. Esta holgura dentro del vastago proximal 413 facilita el movimiento proximal de la
muestra a través del miembro tubular 411.

Un segundo miembro tubular interno alternativo, que no es parte de la invencion, se muestra en la figura 5(b) y se
representa generalmente mediante el numero de referencia 421. El miembro tubular 421 puede ser similar en ciertos
aspectos al miembro tubular 411, siendo la principal diferencia entre los dos miembros tubulares que el miembro
tubular 421 puede ser una estructura unitaria hecha de una Unica pieza de material, que puede ser, por ejemplo, un
acero inoxidable de la serie 17-7. Para formar el miembro tubular 421 a partir de una estructura tubular que tiene un
diametro interno uniforme, en primer lugar se puede estampar o laminar el extremo distal de la estructura tubular
para reducir el didmetro interno del extremo distal y a continuacion puede aumentar el didmetro interno del resto de
la estructura rectificando mecéanicamente, expandiendo o grabando quimicamente.

Con referencia ahora a la figura 6, se muestra una vista lateral fragmentaria, parcialmente en seccién, de un
dispositivo de extirpacion de tejido alternativo que puede usarse en el sistema de extirpacion de tejido 5, estando
dicho dispositivo de extirpacion de tejido representado generalmente mediante el nimero de referencia 470. Ciertos
aspectos del dispositivo 470 no importantes para una comprension del ejemplo no se muestran ni se describen en el
presente documento.

El dispositivo 470 puede ser similar en la mayoria de los aspectos al dispositivo 6, siendo las principales diferencias
entre los dos dispositivos que, mientras que el dispositivo 6 puede comprender un mecanismo rotacional que
comprende un engranaje recto 51 engranado con una parte distal en forma de engranaje 72-2 de un arbol 72, el
dispositivo 470, en su lugar, puede comprender un mecanismo rotacional que comprende un arbol 472 que
comprende una parte distal elastomérica tubular 472-2 encajada para rotacion con una junta térica elastomérica 474
montada de forma fija dentro de un surco 476 de un miembro cilindrico 478 acoplado de forma fija al arbol motor en
traslacion 35.

Con referencia ahora a las figuras 7(a) y 7(b), se muestran vistas en perspectiva y en perspectiva en despiece
ordenado fragmentarias, respectivamente, de otro dispositivo de extirpacion de tejido alternativo que puede usarse
en el sistema de extirpacion de tejido 5, estando dicho dispositivo de extirpacion de tejido representado
generalmente mediante el nimero de referencia 500. Ciertos aspectos del dispositivo 500 no importantes para una
comprension del ejemplo no se muestran ni se describen en el presente documento.

El dispositivo 500 puede ser similar en muchos aspectos al dispositivo 6, siendo una diferencia entre los respectivos
dispositivos de extirpacion de tejido que el dispositivo 500 puede comprender un soporte de montaje 501. El soporte
501, que puede ser una estructura unitaria hecha de un metal o polimero rigido, puede estar conformado para incluir
una parte de base 503, un bloque proximal 505 que se extiende hacia arriba desde el extremo proximal de la parte
de base 503, un bloque distal 507 que se extiende hacia arriba desde el extremo distal de la parte de base 503, y un
bloque intermedio 509 que se extiende hacia arriba desde una parte intermedia de la parte de base 503.

Otra diferencia entre el dispositivo 500 y el dispositivo 6 es que, mientras que el dispositivo 6 puede comprender un
arbol motor interno 21, un arbol motor en traslacion 35, y un conjunto de engranaje 50, el dispositivo 500 puede
comprender en su lugar un arbol motor interno 510, un arbol motor en traslacion 511, y un conjunto de engranaje
512. El arbol motor interno 510, que puede ser una estructura unitaria alargada hecha de un metal o polimero
adecuadamente rigido, puede estar conformado para incluir un extremo proximal 513 y un extremo distal 515. El
extremo proximal 513 del arbol 510 puede estar montado coaxialmente sobre y fijado al extremo distal del arbol
motor externo 29. De esta manera, la rotacion del arbol 510 puede estar acoplada mecanicamente a la rotacion del
arbol 29. Una parte intermedia del arbol 510 puede estar recibida dentro de una perforacién longitudinal 520 provista
en el bloque 505 del soporte 501. El conjunto de engranaje 512 puede estar montado de forma fija sobre el extremo
distal 515 del arbol 510 para girar con el arbol 510. El conjunto de engranaje 512 puede incluir un engranaje recto
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proximal de mayor diametro 523 y un engranaje recto distal de menor diametro 525. El arbol motor en traslacion 511,
gue puede ser una estructura unitaria alargada hecha de un metal o polimero adecuadamente rigido, puede estar
conformado para incluir un extremo proximal 537, una parte intermedia 539, y un extremo distal 541. El extremo
proximal 537 del arbol 511 puede estar en forma de un engranaje recto, que puede estar engranado con el
engranaje distal 525. De esta manera, la rotacion del arbol 511 puede estar acoplada mecanicamente a la rotacion
del arbol 510, con la velocidad de rotacion del arbol 511 siendo dependiente de la velocidad de rotacion del arbol
510 y los tamafios relativos del engranaje 525 y el extremo proximal 537. La parte intermedia 539 puede extenderse
a través de una perforacién longitudinal 509-1 provista en el bloque 509 del soporte 501. La parte intermedia 539
puede estar conformada para incluir una parte helicoidal doble 540 similar a la parte helicoidal doble del arbol 35. El
extremo distal 541 del arbol 511 puede estar dimensionado apropiadamente para ser recibido dentro de una
abertura 544 provista en el bloque 507 del soporte 501. Debe observarse que, aunque el arbol 511 esta adaptado
para rotacion, el arbol 511 es traslacionalmente inmdévil.

Otra diferencia entre el dispositivo 500 y el dispositivo 6 es que, mientras que el dispositivo 6 puede comprender un
arbol 72 acoplado mecanicamente al miembro tubular interno 77 para girar y para oscilar traslacionalmente con este,
el dispositivo 500 puede comprender, en su lugar, un arbol alargado 551 acoplado mecéanicamente al miembro
tubular interno 77 para girar y para oscilar traslacionalmente con este. El arbol 551, que puede ser una estructura
tubular unitaria hecha de un metal o polimero rigido, puede estar conformado para incluir un engranaje recto
engranado con el engranaje proximal 523. El engranaje puede ser alargado, de modo que pueda mantener el
engrane con el engranaje proximal 523 incluso a medida que el engranaje se mueve traslacionalmente con respecto
al engranaje proximal 523. La velocidad a la cual gira el arbol 551 puede ser la misma que o diferente de la
velocidad a la cual gira el engranaje 523, dependiendo, por ejemplo, de los diametros relativos de los dos
engranajes (siendo la relacion de las velocidades rotacionales de los dos engranajes inversamente proporcional a la
relacion de los didmetros de los dos engranajes). En consecuencia, dimensionando apropiadamente los engranajes,
se puede conseguir una velocidad rotacional deseada, incluso cuando la velocidad rotacional del arbol motor externo
es fija. Por ejemplo, en la realizacion mostrada, que no es parte de la invencion, el engranaje del arbol 551 puede
tener un diametro que es un tercio del diametro del engranaje 523y, por lo tanto, gira tres veces mas rapido que el
engranaje 523. Al mismo tiempo, el extremo proximal 537 del arbol 511 puede tener un didmetro que es cuatro
tercios del diametro del engranaje 525 y, por lo tanto, gira a tres cuartos de la velocidad del engranaje 525. Por lo
tanto, si el &rbol motor externo tiene una velocidad de rotacion de aproximadamente 2000 rpm, el &rbol 551 (y el
miembro tubular interno 77) giraria a aproximadamente 6000 rpm y el arbol 511 giraria a aproximadamente 1500
rpm, lo que, con una conformacion apropiada de la parte de doble hélice del arbol 511, podria usarse para conseguir
una velocidad traslacional oscilante para el miembro tubular interno 77 de aproximadamente 2,8 ciclos/segundo.

Con referencia ahora a la figura 8, se muestra una vista lateral fragmentaria de un dispositivo de extirpacion de tejido
alternativo que puede usarse en el sistema de extirpacion de tejido 5, estando dicho dispositivo de extirpacion de
tejido representado generalmente mediante el nimero de referencia 570. Ciertos aspectos del dispositivo 570 no
importantes para una comprension del ejemplo no se muestran ni se describen en el presente documento.

El dispositivo 570 puede ser similar en muchos aspectos al dispositivo 6. Una diferencia entre los dos dispositivos
puede ser que, mientras que el dispositivo 6 puede fijar el arbol motor interno 21 al arbol motor externo 29 para
rotacion con este y puede acoplar la rotacion de miembro tubular interno 77 al arbol motor interno 21 a través del
engrane del arbol 72 y el engranaje 51, el dispositivo 570 puede fijar, en su lugar, el miembro tubular interno 77 al
arbol motor externo 29 para rotacion con este y puede acoplar la rotacion del arbol motor interno 21 al miembro
tubular interno 77 a través del engrane de un par de engranajes rectos 572 y 574. El engranaje 572 puede insertarse
coaxialmente sobre y fijarse al miembro tubular interno 77, y el engranaje 574 puede insertarse coaxialmente sobre y
fijarse al arbol motor interno 21. Los engranajes 572 y 574 pueden estar dimensionados para estar, por ejemplo, en
una relacion 1:4, respectivamente, de modo que, si el arbol motor externo 29 gira a aproximadamente 6000 rpm, el
miembro tubular interno 77 también gire a aproximadamente 6000 rpm mientras que el arbol motor interno 21 gira a
aproximadamente 1500 rpm.

