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ES 2687777 T3

DESCRIPCION
Aplicador de grapas de sutura
Referencia cruzada a las solicitudes relacionadas

La presente solicitud reivindica el beneficio y la prioridad de la Solicitud Provisional de EE.UU. N.° de serie
61/250.894, presentada el 13 de octubre de 2009.

Antecedentes
1.Campo técnico

La presente descripcion se refiere a un dispositivo para utilizar en un procedimiento quirdrgico. Mas
particularmente, la presente descripcion se refiere a un aplicador de grapas de sutura quirdrgicas adaptado para
asegurar las suturas durante un procedimiento endoscopico o laparoscépico.

2.Antecedentes de la técnica relacionada

En operaciones quirdrgicas es bien conocido que las suturas quirdrgicas se aplican para reparar el tejido corporal.
Dichas suturas generalmente son del tipo no absorbible o absorbible y se aplican generalmente con la utilizacion
de agujas quirargicas. Silas suturas no son absorbibles, se pueden o no eliminar después de que haya transcurrido
un periodo de curacion predeterminado estimado. Las suturas absorbibles se absorben gradualmente con el
tiempo al entrar en contacto con la humedad del cuerpo humano.

En muchos procedimientos quirtrgicos, la aplicacion de suturas generalmente implica anudar o atar la sutura
después de que se aplique al tejido corporal para retener su posicién con respecto al tejido y para mantener el
tejido en la posicién reparada. En los casos donde el cirujano tiene completo acceso al sitio de operacion en virtud
de una incisiéon grande, anudar la sutura o aplicar nudos o dispositivos equivalentes es relativamente sencillo
debido al acceso proporcionado por la incision.

En los procedimientos endoscopicos y laparoscopicos, por otro lado, se evitan las incisiones grandes. En
procedimientos laparoscoépicos la cirugia se realiza en el interior del abdomen a través de una pequefia incision;
en los procedimientos endoscépicos la cirugia se realiza en cualquier viscera hueca del cuerpo a través de tubos
endoscopicos estrechos insertados a través de pequefias heridas de entrada en la piel. Los procedimientos
laparoscépicos y endoscopicos generalmente requieren que cualquier instrumentacion insertada en el cuerpo sea
sellada, es decir, se deben tomar medidas para garantizar que los gases no entren o salgan del cuerpo a través
de la incision laparoscopica o endoscopica como, por ejemplo, en los procedimientos quirirgicos en los que la
region quirdrgica se insufla. Ademas, los procedimientos laparoscoépicos y endoscépicos a menudo requieren que
el cirujano actie sobre 6rganos, tejidos y vasos muy alejados de la incision, exigiendo de este modo que los
instrumentos a utilizar en dichos procedimientos generalmente sean tanto largos como estrechos.

En procedimientos laparoscépicos y endoscopicos, las suturas quirtrgicas generalmente se aplican dirigiendo y
manipulando suturas punteadas a través de una abertura en el cuerpo o a través de tubos estrechos alargados
conocidos como canulas con la ayuda de agarradores de agujas, accionadores de agujas y similares especialmente
disefiados. Sin embargo, atar las suturas en dichos procedimientos puede ser relativamente dificil debido al acceso
limitado otorgado al cirujano a través de los tubos estrechos. En particular, dado que generalmente se utilizan
suturas biocompatibles, preferiblemente bioabsorbibles, en dichos procedimientos, seria deseable tener disponible
un dispositivo de sujecion y un sistema que facilite atar las suturas a través de los tubos de manera que retengan
su posicion en el tejido corporal al menos hasta que el proceso de curacién esté en pleno progreso. La utilizacion
del término "endoscopico" en la presente memoria contempla procedimientos tanto endoscépicos como
laparoscopicos.

El documento de patente US535404 describe un aplicador de grapas que comprende una cubierta, un émbolo, un
tubo hueco, un elemento de accionamiento, un canal con una pared base y paredes laterales, superficies de
contacto superiores con un hombro, un rebaje distal y un rebaje proximal y ademas una grapa con una barra
flexible, brazos, un canal y un escaldn de retencion.

Resumen

La presente descripcion se refiere a aplicadores de grapas de sutura quirdrgicas, grapas de sutura y métodos para
su utilizacién para asegurar las suturas durante un procedimiento endoscépico o laparoscopico.

De acuerdo con un aspecto de la presente descripcion, se proporciona un aplicador de grapas de sutura e incluye
una cubierta; un émbolo alargado soportado con capacidad de deslizar en la cubierta, teniendo el émbolo una parte
de extremo distal dispuesta dentro de la cubierta y una parte de extremo proximal que se extiende desde un
extremo proximal de la cubierta; extendiéndose un tubo hueco distalmente desde la cubierta y definiendo un lumen
a través del mismo; un elemento de accionamiento que tiene un extremo distal que se extiende dentro del tubo
hueco y un extremo proximal acoplado de forma operativa con el émbolo; y una punta de trabajo acoplada a un
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extremo distal del tubo hueco. La punta de trabajo tiene un perfil en seccion transversal, en esencia, en forma de
U que define un canal que tiene una pared de base y un par de paredes laterales separadas. La punta de trabajo
define una superficie de contacto inferior a lo largo de una cara interna de la pared de base, y una superficie de
contacto superior definida a lo largo de una superficie de extremo superior de cada pared lateral. La superficie de
contacto superior de cada pared lateral incluye un rebaje distal formado cerca de un extremo distal de la misma y
un rebaje proximal formado proximal al rebaje distal; y una superficie de retencion interna en ambas paredes
laterales paralela a la pared de base. Cuando se utiliza, el extremo distal del elemento de accionamiento se
configura para acoplar una grapa de sutura cargada en la punta de trabajo.

El émbolo puede definir una pista formada en una superficie del mismo. La pista puede incluir varias partes que
definen cada una, una superficie de leva de profundidad variable. El aplicador de grapas puede incluir un brazo
balancin que tiene una parte de extremo distal y una parte de extremo proximal. El brazo balancin puede tener un
pasador seguidor que se extiende desde el mismo cerca de la parte de extremo distal del mismo y un pasador de
retencion cerca de la parte de extremo proximal del mismo. El brazo balancin se puede unir con capacidad de
pivotar a la cubierta mediante el pasador de retencion y el pasador seguidor se puede disponer con capacidad de
deslizar dentro de la pista del émbolo para modular el movimiento del émbolo y el elemento de accionamiento.

La pista puede definir cuatro partes de leva interconectadas, teniendo cada parte de leva una posicién de inicio y
una posicion final, y cada leva es la mas profunda en su respectiva posicion de inicio y la menos profunda en su
posicion final respectiva.

El brazo balancin se puede deformar elasticamente lateralmente desde el émbolo, proporcionando de este modo
una fuerza de empuje sobre el pasador seguidor y el émbolo en relacién con el cuerpo.

El aplicador de grapas puede incluir ademas presillas para los dedos que se extienden desde la cubierta.
El elemento de accionamiento se puede configurar para transmitir fuerzas de traslacion axial a la grapa de sutura.

El aplicador de grapas puede incluir ademas un elemento de empuje dispuesto dentro de la cubierta y que
proporciona un empuje proximal sobre el émbolo con relacién a la cubierta. El elemento de empuje puede ser un
muelle helicoidal.

El rebaje distal y el rebaje proximal, formados en cada pared lateral vertical, se pueden interconectar mediante una
superficie de leva.

De acuerdo con otro aspecto de la presente descripcion, se proporciona una grapa de sutura para la unién selectiva
a una sutura e incluye una barra flexible alargada que tiene una parte de extremo distal, una parte de extremo
proximal, una superficie superior y una superficie inferior, incluyendo la barra flexible adicionalmente un par de
brazos que se extienden lateralmente desde la misma; y un canal rigido alargado, en donde el canal rigido alargado
tiene un perfil en seccion transversal, en esencia, en forma de U con una pared de base horizontal y paredes
laterales verticales que tienen una parte de extremo distal y una parte de extremo proximal, en donde cada pared
lateral vertical define un escalon de retencion formado en un borde superior de la misma. La barra flexible y el
canal se acoplan entre si en sus partes de extremo proximales; y el par de brazos de la barra flexible se marca con
un escalén de retencién correspondiente formado en el borde superior de las paredes laterales verticales.