Con referencia ahora a la figura 9, se muestra una vista lateral fragmentaria de un dispositivo de extirpacion de tejido
alternativo que puede usarse en el sistema de extirpacion de tejido 5, estando dicho dispositivo de extirpacion de
tejido representado generalmente mediante el nimero de referencia 580. Ciertos aspectos del dispositivo 580 no
importantes para una comprensién del ejemplo no se muestran ni se describen en el presente documento.

El dispositivo 580 puede ser similar en muchos aspectos al dispositivo 6. Una diferencia entre los dos dispositivos
puede ser que, mientras que el dispositivo 6 puede fijar el arbol motor interno 21 al arbol motor externo 29 para
rotacion con este y puede acoplar la rotacion del miembro tubular interno 77 al arbol motor interno 21 a través del
engrane del arbol 72 y el engranaje 51, el dispositivo 580 puede acoplar, en su lugar, la rotacién del arbol motor
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interno 21 al arbol motor externo 29 a través del engrane de un par de engranajes rectos 582 y 584 y puede acoplar
la rotacién del miembro tubular interno 77 al arbol motor externo 29 a través del engrane de un engranaje recto 586
con el engranaje 582. El engranaje 582 puede insertarse coaxialmente sobre y fijarse al arbol motor externo 29, el
engranaje 584 puede insertarse coaxialmente sobre y fijarse al arbol motor interno 21, y el engranaje 586 puede
insertarse coaxialmente sobre y fijarse al miembro tubular interno 77. Los engranajes 582 y 584 pueden estar
dimensionados para estar, por ejemplo, en una relacién 1:2, respectivamente, y los engranajes 582 y 586 pueden
estar dimensionados para estar, por ejemplo, en una relacién 2:1, respectivamente. De esta manera, si el arbol
motor externo 29 gira a aproximadamente 3000 rpm, el miembro tubular interno 77 gira a aproximadamente 6000
rpm y el arbol motor interno 21 gira a aproximadamente 1500 rpm.

Con referencia ahora a la figura 10, se muestra una vista en perspectiva fragmentaria de un dispositivo de
extirpacion de tejido alternativo que puede usarse en el sistema de extirpacion de tejido 5, estando dicho dispositivo
de extirpaciéon de tejido representado generalmente mediante el nimero de referencia 600. Ciertos aspectos del
dispositivo 600 no importantes para una comprension del ejemplo no se muestran ni se describen en el presente
documento.

El dispositivo 600 puede ser similar en muchos aspectos al dispositivo 6. Una diferencia entre los dos dispositivos
puede ser sus respectivos mecanismos para hacer girar y mover en vaivén traslacionalmente el miembro tubular
interno 77. Méas especificamente, el dispositivo 600 puede comprender un arbol motor interno 603 fijado a un &rbol
motor externo (no mostrado) para girar con este. El &rbol motor interno 603 puede comprender una parte proximal
605 y una parte distal 607. Un engranaje recto 609 y un engranaje conico 611 pueden estar montados coaxialmente
sobre la parte distal 607 y fijados a ella para rotacion con ella, con el engranaje conico 611 estado situado
distalmente con respecto al engranaje recto 609. Un engranaje recto 613 puede estar montado coaxialmente sobre
el miembro tubular interno 77 y fijado a este para rotacion con él, estando el engranaje 613 engranado con el
engranaje 609 de modo que la rotacion del arbol motor interno 603 cause la rotaciéon del miembro tubular interno 77.
(La velocidad de rotacion del miembro tubular interno 77, en comparacion con la del arbol motor 603, puede estar
controlada por los diametros relativos de los engranajes 609 y 613). Un engranaje cénico 615, situado distalmente
con respecto al arbol motor interno 603, puede estar engranado con el engranaje cénico 611. Una montura 619
puede estar montada coaxialmente sobre el miembro tubular interno 77, estando la montura 619 fijada al miembro
tubular interno 77 para movimiento traslacional con este pero permitiendo que el miembro tubular 77 gire libremente
dentro de ella. La montura 619 y el engranaje conico 615 pueden estar acoplados entre si por un pasador (no
mostrado) que se extiende hacia arriba desde la superficie superior 621 de los engranaje 615 y una ranura (no
mostrada) provista en la superficie inferior de la montura 619, recibiendo la ranura en la montura 619 al pasador en
el engranaje conico 615. La ranura en la montura 619 puede estar orientada perpendicularmente al eje longitudinal
del miembro tubular interno 77 y puede estar dimensionada apropiadamente de modo que el pasador en el
engranaje conico 615 se desplaza atras y adelante dentro de la ranura en la montura 619 a medida que el engranaje
cénico 615 gira. De esta manera, la rotacion de engranaje cénico 615 puede causar la oscilacién traslacional del
miembro tubular interno 77.

Con referencia ahora a la figura 11, se muestra una vista en perspectiva fragmentaria de un dispositivo de
extirpacion de tejido alternativo que puede usarse en el sistema de extirpacion de tejido 5, estando dicho dispositivo
de extirpacion de tejido representado generalmente mediante el numero de referencia 700. Ciertos aspectos del
dispositivo 700 no importantes para una comprension del ejemplo no se muestran ni se describen en el presente
documento.

El dispositivo 700 puede ser similar en muchos aspectos al dispositivo 6. Una diferencia entre los dos dispositivos
puede ser sus respectivos mecanismos para hacer girar y mover en vaivén traslacionalmente el miembro tubular
interno 77. Mas especificamente, el dispositivo 700 puede comprender un arbol motor interno 703 fijado a un arbol
motor externo (no mostrado) para girar con este. Un engranaje recto 705 y una leva de traslacion 707 puede estar
montada coaxialmente sobre el arbol motor 703 y fijada a este para rotacion con él, con la leva de traslacion 707
estando situada distalmente con respecto al engranaje recto 705. Un engranaje recto 711 puede estar montado
coaxialmente sobre el miembro tubular interno 77 y fijado a este para rotacién con él, estando el engranaje 711
engranado con el engranaje 705 de modo que la rotacion del arbol motor interno 703 cause la rotacién del miembro
tubular interno 77. (La velocidad de rotacion del miembro tubular interno 77, en comparacién con la del arbol motor
703, puede controlarse mediante los diametros relativos de los engranajes 705y 711). Una montura 713 puede estar
montada coaxialmente sobre el miembro tubular interno 77, estando la montura 713 fijada al miembro tubular interno
77 para movimiento traslacional con este pero permitiendo que el miembro tubular 77 gire libremente dentro de ella.
La montura 713 y la leva de traslacion 707 pueden estar acopladas entre si por un pasador (no mostrado) que se
extiende hacia abajo desde la montura 713 y un surco en bucle 717 provisto en la leva 707, recibiendo el surco 717
el pasador en la montura 713. El surco 717 en la leva 707 puede estar conformado para extenderse desde
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aproximadamente el extremo proximal 707-1 de la leva 707 hasta aproximadamente el extremo distal 707-2 de la
leva 707 y de vuelta hasta aproximadamente el extremo proximal 707-1 de la leva 707 en el transcurso de una
rotacion de la leva 707. De esta manera, a medida que la leva 707 gira y el pasador se desplaza atras y adelante
dentro del surco 717, al miembro tubular interno 77 se le puede hacer oscilar traslacionalmente de forma
correspondiente.

Con referencia ahora a la figura 12, se muestra una vista en perspectiva fragmentaria de un dispositivo de
extirpacion de tejido alternativo que puede usarse en el sistema de extirpacion de tejido 5, estando dicho dispositivo
de extirpacion de tejido representado generalmente mediante el nimero de referencia 800. Ciertos aspectos del
dispositivo 800 no importantes para una comprension del ejemplo no se muestran ni se describen en el presente
documento.

El dispositivo 800 puede ser similar en muchos aspectos al dispositivo 6. Una diferencia entre los dos dispositivos
puede ser sus respectivos mecanismos para hacer girar y mover en vaivén traslacionalmente al miembro tubular
interno 77. Mas especificamente, el dispositivo 800 puede comprender un arbol motor interno 801 fijado a un arbol
motor externo (no mostrado) para girar con este. Un engranaje recto 803 puede estar montado coaxialmente sobre
el arbol motor 801 y fijado a este para rotacion con él. Ademas, una leva de traslacion 805 puede estar montada
coaxialmente sobre el arbol motor 801 y fijada a este para rotacion con é€l. La leva de traslacion 805 puede
comprender una parte tubular 805-1 y una parte de disco 805-2, estando la parte de disco 805-2 montada de forma
fija sobre la parte tubular 805-1 a un angulo no perpendicular con respecto al eje longitudinal de la parte tubular 805-
2. Un engranaje recto 813 puede estar montado coaxialmente sobre el miembro tubular interno 77 y fijado a este
para rotacion con él, estando el engranaje 813 engranado con el engranaje 803 de modo que la rotacién del arbol
motor interno 801 cause la rotacion del miembro tubular interno 77. (La velocidad de rotacion del miembro tubular
interno 77, en comparacion con la del arbol motor 801, puede controlarse mediante los diametros relativos de los
engranajes 803 y 813). Una montura 819 puede estar montada coaxialmente sobre el miembro tubular interno 77,
estando la montura 819 fijada al miembro tubular interno 77 para movimiento traslacional con este pero permitiendo
gue el miembro tubular 77 gire libremente dentro de ella. La montura 819 puede estar conformada para incluir un
rebaje 821, que puede recibir la parte superior de la parte de disco 805-2. De esta manera, a medida que el arbol
motor 801 gira, haciendo que la parte de disco 805-2 se "bambolee" atras y adelante, a la montura 819, y por lo tanto
al miembro tubular interno 77, se le puede hacer oscilar traslacionalmente de forma correspondiente.