Una parte de extremo proximal del par de paredes laterales verticales del canal de la grapa de sutura puede incluir
unos labios salientes hacia dentro para retener la parte de extremo proximal de la barra dentro del canal. Las partes
de extremo proximales de la barra y del canal se pueden acoplar entre si de forma adhesiva.

El par de brazos de la barra flexible puede sobresalir mas alla del par de paredes laterales verticales del canal.

De acuerdo con la invencion, se proporciona un sistema aplicador de grapas de sutura e incluye un aplicador de
grapas de sutura para colocar una grapa de sutura en una sutura. El aplicador de grapas incluye una cubierta; un
émbolo alargado soportado con capacidad de deslizar en la cubierta, teniendo el émbolo una parte de extremo
distal dispuesta dentro de la cubierta y una parte de extremo proximal que se extiende desde un extremo proximal
de la cubierta; un tubo hueco que se extiende distalmente desde la cubierta y que define un lumen a través del
mismo; un elemento de accionamiento que tiene un extremo distal que se extiende dentro del tubo hueco y un
extremo proximal acoplado de forma operativa con el émbolo; y una punta de trabajo acoplada a un extremo distal
del tubo hueco. La punta de trabajo tiene un perfil en seccidn transversal, en esencia, en forma de U que define un
canal que tiene una pared de base y un par de paredes laterales separadas. La punta de trabajo define una
superficie de contacto inferior a lo largo de una cara interna de la pared de base, y una superficie de contacto
superior definida a lo largo de una superficie de extremo superior de cada pared lateral. La superficie de contacto
superior de cada pared lateral incluye un rebaje distal formado cerca de un extremo distal de la misma y un rebaje
proximal formado proximal al rebaje distal; y una superficie de retencion interna en ambas paredes laterales
paralela a la pared de base. El extremo distal del elemento de accionamiento se configura para acoplar una grapa
de sutura cargada en la punta de trabajo, la grapa de sutura incluye una barra flexible alargada que tiene una parte
de extremo distal, una parte de extremo proximal, una superficie superior y una superficie inferior, incluyendo
ademas la barra flexible un par de brazos que se extienden lateralmente desde la misma; y un canal rigido alargado,
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en donde el canal rigido alargado tiene un perfil en seccion transversal, en esencia, en forma de U con una pared
de base horizontal y paredes laterales verticales que tienen una parte de extremo distal y una parte de extremo
proximal, en donde cada pared lateral vertical define un escalén de retencion formado en un borde superior de la
misma. La barra flexible y el canal se acoplan entre si en sus partes de extremo proximales. El par de brazos de
la barra flexible se marca con un escalén de retencién correspondiente formado en el borde superior de las paredes
laterales verticales; y, cuando se utiliza, a medida que la grapa de sutura se empuja en una direccion distal con
respecto a la punta de trabajo, la barra flexible se separa del canal para abrir la grapa de sutura para la recepcion
de una sutura en la misma, segun se define en la reivindicacion independiente 1. Las formas de realizacion
preferidas se definen en las reivindicaciones dependientes 2 a 8.

El émbolo del aplicador de grapas define una pista formada en una superficie del mismo, la pista incluye varias
partes que definen cada una, una superficie de leva de profundidad variable; y el aplicador de grapas incluye un
brazo balancin que tiene una parte de extremo distal y una parte de extremo proximal, el brazo balancin tiene un
pasador seguidor que se extiende desde el mismo cerca de la parte de extremo distal del mismo y un pasador de
retencion cerca de la parte de extremo proximal del mismo. El brazo balancin se une con capacidad de pivotar a
la cubierta mediante el pasador de retencién y el pasador seguidor se dispone con capacidad de deslizar en la
pista del émbolo para modular el movimiento del émbolo y el elemento de accionamiento.

La pista puede definir cuatro partes de leva interconectadas, teniendo cada parte de leva una posicion de inicio y
una posicion final y cada leva es la mas profunda en su respectiva posicion de inicio y la menos profunda en su
respectiva posicion final.

El brazo balancin del aplicador de grapas se puede deformar elasticamente lateralmente desde el émbolo,
proporcionando de este modo una fuerza de empuje sobre el pasador seguidor y el émbolo con respecto al cuerpo.

El aplicador de grapas puede incluir ademas un elemento de empuje dispuesto dentro de la cubierta y que
proporciona un empuje proximal sobre el émbolo en relacién con la cubierta. El rebaje distal y el rebaje proximal
formados en cada pared lateral vertical se pueden interconectar mediante una superficie de leva.

Una parte de extremo proximal del par de paredes laterales verticales del canal de la grapa de sutura puede incluir
unos labios que sobresalen hacia dentro para retener la parte de extremo proximal de la barra dentro del canal. El
par de brazos de la grapa de sutura pueden sobresalir mas alla del par de paredes laterales verticales del canal
de la misma.

De acuerdo con otro aspecto mas de la presente descripcion, se proporciona un método para asegurar una sutura
a través de una incision. El método incluye las etapas de proporcionar un aplicador de grapas de sutura que tenga
una punta de trabajo configurada para retener y disparar una grapa de sutura; proporcionar una grapa de sutura
que tenga una configuracion cerrada forzada; cargar la grapa de sutura en la punta de trabajo del aplicador de
grapas; trasladar la grapa de sutura distalmente con respecto a la punta de trabajo a una primera posicion en
donde la grapa de sutura se extiende abierta; insertar una sutura en la grapa de sutura abierta; y trasladar la grapa
de sutura distalmente en relacion con la punta de trabajo de tal manera que la grapa de sutura se expulse de la
punta de trabajo y se empuje a la configuracion cerrada para cerrarse y retener la sutura.

De acuerdo con otra forma de realizacion mas de la presente descripcion, se proporciona un método para asegurar
una sutura a través de una incision e incluye las etapas de proporcionar un aplicador de grapas de sutura que tiene
una punta de trabajo, y que proporciona una grapa de sutura. La punta de trabajo de la grapa de sutura tiene un
perfil en seccion transversal, en esencia, en forma de U que define un canal que tiene una pared de base y un par
de paredes laterales separadas. La punta de trabajo define una superficie de contacto inferior a lo largo de una
cara interna de la pared de base; y una superficie de contacto superior definida a lo largo de una superficie del
extremo superior de cada pared lateral. La superficie de contacto superior de cada pared lateral incluye un rebaje
distal formado cerca de un extremo distal de la misma y un rebaje proximal formado proximal al rebaje distal; y una
superficie de retencioén interna que sobresale hacia adentro desde ambas paredes laterales del canal. La grapa de
sutura incluye una barra flexible alargada que tiene una parte de extremo distal, una parte de extremo proximal,
una superficie superior y una superficie inferior, incluyendo ademas la barra flexible un par de brazos que se
extienden lateralmente desde la misma; y un canal rigido alargado. El canal rigido alargado de la grapa de sutura
tiene un perfil en seccion transversal, en esencia, en forma de U con una pared de base horizontal y un par de
paredes laterales verticales separadas que tienen una parte de extremo distal y una parte de extremo proximal.
Cada pared lateral vertical de la grapa de sutura define un escaléon de retencidon formado en un borde superior de
la misma. La barra flexible y el canal de la grapa se acoplan entre si en sus partes de extremo proximales; y el par
de brazos de la barra flexible se marca con un escalén de retencién correspondiente formado en el borde superior
de las paredes laterales verticales del canal de la grapa.

El método incluye ademas las etapas de cargar una grapa de sutura en la punta de trabajo de tal manera que las
paredes laterales verticales del canal de la grapa hagan tope con la superficie de retencion de la punta de trabajo,
y los brazos que se extienden lateralmente de la barra flexible descansen en el rebaje proximal de la punta de
trabajo; y trasladar la grapa de sutura distalmente con respecto a la punta de trabajo de tal manera que los brazos
que se extienden lateralmente de la grapa de sutura se trasladen desde el rebaje proximal del canal de la punta
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de trabajo al rebaje distal de la punta de trabajo mientras que el canal de grapas se retiene mediante las superficies
internas de retencion de la punta de trabajo de tal manera que los extremos distales de la barra flexible y el canal
de la grapa de sutura se separen para definir una abertura, y de manera que el extremo distal de la grapa de sutura
sobresalga de la punta de trabajo.