Con referencia ahora a la figura 13, se muestra una vista en perspectiva fragmentaria de un dispositivo de
extirpacion de tejido alternativo que puede usarse en el sistema de extirpacion de tejido 5, estando dicho dispositivo
de extirpacion de tejido representado generalmente mediante el numero de referencia 900. Ciertos aspectos del
dispositivo 900 no importantes para una comprensién del ejemplo no se muestran ni se describen en el presente
documento.

El dispositivo 900 puede ser similar en muchos aspectos al dispositivo 6. Una diferencia entre los dos dispositivos
puede ser sus respectivos mecanismos para hacer girar y mover en vaivén traslacionalmente al miembro tubular
interno 77. Mas especificamente, el dispositivo 900 puede comprender un arbol motor interno 901 fijado a un arbol
motor externo (no mostrado) para girar con este. Un engranaje recto 903 y un engranaje de tornillo sin fin 905
pueden estar montados coaxialmente sobre el arbol motor 901 y fijados a este para rotacion con él. Un engranaje
recto 907 puede estar montado coaxialmente sobre el miembro tubular interno 77 y fijado a este para rotacion con él,
estando el engranaje 907 engranado con el engranaje 903 de modo que la rotacién del arbol motor interno 901
cause la rotacion del miembro tubular interno 77. (La velocidad de rotacion del miembro tubular interno 77, en
comparacion con la del arbol motor 901, puede controlarse mediante los didametros relativos de los engranajes 903 y
907). Un engranaje de tornillo sin fin 911 puede estar engranado con el engranaje de tornillo sin fin 905 de modo que
el engranaje de tornillo sin fin 911 gire a medida que el engranaje de tornillo sin fin 905 gira. Un pasador 913 puede
estar montado cerca de la periferia de una cara frontal 911-1 del engranaje de tornillo sin fin 911. Un brazo de vaivén
915 puede tener un primer extremo asegurado al pasador 913 y un segundo extremo asegurado al bloque 917
acoplado traslacionalmente al miembro tubular interno 77. De esta manera, a medida que el engranaje de tornillo sin
fin 911 gira y la posicién de pasador 913 en el engranaje de tornillo sin fin 911 cambia, el brazo 915 mueve el bloque
917 y el miembro tubular interno 77 atras y adelante traslacionalmente.

Como puede apreciarse, se desearia minimizar la cantidad de fluido de distensién que fluye desde el Gtero de la
paciente a través del dispositivo de extirpacion de tejido cuando el dispositivo de extirpacion de tejido se deja en la
paciente pero el motor de corte para el dispositivo de extirpaciéon de tejido se ha apagado temporalmente, por
ejemplo, durante aquellos periodos cuando el operador del dispositivo de extirpacion de tejido detiene el corte para
examinar a la paciente. Dicha pérdida de fluido de distensién es indeseable al menos por la razén de que sera
necesario reponer el fluido de distension perdido con el fin de mantener el Utero distendido. En el dispositivo 6, este
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problema puede abordarse a través de componentes electrénicos detectando cuando el motor para el dispositivo 6
esta a punto de ser apagado y, en esos casos, situando el miembro tubular interno 77 traslacionalmente con
respecto al miembro tubular externo 76 de modo que la ventana de reseccion 89 se cierre. Un enfoque alternativo
para este problema se indica como ejemplo mediante el dispositivo de extirpacion de tejido 940, que se muestra en
las figuras 14(a) a 14(e). Ciertos aspectos del dispositivo 940 no importantes para una comprension del ejemplo no
se muestran ni se describen en el presente documento.

El dispositivo 940 es similar en ciertos aspectos al dispositivo 6. Sin embargo, una diferencia entre los respectivos
dispositivos es que el dispositivo 940 puede comprender un miembro tubular interno 943 que tiene un extremo
proximal cerrado 945 y una ventana lateral 947. Un montaje de resorte 949 puede estar montado coaxialmente
sobre el miembro tubular interno 943 y fijado a este para rotacion con él. El extremo proximal de un resorte 951
puede estar fijado al montaje de resorte 949, y el extremo distal del resorte 951 puede estar fijado a un miembro de
vélvula 953 montado coaxialmente sobre el miembro tubular interno 943, siendo el miembro de valvula 953 capaz de
girar con respecto al miembro tubular interno 943. El miembro de valvula 953 puede incluir una ventana lateral 955.
La ventana lateral 955 puede ser alineable con la ventana lateral 943 dependiendo de las respectivas posiciones
rotacionales del miembro tubular interno 943 y el miembro de valvula 953. Un tope 957 puede estar formado en el
miembro tubular interno 943, siendo el tope 957 encajable de forma desprendible con el miembro de vélvula 953
para acoplar la rotacion del miembro de valvula 953 con miembro tubular interno 943. Una carcasa de vacio 959
puede estar montada coaxialmente sobre el miembro de valvula 953, pudiendo el miembro de valvula 953 girar
libremente dentro de la carcasa de vacio 959. El miembro tubular externo 76 puede estar montado de forma fija
sobre la carcasa de vacio 959. Un par de juntas téricas 961-1 y 961-2 pueden estar provistas para funcionar como
juntas.

Antes de que el motor de corte del dispositivo 940 sea accionado, la ventana lateral 955 del miembro de valvula 953
y la ventana lateral 947 del miembro tubular interno 943 estan 90 grados fuera de alineamiento entre si. Sin
embargo, una vez que el motor de corte del dispositivo 940 es accionado, el miembro tubular interno 943 comienza a
girar. Este hace que el resorte 951 intente desenrollarse, haciendo de este modo que el miembro de valvula 953 gire
de modo que la ventana lateral 955 del miembro de valvula 953 se alinee con la ventana lateral 947 del miembro
tubular interno 943. Con el miembro de valvula 953 alineado rotacionalmente de este modo con el miembro tubular
interno 943, el tope 957 impide la rotacion adicional del miembro de valvula 953 con respecto al miembro tubular
interno 943. Cuando el motor de corte del dispositivo 940 es apagado a continuacion, el resorte 951 hace que el
miembro de valvula 953 gire de vuelta a su orientacion original con respecto al miembro tubular interno 943.

Con referencia ahora a la figura 15, se muestra una vista en perspectiva parcialmente en despiece ordenado de un
segundo sistema de extirpacion de tejido, estando el sistema de extirpacion de tejido representado generalmente
mediante el nimero de referencia 1007.

El sistema 1007 puede comprender un dispositivo de extirpacion de tejido 1008, un conjunto de vacio 1009, y un
conjunto impulsor motor 1010. Aunque no se muestra en el presente ejemplo, el sistema 1007 también puede incluir
un dispositivo introductor, un histeroscopio flexible, y un suministro de fluido similares a los del sistema 5 descrito
anteriormente.

El dispositivo de extirpacion de tejido 1008 puede comprender un conjunto morcelador 1013 y un conjunto impulsor
1015, estando el conjunto morcelador 1013 montado de forma amovible sobre el conjunto impulsor 1015 de la
manera descrita adicionalmente mas adelante.

Con referencia ahora a las figuras 16(a) a 16(d), el conjunto morcelador 1013 puede verse con mas detalle. El
conjunto morcelador 1013 puede comprender una carcasa 1021. La carcasa 1021, que puede ser una estructura
unitaria alargada hecha de un polimero o metal rigido, puede ser un miembro generalmente tubular conformado para
incluir un extremo proximal 1023, un extremo distal 1025, y una pared lateral 1027. La pared lateral 1027 puede ser
generalmente cilindrica, con una parte 1028 de su superficie inferior estando biselada. Una luz longitudinal 1029
puede extenderse desde el extremo proximal 1023 hasta el extremo distal 1025. Una parte intermedia 1031 de la luz
1029 puede ser de diametro expandido y puede ser accesible a través de una abertura 1033 en la pared lateral
1027. Una parte proximal 1035 de la luz 1029 que se extiende distalmente desde el extremo proximal 1023 hasta un
punto separado proximalmente de la parte intermedia 1031 puede ser de didmetro expandido y puede estar
internamente roscada.

El conjunto morcelador 1013 puede comprender adicionalmente un par de casquillos tubulares 1041 y 1043. El

casquillo 1041, que puede ser una estructura unitaria hecha de un polimero o metal rigido, puede estar asentado
dentro de la parte intermedia 1031 de la luz 1029, cerca de su extremo proximal, y puede estar asegurado de forma
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fija a la carcasa 1021 con tornillos 1042. El casquillo 1043, que puede ser una estructura unitaria hecha de un
polimero o metal rigido, puede estar asentado dentro de la parte intermedia 1031 de la luz 1029, cerca de su
extremo distal, y puede estar asegurado de forma fija a carcasa 1021 con tornillos 1044. El casquillo 1041 puede
estar conformado para incluir una perforacién 1045, y el casquillo 1043 puede estar conformado para incluir una
perforacion 1047, estando las perforaciones 1045 y 1047 alineadas coaxialmente con la luz 1029 de la carcasa
1021.

El conjunto morcelador 1013 puede comprender ademas un arbol alargado 1051. El arbol 1051, que puede ser una
estructura unitaria hecha de latén u otro metal o polimero rigido adecuado, puede estar conformado para incluir una
parte proximal 1053, una parte distal 1055, una parte intermedia 1057 y una perforacién longitudinal 1059. La parte
proximal 1053 del arbol 1051 puede estar montada de forma deslizante en la perforacion 1045 del casquillo 1041 y
puede estar dimensionada para girar libremente dentro de esta. La parte distal 1055 del &rbol 1051 puede estar
montada de forma deslizante en la perforacion 1047 del casquillo 1043 y puede estar dimensionada para girar
libremente dentro de esta. La parte intermedia 1057 del arbol 1051 puede estar situada entre los casquillos 1041 y
1043 y puede estar en forma de un engranaje que tiene un diametro externo agrandado con respecto a la parte
proximal 1053 y la parte distal 1055.

El conjunto morcelador 1013 puede comprender ademas un bloque de acoplamiento traslacional 1061. El bloque
1061, que puede ser una estructura unitaria hecha de un polimero o metal rigido, puede ser un miembro tubular
conformado para incluir un extremo proximal 1063, un extremo distal 1064, una pared lateral 1065 y una perforacion
longitudinal 1066. El bloque 1061 puede estar montado coaxialmente sobre la parte proximal 1053 del arbol 1051,
con la perforacion 1066 estando dimensionada con respecto a la parte proximal 1053 de modo que la parte proximal
1053 pueda girar libremente dentro de la perforacion 1066. La pared lateral 1065 del bloque 1061 puede estar
conformada para corresponder generalmente a la forma de la parte intermedia 1031 de la luz 1029. De esta manera,
el bloque 1061 puede mantenerse rotacionalmente inmovil dentro de la carcasa 1021. El bloque 1061 puede estar
traslacionalmente fijado con respecto al arbol 1051 con un anillo de retenciéon 1067 insertado coaxialmente sobre la
parte proximal 1053 y asegurado a la parte proximal 1053 con un tornillo de sujecion 1068. Una arandela 1069
puede insertarse coaxialmente sobre el extremo proximal 1053 del arbol 1051 entre el extremo distal 1063 del
bloque 1061 y la parte intermedia 1057 del &rbol 1051 para prevenir cualquier desgaste causado por el contacto
entre la parte intermedia 1057 contra el extremo distal 1063 del bloque 1061 a medida que la parte intermedia 1057
gira. La pared lateral 1065 del bloque 1061 puede estar conformada ademds para incluir una cintura 1070 de
diametro externo reducido. De esta manera, con el bloque 1061 montado coaxialmente sobre la parte proximal 1053
del arbol 1051, un par de ranuras 1071-1y 1071-2 pueden estar formadas entre el bloque 1061 y la carcasa 1021.

El conjunto morcelador 1013 puede comprender ademéas un miembro aliviador de tensién 1072. El miembro aliviador
de tensién 1072, que puede ser una estructura unitaria hecha de un polimero o metal rigido, puede ser un miembro
tubular conformado para incluir una parte proximal 1073 y una parte distal 1074. La parte proximal 1073 puede ser
de diametro ligeramente mayor que la parte distal 1074 y puede incluir una ranura bifurcada 1075. La parte proximal
1073 del miembro aliviador de tensién 1072 puede estar dispuesta dentro de la parte distal de la luz 1029, con la
parte distal 1074 del miembro aliviador de tension 1072 extendiéndose distalmente desde el extremo distal 1025 de
la carcasa 1021 a lo largo de una corta distancia, tal como, por ejemplo, aproximadamente 5,1 cm (2 pulgadas).

El conjunto morcelador 1013 puede comprender ademas un mecanismo de corte. En el presente ejemplo, el
mecanismo de corte puede comprender un miembro tubular externo 1076 y un miembro tubular interno 1077,
moviéndose el miembro tubular interno 1077 rotacionalmente y, al mismo tiempo, oscilando traslacionalmente con
respecto al miembro tubular externo 1076 de la manera que se describird adicionalmente mas adelante. El miembro
tubular externo 1076, que puede ser una estructura unitaria hecha de acero inoxidable u otro material andlogamente
adecuado, puede estar conformado para incluir un extremo proximal abierto 1079, un extremo distal cerrado 1081 y
una luz 1083 que se extiende desde el extremo proximal abierto 1079 hasta un punto justo antes del extremo distal
cerrado 1081. El miembro 1076 puede estar montado coaxialmente dentro del miembro aliviador de tension 1072,
con el extremo proximal 1079 del miembro 1076 dispuesto dentro de la parte proximal 1073 del miembro aliviador de
tension 1072 y con el extremo distal 1081 del miembro 1076 extendiéndose distalmente méas alla de la parte distal
1074 del miembro aliviador de tension 1072 a lo largo de una distancia extendida, tal como, por ejemplo, 12,7 cm
(cinco pulgadas). La combinacidn del extremo proximal 1079 del miembro 1076 y la parte proximal 1073 del miembro
aliviador de tensiéon 1072 puede retenerse firmemente en la carcasa 1021 usando un tornillo 1085 insertado a través
de una abertura 1087 en la carcasa 1021, presionando el tornillo 1085 la parte proximal 1073 del miembro aliviador
de tension 1072 fuertemente contra el extremo proximal 1079 del miembro 1076.

El miembro tubular externo 1076 puede estar conformado ademas para incluir una ventana de resecciéon 1089 en la
que se puede capturar y atraer tejido, estando la ventana 1089 ubicada préxima al extremo distal 1081, tal como, por
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ejemplo, a 0,64 cm (0,25 pulgadas) del extremo distal 1081. La ventana 1089 puede estar conformada para incluir
un extremo proximal 1089-1 y un extremo distal 1089-2. El extremo proximal 1089-1 puede tener una pendiente
gradual proximalmente, y el extremo distal 1089-2 puede tener una pendiente gradual distalmente. Mas
especificamente, la ventana 1089 puede tener una longitud de aproximadamente 1,4 cm (0,55 pulgadas), el extremo
proximal 1089-1 puede ser un extremo radial que tiene un radio de curvatura de, por ejemplo, 0,22 cm (0,085
pulgadas), y el extremo distal 1089-2 puede ser un extremo radial que tiene un radio de curvatura de, por ejemplo,
0,38 cm (0,150 pulgadas). La ventana 1089 puede extenderse sobre una parte sustancial de la circunferencia del
miembro tubular 1076, tal como, por ejemplo, aproximadamente el 60 % de la circunferencia.

El miembro tubular externo 1076 puede tener un diametro externo menor de aproximadamente 5,5 mm. Sin
embargo, con el fin de reducir el riesgo de lesion a la paciente y con el fin de obviar la necesidad de que se
administre anestesia a la paciente, el miembro tubular externo 1076 preferentemente tiene un diametro externo
menor de aproximadamente 5 mm, mas preferentemente menor de 4 mm, aun mas preferentemente menor de 3
mm, y todavia aun mas preferentemente menor de 2 mm.

El miembro tubular interno 1077, que puede ser una estructura unitaria alargada hecha de acero inoxidable u otro
material analogamente adecuado, puede estar conformado para incluir un extremo proximal 1091, un extremo distal
1092 y una luz longitudinal 1093. El extremo distal 1092 puede estar conformado para incluir un bisel externo, tal
como, por ejemplo, un bisel externo de aproximadamente 20 grados. Una parte intermedia del miembro tubular 1077
puede estar recibida dentro de la perforacion 1059 del arbol 1051 y puede estar acoplada de forma fija al arbol 1051
para movimiento traslacional y rotacional con este usando un anillo de retencion 1094-1, un manguito ranurado
1094-2 y un par de tornillos de sujecion 1095. La parte proximal del anillo 1094-1 puede enroscarse sobre el extremo
distal del arbol 1051, con la parte distal del anillo 1094-1 extendiéndose sobre el miembro 1077. El manguito 1094-2
puede insertarse coaxialmente entre el miembro 1077 y el anillo 1094-1, y los tornillos de sujecién 1095 pueden
insertarse a través de una abertura transversal 1096 en el anillo de retencién 1094-1 para acoplar el anillo 1094-1 y
el manguito 1094-2 al miembro 1077. El miembro tubular 1077 puede tener una longitud adecuada de modo que,
cuando el miembro tubular 1077 est4 en una posicidbn completamente retraida (es decir, proximal), el extremo
proximal 1091 del miembro tubular 1077 puede extenderse proximalmente una corta distancia desde el extremo
proximal 1023 de la carcasa 1021 y el extremo distal 1092 del miembro tubular 1077 puede extraerse
suficientemente para permitir que el tejido entre en la ventana 1089. Al mismo tiempo, el miembro tubular 1077
puede tener una longitud de modo que, cuando el miembro tubular 1077 esta en una posicién completamente
avanzada (es decir, distal), el extremo distal 1092 del miembro tubular 1077 puede situarse distalmente respecto al
extremo distal 1089-2 de la ventana 1089.

El conjunto morcelador 1013 puede comprender ademas un empalme 1097. El empalme 1097, que puede ser una
estructura unitaria hecha de un polimero o metal rigido, puede ser un miembro tubular conformado para incluir una
parte proximal 1098, una parte distal 1099 y una luz longitudinal 1100. La parte proximal 1098, que puede tener
puas, puede acoplarse a través de una longitud de tubos al conjunto de vacio 1009. La parte distal 1099 del
empalme 1097 puede estar roscada externamente para engrane de emparejamiento con la parte proximal 1035 de
la carcasa 1021. La luz 1100 del empalme 1097 puede estar dimensionada para recibir de forma deslizante el
extremo proximal 1091 del miembro tubular 1077. Una junta térica 1101 puede estar dispuesta dentro de la luz 1100
para proporcionar una junta alrededor del miembro tubular 1077.