El método incluye ademas las etapas de insertar una sutura en la abertura de la grapa de sutura; y trasladar la
grapa de sutura distalmente con respecto a la punta de trabajo de tal manera que la grapa de sutura se expulse
de la punta de trabajo y la barra flexible y el canal de la grapa se empujen uno hacia el otro para cerrarse y retener
la sutura.

Breve descripcion de los dibujos

La presente descripcion se apreciara de forma mas completa cuando se llegue a comprender mejor la misma a
partir de la siguiente descripcion detallada cuando se considera en conexién con los siguientes dibujos, en los
cuales:

La FIG. 1 es una vista en perspectiva de un aplicador de grapas de acuerdo con una forma de realizacion de la
presente descripcion;

La FIG. 2 es una vista en perspectiva, con las piezas separadas, del aplicador de grapas de la FIG. 1;

La FIG. 2A es una vista en perspectiva ampliada que ilustra la conexién de un engarce de un elemento de
accionamiento en un tornillo de ajuste;

La FIG. 3 es una vista en perspectiva ampliada del area indicada del detalle de la FIG. 1, que ilustra una grapa
cargada en un extremo distal del aplicador de grapas.;

La FIG. 4 es una vista en perspectiva en corte del aplicador de grapas de la FIG. 1, ilustrado con una semiseccion
del cuerpo extraida del mismo;

La FIG. 5 es una vista ampliada de la parte del extremo proximal del aplicador de grapas de sutura de la FIG. 3;

La FIG. 6 es una vista en perspectiva ampliada de una grapa de sutura de acuerdo con una forma de realizacion
de la presente descripcion, para utilizar en el aplicador de grapas de las FIG. 1-5;

La FIG. 7A es una vista en seccion transversal ampliada de la punta de trabajo y la grapa de acuerdo con la seccion
AdelaFIG. 2;

La FIG. 7B es una vista lateral de la punta de trabajo y la grapa de la FIG. 2;

Las FIG. 8A-D son ilustraciones esquematicas que muestran una secuencia de funcionamiento del aplicador de
grapas de las FIG. 1-5;

La FIG. 9 es una vista en perspectiva de un aplicador de grapas de acuerdo con un ejemplo que no forma parte de
la invencion;

La FIG. 10 es una vista en perspectiva de la punta de trabajo en forma de gancho que ilustra una union de la grapa
de sutura a una sutura;

La FIG. 11 es una vista en perspectiva de la grapa de sutura mostrada asegurada sobre una sutura;

La FIG. 12 es una vista en perspectiva de un ejemplo que no forma parte de la invencion de una grapa de resorte
mostrada en su posicién neutra;

La FIG. 13 es una vista en perspectiva de la grapa de sutura de la FIG. 12 mostrada en una sutura; y

La FIG. 14 es una vista en perspectiva de una grapa de sutura de acuerdo con otro ejemplo mas que no forma
parte de la invencion.

Descripcion detallada de las formas de realizacién

Si bien las formas de realizacion de la presente descripcion son susceptibles de diversas modificaciones y
construcciones alternativas, en los dibujos se han mostrado determinadas formas de realizacion ilustradas de las
mismas y se describiran a continuacion en detalle.

Si bien se describen en la presente memoria diversas formas de realizacion de la invencion, se debe entender
claramente que esta invencion no se limita a las mismas, sino que se pueden llevar a la practica de forma diversa
dentro del alcance de las siguientes reivindicaciones. La presente invencion se puede entender mas faciimente
con referencia a la siguiente descripcion detallada de la invencidon tomada en conexion con las figuras de los dibujos
adjuntos, que forman una parte de esta descripcion.
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La presente descripcion se refiere a dispositivos y métodos para aplicar grapas de sutura en un marco endoscopico,
endoluminal, laparoscépico u otro marco quirtrgico. A lo largo de la siguiente descripcion, el término "proximal" se
referira al extremo de un dispositivo o sistema que esta el mas cercano al operador, mientras que el término "distal"
se referira al extremo del dispositivo o sistema que esta mas alejado del operador.