Con referencia ahora a las figuras 17(a) y 17(b), el conjunto impulsor 1015 puede verse con mas detalle. El conjunto
impulsor 1015 puede incluir un cuerpo principal 1105. El cuerpo principal 1105, que puede ser una estructura unitaria
hecha de un polimero o metal rigido, puede ser un miembro generalmente en forma de depresion conformado para
incluir un extremo distal 1107, un extremo proximal 1109 y una pared lateral 1111. El extremo distal 1107 puede ser
generalmente circular y puede incluir una superficie distal que incluye una parte central 1115 y una parte periférica
1117. La parte central 1115 puede estar rebajada con respecto a la parte periférica 1117. Una abertura transversal
central 1119 puede estar provista en la parte central 1115, y un par de aberturas transversales mas pequefias 1120
pueden estar provistas en la parte central 1115 en lados opuestos de la abertura central 1119. El extremo proximal
1109 puede ser generalmente circular y puede incluir una superficie proximal que incluye una parte central 1123 y
una parte periférica 1125. La parte central 1123 puede estar rebajada con respecto a la parte periférica 1125. Una
abertura transversal central 1127 puede estar provista en la parte central 1123, y un par de aberturas transversales
mas pequefias 1129 pueden estar provistas en la parte central 1123 en lados opuestos de la abertura central 1127.
La pared lateral 1111 puede extenderse desde el extremo distal 1107 hasta el extremo proximal 1109 pero
solamente sobre aproximadamente la mitad superior de sus respectivas circunferencias. Un surco longitudinal 1131
puede estar provisto a lo largo de la superficie externa de la pared lateral 1111 para recibir una parte
correspondiente de la carcasa 1021 del conjunto morcelador 1013. El surco 1131 puede incluir una primera ranura
transversal 1133 que se extiende a través de la pared lateral 1111 y una segunda ranura transversal 1135 que se
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extiende a través de la pared lateral 1111. La primera ranura transversal 1133 puede estar separada una corta
distancia del extremo distal 1107 y puede estar orientada de forma generalmente circunferencial con respecto a la
pared lateral 1111. La segunda ranura transversal 1135 puede estar separada una corta distancia del extremo
proximal 1109 y de la primera ranura transversal 1133 y puede estar orientada de forma generalmente longitudinal
con respecto a la pared lateral 1111. La superficie interna de la pared lateral 1111 puede estar conformada
adicionalmente para incluir un bloque 1141 ubicado entre la primera ranura transversal 1133 y la segunda ranura
transversal 1135. El bloque 1141 puede estar conformado para incluir un surco exterior 1143 en su superficie
inferior, extendiéndose el surco 1143 paralelo a la segunda ranura transversal 1135. Un soporte 1145, que puede
ser una estructura unitaria hecha de un polimero o metal rigido, puede estar asegurado a la superficie inferior del
bloque 1141 con un par de tornillos 1146. El soporte 1145 puede estar conformado para incluir un surco 1147 en su
superficie superior que esta conformado de forma complementaria al surco 1143, con los surcos 1143 y 1147
definiendo conjuntamente un canal de forma generalmente cilindrica.

El conjunto impulsor 1015 puede comprender adicionalmente un mecanismo para impulsar movimientos rotacionales
del miembro tubular interno 1077. Dicho mecanismo puede comprender un primer motor 1151. El motor 1151, a su
vez, puede comprender un primer extremo 1152 que tiene un arbol 1153 que se extiende desde este. El primer
extremo 1152 puede estar recibido dentro de la parte central 1115 del extremo distal 1107 del cuerpo 1105 y puede
asegurarse a este con tornillos 1156 insertados a través de las aberturas 1120 y en aberturas complementarias 1157
en el primer extremo 1152 del motor 1151. Con el motor 1151 asegurado de este modo al extremo distal 1107, el
arbol 1153 puede extenderse a través de la abertura transversal central 1119 y puede girar libremente dentro de
esta. Pueden usarse cables 1159 para conectar el motor 1151 a la unidad de control 1010.

Ademas, el mecanismo mencionado anteriormente para impulsar el movimiento rotacional del miembro tubular
interno 1077 puede comprender ademas un bloque de acoplamiento 1161 y un engranaje 1162. El bloque de
acoplamiento 1161, que puede ser una estructura unitaria hecha de un polimero o metal rigido, puede estar
conformado para incluir una base distal 1163 y un poste proximal, extendiéndose el poste proximal desde la base
1163. La base 1163 puede estar conformada para incluir una cavidad 1164 accesible desde su extremo distal en la
que el arbol 1153 del motor 1151 puede estar recibido y asegurado con un tornillo 1165, acoplando de este modo
mecéanicamente el arbol 1153 al bloque 1161. El poste proximal puede estar conformado para incluir una parte distal
1166 de diametro aumentado y una parte proximal 1167 de didmetro reducido. El engranaje 1162, que puede ser un
miembro unitario hecho de un polimero o metal rigido, puede estar conformado para incluir un tubo distal 1168 y una
rueda dentada proximal 1169. El tubo 1168 puede estar montado coaxialmente sobre la parte 1166 del bloque 1161
y acoplado mecanicamente a esta con un tornillo 1170. La rueda 1169 puede estar situada de modo que una parte
de la rueda 1169 se extiende a través de la ranura 1133 para engrane con la parte intermedia 1057 del arbol 1051.
De esta manera, la rotacion de la rueda 1169 causa la rotacién del arbol 1051. La parte proximal 1167 del poste
1165, que puede extenderse proximalmente una corta distancia mas all4 de la rueda 1169, puede estar asentada
dentro de un cojinete 1173, estando el cojinete 1173 asentado dentro del extremo distal del canal definido
conjuntamente por el bloque 1141 y el soporte 1145.

El conjunto impulsor 1015 puede comprender ademas un mecanismo para impulsar el movimiento traslacional
oscilante del miembro tubular interno 1077. Dicho mecanismo puede comprender un segundo motor 1181. El motor
1181, a su vez, puede comprender un primer extremo 1182 que tiene un arbol 1183 que se extiende desde este. El
primer extremo 1182 puede estar recibido dentro de la parte central 1123 del extremo proximal 1109 del cuerpo
1105 y puede asegurarse a este con tornillos 1186 insertados a través de las aberturas 1129 y en aberturas
complementarias 1187 en el primer extremo 1182 del motor 1181. Con el motor 1181 asegurado de este modo al
extremo proximal 1109, el arbol 1183 puede extenderse a través de la abertura transversal central 1127 y puede
girar libremente dentro de esta. Puede usarse un cable 1189 para conectar el motor 1181 a la unidad de control
1010.

Ademas, el mecanismo mencionado anteriormente para impulsar el movimiento traslacional oscilante del miembro
tubular interno 1077 puede comprender ademas un bloque de acoplamiento 1191, un perno roscado 1192, y un
carro 1193. El bloque de acoplamiento 1191, que puede ser una estructura unitaria hecha de un polimero o metal
rigido, puede estar conformado para incluir una abertura proximal 1194 y una abertura distal 1195. La abertura
proximal 1194 puede estar dimensionada para recibir bien asegurado el arbol 1183 del motor 1181, acoplando de
este modo mecanicamente el arbol 1183 al bloque 1191. La abertura distal 1195 puede estar dimensionada para
recibir bien asegurado el extremo proximal del perno roscado 1192, acoplando de este modo mecanicamente el
perno 1192 al bloque 1191. El extremo distal del perno 1192 puede estar asentado dentro de un cojinete 1196, que,
a su vez, puede estar asentado dentro del extremo proximal del canal definido conjuntamente por el bloque 1141y el
soporte 1145. El carro 1193, que puede ser una estructura unitaria hecha de un polimero o metal rigido, puede estar
conformado para incluir una perforacion 1197 y un par de puas que se extienden hacia arriba 1198. Un collarin rigido
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1199 puede estar montado de forma rigida dentro de la perforacion 1197 del carro 1193 usando un par de tornillos
1200. El collarin 1199 puede estar roscado internamente para engranar con el perno 1192. De esta manera, a
medida que el perno 1192 gira, el carro 1193 se mueve traslacionalmente a lo largo del eje longitudinal del perno
1192, con el movimiento traslacional proximal o distal del carro 1193 efectuado por la rotacion en el sentido de o en
sentido contrario a las agujas del reloj, respectivamente, del perno 1192. El carro 1193 puede estar acoplado
mecanicamente para movimiento traslacional al arbol 1051 mediante puas 1198, con las puas 1198 extendiéndose a
través de la ranura 1135 del cuerpo 1105 y estando recibidas dentro de las ranuras 1071-1 y 1071-2 el conjunto
morcelador 1013.

Como puede apreciarse a partir de la descripcién anterior, la velocidad a la cual el miembro tubular interno 1077 gira
y la velocidad a la cual miembro tubular interno 1077 oscila traslacionalmente estan controladas por separado e
independientemente, con la rotacion de miembro tubular interno 1077 estando controlada por el motor 1151 y con la
traslacion oscilante del miembro tubular interno 1077 estando controlada por el motor 1181.

El conjunto impulsor 1015 puede comprender ademas un cuerpo 1201. El cuerpo 1201, que puede ser una
estructura unitaria hecha de un polimero o metal rigido, puede estar conformado para incluir un extremo distal 1203,
un extremo proximal 1205, una pared lateral 1207 y una cavidad 1208. El extremo distal 1203 puede ser de forma
generalmente semicircular, y el extremo proximal 1205 puede ser de forma generalmente semianular. La pared
lateral 1207 puede ser de seccién transversal semianular y puede extenderse desde el extremo distal 1203 hasta el
extremo proximal 1205. Un surco longitudinal 1209, de forma similar al surco 1131 del cuerpo 1105, puede estar
provisto a lo largo de la superficie externa superior de la pared lateral 1207 para recibir una parte correspondiente de
la carcasa 1021 del conjunto morcelador 1013. La cavidad 1208 puede estar dimensionada para recibir al motor
1151. Un par de luces longitudinales 1213 pueden estar provistas en el cuerpo 1201, extendiéndose las luces 1213 a
través del extremo distal 1203, el extremo proximal 1205 y la pared lateral 1207. Las luces 1213 pueden estar
alineadas con cavidades roscadas correspondientes 1215 en el cuerpo 1105 de modo que el extremo proximal 1205
del cuerpo 1201 pueda fijarse al extremo distal 1107 del cuerpo 1105 usando tornillos 1217 insertados a traves del
cuerpo 1201 y al interior de cavidades 1215.

El conjunto impulsor 1015 puede comprender ademas un broche de bloqueo 1221. El broche de bloqueo 1221, que
puede ser una estructura unitaria hecha de un polimero o metal rigido, puede estar conformado para incluir una base
1223, un par de patas paralelas 1225, y un par de pies paralelos 1227. Las patas 1225 pueden extenderse hacia
arriba desde la base 1223, con las patas 1225 estando separadas hacia dentro una corta distancia de los extremos
de la base 1223. Los pies 1227 pueden extenderse transversalmente desde las patas 1225. La base 1223 puede
estar recibida dentro de un rebaje conformado para emparejamiento 1229 provisto en el cuerpo 1105 y puede estar
retenida firmemente dentro del rebaje 1229 asegurando el cuerpo 1201 al cuerpo 1105. Con el broche 1221
montado de este modo sobre el cuerpo 1105, las patas 1225 se extienden hacia arriba mas alla del cuerpo 1105 y
pueden insertarse en ranuras en forma de L correspondientes 1230 en la carcasa 1021 del conjunto morcelador
1013. De esta manera, el broche 1221 puede usarse para acoplar de forma reversible y bloqueable el conjunto
impulsor 1015 al conjunto morcelador 1013. Mas especificamente, para acoplar de forma bloqueable el conjunto
impulsor 1015 al conjunto morcelador 1013, se pueden insertar los pies 1227 en las partes proximales 1230-1 de las
ranuras 1230 y se pueden deslizar a continuacion los pies 1227 distalmente respecto a las partes distales 1230-2 de
las ranuras 1230. Para desacoplar el conjunto impulsor 1015 del morcelador 1013, los pies 1227 pueden deslizarse
proximalmente desde las partes distales 1230-2 hasta las partes proximales 1230-1 y pueden retirarse a
continuacion de las ranuras 1230.

El conjunto impulsor 1015 puede comprender ademas un cuerpo 1231. El cuerpo 1231, que puede ser una
estructura unitaria hecha de un polimero o metal rigido, puede ser un miembro generalmente cilindrico conformado
para incluir un extremo proximal 1233, un extremo distal 1235 y una pared lateral 1237. Una cavidad 1239 puede
extenderse proximalmente desde el extremo distal 1235, estando la cavidad 1239 dimensionada para recibir
sustancialmente todo, excepto el primer extremo 1182 y el arbol 1183, del motor 1181. Un par de luces
longitudinales 1241 pueden estar provistas en el cuerpo 1231, extendiéndose las luces 1241 a través del extremo
proximal 1233, el extremo distal 1235 y la pared lateral 1237. Las luces 1241 pueden estar alineadas con cavidades
roscadas correspondientes 1242 en el cuerpo 1105 de modo que el extremo distal 1235 del cuerpo 1231 pueda
fijarse al extremo proximal 1109 del cuerpo 1105 usando tornillos 1243 insertados a través del cuerpo 1231 y al
interior de cavidades 1242. Un surco 1245 puede extenderse longitudinalmente desde el extremo proximal 1233 al
extremo distal 1235 a lo largo de la superficie superior de la pared lateral 1237. El surco 1245 puede alinearse con el
surco 1131 del cuerpo 1105 con el fin de recibir una parte correspondiente de la carcasa 1021 del conjunto
morcelador 1013.

El conjunto impulsor 1015 puede comprender ademas una placa terminal 1251. La placa terminal 1251, que puede
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ser una estructura unitaria hecha de un polimero o metal rigido, puede ser una estructura generalmente en forma de
disco conformada para incluir un bucle de retencion 1253 en su parte superior. El bucle de retencién 1253 puede
estar dimensionado para recibir el extremo proximal de la carcasa 1021 del conjunto morcelador 1013. Un par de
aberturas 1255 pueden estar provistas en la placa terminal 1251. Las aberturas 1255 pueden estar alineadas con
cavidades roscadas correspondientes 1257 en el cuerpo 1231 de modo que placa terminal 1241 pueda fijarse al
extremo proximal 1233 del cuerpo 1231 usando tornillos 1259 insertados a través de la placa terminal 1241 y al
interior de las cavidades 1257.

El conjunto impulsor 1015 puede comprender ademas una cubierta 1261. La cubierta 1261, que puede ser una
estructura unitaria hecha de un polimero o metal rigido, puede estar en forma de media tuberia que tiene un extremo
proximal 1263 y un extremo distal 1265. La cubierta 1261 puede estar dimensionada para complementar las paredes
laterales 1111 y 1207 de los cuerpos 1105 y 1201, respectivamente. Ademas, la cubierta 1261 puede estar fijada al
cuerpo 1105 con un tornillo 1267 insertado a través de una abertura 1269 en la cubierta 1261 y al interior de una
cavidad correspondiente 1271 en el extremo proximal 1109 del cuerpo 1105 y con un tornillo 1273 insertado a través
de una abertura 1275 en la cubierta 1261 y al interior de una cavidad correspondiente 1277 en el extremo distal
1107 del cuerpo 1105. Adicionalmente, la cubierta 1261 puede fijarse al cuerpo 1201 uniendo la cubierta 1261 a un
bloque 1281 usando un tornillo 1283 y uniendo el bloque 1281 al extremo distal 1203 del cuerpo 1201 usando un par
de tornillos 1285.

Con referencia ahora de nuevo a la figura 15, el conjunto de vacio 1009 puede incluir un recipiente de recogida de
muestras 1291 y una fuente de vacio 1292. El extremo distal de un tubo de evacuacion 1293 puede insertarse sobre
el empalme 1097 y puede asegurarse a este mediante un ajuste por friccion, y el extremo proximal del tubo de
evacuacion 1293 puede acoplarse a un primer orificio 1294 del recipiente 1291. El extremo distal de un tubo 1295
puede acoplarse a un segundo orificio 1296 del recipiente 1291, y el extremo proximal del tubo 1295 puede
acoplarse a la fuente de vacio 1292. De esta manera, la fuente de vacio 1292 puede usarse para aplicar succion al
dispositivo 1008, y cualquier tejido extraido, liquidos o materia similar succionada a través del dispositivo 1008
puede recogerse en el recipiente 1291.

La unidad de control 1010, que puede estar acoplada a una fuente de electricidad, tal como una toma mural de CC,
usando un corddn de alimentacion (no mostrado), puede incluir componentes electronicos (no mostrados) para
controlar el funcionamiento de los motores 1151 y 1181 usando un cable 1298-1 conectado a los cables 1159 y
1189. Un pedal 1297 puede estar acoplado a la unidad de control 1010 mediante un cable 1298-2 y puede usarse
como un conmutador de alimentacion para activar o desactivar selectivamente los motores 1151 y 1181. La unidad
de control 1010 puede incluir ademéas un sensor de vacio 1299, que puede estar acoplado al recipiente 1291
mediante un tubo 1300, de modo que la presion dentro del recipiente 1291 pueda monitorizarse mediante la unidad
de control 1010. De esta manera, un subito aumento de la presién de vacio puede indicar que se ha producido una
obstruccion. La presencia de una obstruccion puede indicarse mediante una alarma (no mostrada) ubicada en la
unidad de control 1010. La detecciébn de una obstruccion es, a menudo, una clara indicacion de que el
funcionamiento adicional de dispositivo 1008 solamente puede agravar la situacion de obstruccion y que puede ser
necesario un cese de la extirpacion de tejido. La unidad de control 1010 puede estar configurada para sincronizar el
accionamiento del conjunto impulsor 1015 con el accionamiento de la fuente de vacio 1292. De esta manera,
encender el conjunto impulsor 1015 encendera la fuente de vacio 1292 al mismo tiempo. De forma correspondiente,
la fuente de vacio 1292 puede desactivarse cuando el conjunto impulsor 1015 esté apagado.