Con referencia a las FIG. 1-7B, un aplicador de grapas, de acuerdo con la presente descripcion, se designa
generalmente como 100. El aplicador de grapas 100 incluye un cuerpo o cubierta 110, un émbolo 120 dispuesto,
en esencia, dentro del cuerpo 110, un tubo externo 160 hueco que se extiende desde y operativamente soportado
por el cuerpo 110, una punta de trabajo 140 soportada en un extremo distal del tubo externo 160 y configurada
para la operacion sobre o con una grapa de sutura 150, y un elemento de accionamiento 130 que se extiende a
través del cuerpo 110 y el tubo externo 160 hueco y acoplado en un extremo proximal del mismo al émbolo 120.

Con referencia alas FIG. 1, 2 y 4, el cuerpo 110 es un elemento anular, alargado y hueco con una parte de extremo
distal 102 y una parte de extremo proximal 104 que define un eje longitudinal. La parte de extremo distal 102 del
cuerpo 110 tiene un perfil troncocoénico que se estrecha para definir una abertura distal 112a que es coincidente
con la circunferencia exterior de un extremo proximal 160b del tubo externo 160 y lo soporta. Segun se ve en la
FIG. 2, el cuerpo 110 se puede formar en un par de semisecciones 110a, 110b que se unen entre si usando
técnicas conocidas en la técnica, tales como, por ejemplo, encolado, soldadura, fijacién y similares.

Segun se muestra en las FIG. 1 y 2, se contempla que un aliviador de tension hueco, en esencia, troncoconico
116, en esencia, compuesto de un material compatible, se dispone o soporta en una parte de extremo distal 102
del cuerpo 110. El aliviador de tension 116 se configura para permitir que el tubo externo 160 pase a su través con
el fin de proporcionar un empuje al tubo externo 160 para ayudar a mantener el tubo externo en relacion, en
esencia, paralela con el eje longitudinal.

Con referencia adicional a las FIG. 1, 2 y 4, una parte de extremo proximal 104 del cuerpo 110 incluye, ademas,
salientes anulares coplanares opuestos que definen presillas 114a, 114b de acoplamiento para los dedos.

Con referencia a la FIG. 4, el émbolo 120 es un elemento alargado, en esencia, cilindrico que define una parte de
cuerpo distal 122 dispuesta dentro del cuerpo 110 y una parte de extremo proximal 123 que sobresale desde la
parte de extremo proximal 104 del cuerpo 110. La parte de cuerpo distal 122 del émbolo 120 tiene un par de carriles
122a opuestos que sobresalen, que se extienden longitudinalmente (véase la FIG. 5) configurados para ser
retenidos con capacidad de deslizar dentro de un rebaje complementario 110c (solo se muestra un rebaje en la
FIG. 2) formado en una cara interna de la mitad de cuerpo 110b del cuerpo 110 con el fin de facilitar la traslacion
lineal a lo largo el eje longitudinal del cuerpo 110.

La parte de extremo proximal 123 del émbolo 120 sobresale del cuerpo 110. La parte de extremo proximal 123 del
émbolo 120, que sobresale del cuerpo 110, define una parte de accionamiento 123a que se puede configurar para
ser accionada mediante el pulgar, actuador lineal u otro dispositivo de movimiento lineal del operador conocido en
la técnica.

El aplicador de grapas 100 incluye un elemento de empuje 118 dispuesto dentro del cuerpo 110 y retenido entre
el extremo distal del émbolo 120 y una superficie distal interna del cuerpo 110. El elemento de empuje 118 puede
ser una bobina helicoidal deformable elasticamente que proporcione una fuerza de empuje sobre el émbolo 120
con relacion a cuerpo 110.