En uso, el extremo distal de un histeroscopio puede insertarse por via transcervical en una paciente, y un fluido
adecuado puede ser conducido a través del orificio de fluido de entrada del histeroscopio en el Gtero hasta que el
Utero se distienda. La observacion del Gtero y la deteccion de fibromas u otros tejidos ginecolégicos anormales
pueden realizarse a continuacion usando el canal de visualizacion del histeroscopio. Los extremos distales del
miembro tubular externo 1076 y el miembro tubular interno 1077 pueden insertarse a través de un canal de trabajo
del histeroscopio y en el ttero, con el resto del sistema 1007 permaneciendo proximal al histeroscopio. El dispositivo
1008 puede ser manipulado a continuacion de modo que la ventana 1089 del miembro tubular externo 1076 pueda
situarse en las inmediaciones del fibroma u otro tejido diana. A continuacion, la fuente de vacio 1292 se puede hacer
funcionar para hacer que se apliqgue succion al miembro tubular interno 1077, atrayendo de este modo tejido al
interior del miembro tubular externo 1076 a través de la ventana 1089. Ademas, los motores 1151 y 1181 se pueden
hacer funcionar para hacer que el miembro tubular interno 1077 gire y oscile simultaneamente atras y adelante
traslacionalmente dentro del miembro tubular externo 1076, haciendo de este modo que el tejido atraido a través de
la ventana 1089 sea cortado. El tejido cortado puede succionarse a continuacion de la paciente a través del miembro
tubular interno 1077 por medio de la succidon mencionada anteriormente y, seguidamente, recogerse en el recipiente
1291. Una vez que los fibromas u otros tejidos diana han sido extirpados de este modo de la paciente, la fuente de
vacio 1292 y los motores 1151 y 1181 pueden apagarse, el dispositivo 1008 puede extraerse del histeroscopio, y el
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histeroscopio puede extraerse de la paciente. El conjunto morcelador 1013 puede desprenderse a continuacion del
conjunto impulsor 1015 y desconectarse de la fuente de vacio 1292. El conjunto morcelador 1013 puede estar
disefiado para ser un dispositivo de un solo uso vy, si es asi, puede ser desechado después de haber sido usado en
una paciente. En contraste, el conjunto impulsor 1015 puede usarse en una serie de pacientes diferentes antes de
su desechado, con un conjunto morcelador diferente 1013 siendo usado preferentemente con cada paciente.

Debe observarse que, aunque la descripcidon anterior contempla insertar el dispositivo 1008 a través del canal de
trabajo de un histeroscopio, se puede insertar el dispositivo 1008 por via transcervical en el Gtero sin el uso de un
histeroscopio. En dicha situacién, se puede administrar fluido por via transcervical al Gtero mediante un dispositivo
de dispensado de fluido con el fin de distender el Utero, y, seguidamente, se puede conseguir la observacion del
Utero, por ejemplo, mediante imagenologia ultrasénica usando una sonda ultrasénica insertada por via transcervical
en el Gtero. Dicha sonda ultrasénica puede ser independiente del dispositivo 1008 o puede estar integrada en el
dispositivo 1008. Como alternativa, la imagenologia del Gtero puede realizarse mediante imagenologia por RMN.

Con referencia ahora a la figura 18, se muestra una vista en perspectiva en despiece ordenado fragmentaria de un
dispositivo de extirpacion de tejido alternativo adaptado para uso en el sistema 1007, estando dicho dispositivo de
extirpacion de tejido representado generalmente mediante el nimero de referencia 1450. Por sencillez y claridad,
ciertos aspectos del dispositivo 1450 no importantes para una comprensién del ejemplo no se muestran ni se
describen en el presente documento.

El dispositivo 1450 puede ser similar en la mayoria de los aspectos al dispositivo 1008, siendo las principales
diferencias entre los dos dispositivos que el carro 1193 y el bloque de acoplamiento traslacional 1061 del dispositivo
1008 pueden sustituirse con el carro 1461 y el bloque de acoplamiento traslacional 1463, respectivamente, del
dispositivo 1450. El carro 1461 del dispositivo 1450 puede ser similar en muchos aspectos al carro 1193 del
dispositivo 1008, siendo la principal diferencia entre los dos carros que el carro 1461 puede incluir un pasador
accionado por resorte solicitado hacia arriba 1465. El bloque de acoplamiento traslacional 1463 del dispositivo 1450
puede ser similar en muchos aspectos al bloque de acoplamiento de traslacion 1061 del dispositivo 1008, siendo las
principales diferencias entre los dos bloques que (i) el bloque de acoplamiento de traslaciébn 1463 puede estar
conformado para incluir una cavidad 1467 adaptada para recibir al pasador 1465 y (ii) el bloque de acoplamiento de
traslacion 1463 puede estar conformado para incluir superficies en rampa 1469-1 y 1469-2 con pendiente hacia
abajo hacia el extremo abierto de la cavidad 1467 desde los extremos proximal y distal, respectivamente, del bloque
de acoplamiento de traslacion 1463. En uso, el conjunto morcelador, que comprende el bloque de acoplamiento de
traslacion 1463, puede unirse al conjunto impulsor, que comprende el carro 1461, y el motor traslacional del
dispositivo 1008 puede accionarse para mover el carro 1461 traslacionalmente atrds y adelante un ciclo completo.
Independientemente de ddonde puedan estar situados inicialmente el carro 1461 y el bloque de acoplamiento
traslacional 1463 uno con respecto al otro, a medida que el carro 1461 es movido traslacionalmente un ciclo
completo, se asegura automaticamente que el pasador 1465 esté alineado con la cavidad 1467. Por ejemplo, si el
pasador 1465 esta situado inicialmente proximalmente con respecto al bloque de acoplamiento de traslacion 1463, a
medida que el carro 1461 es movido distalmente, la superficie superior del pasador 1465 se desplaza a través de la
superficie en rampa 1469-1 y es recibido a continuacion en la cavidad 1467. Una ventaja de esta disposicién es no
es necesario que el pasador 1465 y la cavidad 1467 estén alineados entre si a medida que el conjunto morcelador y
el conjunto impulsor se unen entre si. Como puede apreciarse, puesto que el conjunto morcelador puede ser un
elemento de un solo uso, mientras que el conjunto impulsor puede ser un elemento reutilizable, el pasador 1465 y la
cavidad 1467 pueden no estar alineados inicialmente entre si.

Con referencia ahora a las figuras 19(a) y 19(b), se muestran vistas en perspectiva, parcialmente en despiece
ordenado, fragmentarias de otro dispositivo de extirpacion de tejido alternativo adaptado para uso en el sistema
1007, estando dicho dispositivo de extirpacion de tejido representado generalmente mediante el numero de
referencia 1500. Por sencillez y claridad, ciertos aspectos del dispositivo 1500 no importantes para una comprension
del ejemplo no se muestran ni se describen en el presente documento.

El dispositivo 1500 puede comprender un conjunto morcelador 1513 y un conjunto impulsor 1515. El conjunto
morcelador 1513 y el conjunto impulsor 1515 pueden ser similares en la mayoria de los aspectos al conjunto
morcelador 1013 y al conjunto impulsor 1015, respectivamente, siendo las principales diferencias entre los
respectivos conjuntos morceladores y conjuntos impulsores que el conjunto morcelador 1513 y el conjunto impulsor
1515 pueden asegurarse de forma emparejada y de forma amovible entre si por medio de un retén 1517 provisto en
el conjunto morcelador 1513 y una ranura 1519 provista en el conjunto impulsor 1515. Por consiguiente, cuando se
desea usar dispositivo 1500, el retén 1517 del conjunto morcelador 1513 se inserta preferentemente en la ranura
1519 del conjunto impulsor 1515, acoplando de este modo fisica y operativamente entre si el conjunto morcelador
1513 y el conjunto impulsor 1515. El dispositivo 1500 puede usarse a continuacion de la misma manera descrita
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anteriormente en relacion con el dispositivo 1008. Después de que se ha usado el dispositivo 1500, el conjunto
morcelador 1513 puede separarse del conjunto impulsor 1515, por ejemplo, separando sus extremos proximales
respectivos hasta que el retén 1517 es retirado de la ranura 1519. Si se desea, el conjunto morcelador 1513 puede
desecharse a continuacién, mientras que el conjunto impulsor 1515 puede reutilizarse.

Con referencia ahora a la figura 20, se muestra una vista en perspectiva, parcialmente en despiece ordenado,
fragmentaria de otro dispositivo de extirpacion de tejido alternativo adaptado para uso en el sistema 1007, estando
dicho dispositivo de extirpacion de tejido representado generalmente mediante el nimero de referencia 1600. Por
sencillez y claridad, ciertos aspectos del dispositivo 1600 no importantes para una comprension del ejemplo no se
muestran ni se describen en el presente documento.

El dispositivo 1600 puede comprender un conjunto morcelador 1613 y un conjunto impulsor 1615. El conjunto
morcelador 1613 y el conjunto impulsor 1615 pueden ser similares en la mayoria de los aspectos al conjunto
morcelador 1013 y al conjunto impulsor 1015, respectivamente, siendo las principales diferencias entre los
respectivos conjuntos morceladores y conjuntos impulsores que el conjunto morcelador 1613 y el conjunto impulsor
1615 pueden asegurarse de forma desprendible entre si por medio de ganchos 1617 provistos en el conjunto
morcelador 1613 cerca de su extremo distal y ranuras correspondientes 1619 provistas en el conjunto impulsor 1615
cerca de su extremo distal. Ademas, el conjunto impulsor 1615 puede comprender ademéas un miembro de retencién
de resorte 1621 en su extremo proximal para encajar con el extremo proximal del morcelador 1613. Por
consiguiente, cuando se desea usar el dispositivo 1600, los ganchos 1617 del conjunto morcelador 1613 se insertan
preferentemente en las ranuras 1619 del conjunto impulsor 1615 y a continuacién el miembro de retenciéon de
resorte 1621 encaja con el extremo proximal del conjunto morcelador 1613, acoplando de este modo fisica y
operativamente entre si el conjunto morcelador 1613 y el conjunto impulsor 1615. El dispositivo 1600 puede usarse a
continuacion de la misma manera descrita anteriormente en relacién con el dispositivo 1008. Después de que se ha
usado el dispositivo 1600, el conjunto morcelador 1613 puede separarse del conjunto impulsor 1615, por ejemplo,
separando sus extremos proximales respectivos hasta que ganchos 1617 sean retirados de las ranuras 1619. Si se
desea, el conjunto morcelador 1613 puede desecharse a continuacion, mientras que el conjunto impulsor 1615
puede reutilizarse.

Con referencia ahora a la figura 21, se muestra una vista en perspectiva, parcialmente en despiece ordenado,
fragmentaria de otro dispositivo de extirpacion de tejido alternativo adaptado para uso en el sistema 1007, que no es
parte de la invencion, estando dicho dispositivo de extirpacién de tejido representado generalmente mediante el
namero de referencia 1700. Por sencillez y claridad, ciertos aspectos del dispositivo 1700 no importantes para una
comprension del ejemplo no se muestran ni se describen en el presente documento.

El dispositivo 1700 puede comprender un conjunto morcelador 1713 y un conjunto impulsor 1715. El conjunto
morcelador 1713 y el conjunto impulsor 1715 pueden ser similares en muchos aspectos al conjunto morcelador 1013
y al conjunto impulsor 1015, respectivamente, siendo las principales diferencias entre los respectivos conjuntos
morceladores y conjuntos impulsores que (i) el conjunto morcelador 1713 puede estar conformado para incluir una
cavidad 1717 y (ii) el conjunto impulsor 1715 puede estar conformado para ser recibido de forma amovible dentro de
la cavidad 1717 del conjunto morcelador 1713. (Aunque no se muestra, el conjunto morcelador 1713 y/o el conjunto
impulsor 1715 preferentemente incluyen un mecanismo para retener de forma liberable el conjunto impulsor 1715
dentro de la cavidad 1717). Por consiguiente, cuando se desea usar el dispositivo 1700, el conjunto impulsor 1715
se inserta preferentemente en la cavidad 1717 del conjunto morcelador 1713 hasta que el conjunto morcelador 1713
y el conjunto impulsor 1715 estén fisica y operativamente acoplados entre si. El dispositivo 1700 puede usarse a
continuacién de la misma manera descrita anteriormente en relacién con el dispositivo 1008. Después de que se ha
usado el dispositivo 1700, el conjunto impulsor 1715 puede extraerse de la cavidad 1717 del conjunto morcelador
1713. Si se desea, el conjunto morcelador 1713 puede desecharse a continuacién, mientras que el conjunto impulsor
1715 puede reutilizarse.

Aunque el presente ejemplo se ha descrito anteriormente en el contexto de extirpar tejido del Utero de una paciente,
debe entenderse que puede haber situaciones en las que pueda ser deseable extirpar fibromas u otro tejido ubicado
en el exterior del Gtero de una paciente o en otro lugar dentro de una paciente. En dichas situaciones, puede ser
deseable acceder al tejido diana por laparoscopia. Desafortunadamente, sin embargo, no se puede simplemente
aplicar succion en este tipo de casos para atraer el tejido hacia la ventana de reseccion del dispositivo porque el
tejido no se bafiaria en un liquido sino que estaria simplemente rodeado de aire. Por lo tanto, de acuerdo con el
presente ejemplo, un enfoque para este problema es suministrar un material adecuado al tejido diana, que a
continuacion puede usarse, con la aplicacién de succién, para crear una junta para promover la atraccion del tejido
diana al interior de la ventana de reseccion del dispositivo. Con referencia ahora a la figura 22, se muestra una
realizacién de un dispositivo, no parte de la invencion, disefiado para dicho fin, estando el dispositivo representado
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generalmente mediante el nimero de referencia 1800. Ciertos aspectos del dispositivo 1800 no importantes para
una comprension del ejemplo no se muestran ni se describen en el presente documento.

El dispositivo 1800 puede ser similar en ciertos aspectos al dispositivo 6. Una diferencia entre los dos dispositivos es
que el dispositivo 1800 puede comprender un miembro tubular interno 1803 y un miembro tubular externo 1805. El
miembro tubular interno 1803 y el miembro tubular externo 1805 pueden ser similares al miembro tubular interno 77
y al miembro tubular externo 76, respectivamente, del dispositivo 6, excepto que (i) el miembro tubular externo 1805
puede comprender un orificio 1807 adaptado para recibir un liquido o gel adecuado (por ejemplo, agua, glicina, un
gel tixotrépico, etc.) desde un suministro (no mostrado) y (ii) el miembro tubular interno 1803 puede tener un
diametro externo que es de aproximadamente 0,0127-0,0152 cm (0,005-0,006 pulgadas) menor que el diametro
interno del miembro tubular externo 1805 (en oposicién a los aproximadamente 0,0051 cm (0,002 pulgadas) del
dispositivo 6) para permitir que el liquido o gel suministrado al miembro tubular externo 1805 a través del orificio
1807 sea suministrado al tejido diana a través de una ventana de reseccién 1809.

Un dispositivo de extirpacion de tejido alternativo al dispositivo 1800 se muestra en la figura 23, estando dicho
dispositivo de extirpacion de tejido alternativo, no parte de la invencién, representado generalmente mediante el
namero de referencia 1900. Ciertos aspectos del dispositivo 1900 no importantes para una comprension del ejemplo
no se muestran ni se describen en el presente documento.

El dispositivo 1900 puede ser similar en la mayoria de los aspectos al dispositivo 6, siendo la principal diferencia
entre los dos dispositivos que, mientras que el dispositivo 6 puede comprender el miembro tubular externo 76, el
dispositivo 1900 puede comprender un miembro tubular externo 1903. El miembro tubular externo 1903 puede ser
similar al miembro tubular externo 76, excepto que el miembro tubular externo 1903 puede estar conformado
adicionalmente para incluir un canal 1905 que tiene un orificio de entrada proximal 1907 y un orificio de salida distal
1909. El orificio de entrada 1907 puede estar adaptado para conexidon a un suministro (no mostrado) para la
recepcion de un liquido o gel adecuado (por ejemplo, agua, glicina, un gel tixotrépico, etc.). El orificio distal 1909
puede estar situado proximo a una ventana de reseccion 1911.
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REIVINDICACIONES
1. Un dispositivo de extirpacion de tejido (6), que comprende:

un tubo externo alargado (76), que tiene un extremo proximal, un extremo distal (81) y una ventana lateral (89),
teniendo la ventana lateral (89) una longitud orientada longitudinalmente; y

un tubo interno alargado (411), situado dentro del tubo externo (76), y mévil para abrir y cerrar la ventana lateral
(89);

caracterizado porque

el tubo interno (411) comprende una punta distal (415) unida a un vastago proximal (413), teniendo dicha punta
distal (415) un borde cortante para cortar tejido que se extiende al interior de la ventana lateral (89);

la punta distal (415) tiene una dureza que supera la dureza del material del vastago proximal (413), una luz axial de
la punta distal (415) estd en comunicacion fluida con una luz axial del vastago proximal (413), y un didmetro externo
de la punta distal (415) es mayor que un diametro externo del vastago proximal (413).

2. El dispositivo de extirpacion de tejido (6) de acuerdo con la reivindicacion 1, configurado de modo que
el tejido cortado por la punta distal (415) es extirpado a una velocidad de al menos aproximadamente 1,8 g/minuto y
el cuerpo tubular externo tiene un diametro exterior de no mas de aproximadamente 3,5 mm.

3. El dispositivo de extirpacion de tejido (6) de acuerdo con una de las reivindicaciones 1y 2, en el que la
punta distal (415) tiene una dureza Rockwell C de al menos aproximadamente 50.

4. El dispositivo de extirpacion de tejido (6) de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3,
en el que el vastago proximal (413) tiene una dureza Rockwell C de no méas de aproximadamente 40.

5. El dispositivo de extirpacion de tejido (6) de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4,
gue comprende un revestimiento entre el tubo interno (411) y el tubo externo (76).

6. El dispositivo de extirpacion de tejido (6) de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5,
en el que una longitud de la punta distal (415) es mayor que la longitud orientada longitudinalmente de la ventana
lateral (89).

7. El dispositivo de extirpacion de tejido (6) de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6,
en el que la punta distal (415) esta unida al extremo distal del vastago proximal (413) por soldadura.

8. El dispositivo de extirpacion de tejido (6) de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 7,
en el que la luz axial de la punta distal (415) es de diametro uniforme a lo largo de una longitud de la punta distal
(415), y en el que la luz axial de la punta distal (415) es de area de seccion transversal menor que la luz axial del
vastago proximal (413).

9. El dispositivo de extirpacion de tejido (6) de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 8,
en el que el borde cortante de la punta distal (415) comprende un bisel externo.

10. El dispositivo de extirpacion de tejido (6) de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 9,

en el que el tubo interno (411) es suficientemente flexible para flexionarse de conformidad con una flexion en el tubo
externo (76) mientras gira dentro del tubo externo (76).
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