Con referencia a las FIG. 4 y 5, uno o mas lados de la parte del cuerpo distal 122 del émbolo 120 se aplanan para
definir una superficie 122b. Ademas, la parte de cuerpo distal 122 incluye un elemento de retroalimentacion
audible/tactil definido por una pista 124e formada en la superficie 122b de la parte de cuerpo distal 122. La pista
124e incluye una serie de canales de leva 124a-124d, definiendo cada uno superficies de leva escalonadas o
inclinadas 125a-125d. La profundidad de los canales de leva 124a-124d es tal que son los mas profundos en el
punto mas alejado en sentido contrario a las agujas del reloj a lo largo de sus trayectorias respectivas. La pista
124e aloja un pasador seguidor 126 que se acopla y sobresale transversalmente desde un extremo de un brazo
balancin 128 que esta a su vez conectado de manera pivotante al cuerpo 110 mediante un pasador proximal 129.
El brazo balancin 128 puede ser en la forma de un elemento de empuje, tal como una ballesta, para ejercer de
este modo una fuerza sobre el pasador seguidor 126 con respecto al cuerpo 110 con el fin de empujar el pasador
seguidor 126 contra las superficies de leva inclinadas 125a-125d de la pista 124e que proporciona el control de las
posiciones de tope del émbolo segun se detalla adicionalmente a continuacion.

El movimiento del émbolo 120, el elemento de accionamiento 130 y la grapa 150 se modulan mediante el recorrido
del pasador seguidor 126 a través la pista 124e. El émbolo 120, el elemento de accionamiento 130 y la grapa 150
no se pueden desplazar hasta que la parte de extremo proximal 123 del émbolo 120 sea trasladada distalmente
con respecto al cuerpo 110 por el operador, con fuerza suficiente para vencer las fuerzas de empuje del elemento
de empuje 118 y del brazo balancin 128 y desplazar el pasador seguidor 126 a lo largo de las superficies de leva
125a-125d de la pista 124e. Cuando el émbolo 120 se acciona de esta manera, se provoca que el pasador seguidor
126 se desplace en el sentido de las agujas del reloj a través de las levas mencionadas anteriormente. A medida
que el pasador seguidor 126 se traslada a lo largo de un canal de leva particular 124a-124d, la superficie de leva
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respectiva 125a-125d empuja el pasador seguidor 126 fuera de la pista 124e y ejerce una fuerza de empuje en el
brazo balancin 128. A medida que el pasador seguidor 126 pasa desde un canal de leva 124a-124d a un canal de
leva adyacente 124a-124d, a través del paso definido entre las superficies de leva adyacentes 125a-125d, la fuerza
de empuje del brazo balancin 128 impulsa el pasador seguidor 126 contra una superficie de leva 125a-125d,
creando de este modo una indicacion audible/tactil al usuario. Se puede proporcionar una indicacién audible/tactil
para cada etapa de la secuencia de disparo.

Con referencia a las FIG. 1y 2, el tubo externo 160 del aplicador de grapas 100 es un elemento tubular alargado
hueco que incluye una parte de extremo distal 160a, una parte de extremo proximal 160b y un lumen que se
extiende a través del mismo. El elemento de accionamiento 130 se dispone con capacidad de deslizar al menos
parcialmente dentro del lumen del tubo externo 160. Se contempla que el tubo externo 160 pueda ser rigido o
flexible. Se contempla ademas que el tubo externo 160 sea un tubo hueco con un perfil en seccion transversal, en
esencia, eliptico o rectilineo.

Continuando con la referencia a las FIG. 1y 2, el elemento de accionamiento 130 del aplicador de grapas 100 es
un elemento de tipo de eje macizo que incluye una parte de extremo distal 130a y una parte de extremo proximal
130b. Seguin se menciond anteriormente, la parte de extremo distal 130a del elemento de accionamiento 130 se
extiende a través del lumen del tubo externo 160, y la parte de extremo proximal 130b del elemento de
accionamiento 130 se conecta o asegura a la parte del cuerpo distal 122 del émbolo 120.

Segun se ve en las FIG. 2, 2A, 4 y 5, el aplicador de grapas incluye un tornillo de ajuste 170 dispuesto en el émbolo
120 y asegurado al elemento de accionamiento 130. En particular, el tornillo de ajuste 170 define una cavidad
perfilada 170a configurada para recibir un tope o engarce 130c fijado al extremo proximal 130b del elemento de
accionamiento 130, con lo cual el tornillo de ajuste 170 se fija axial y con capacidad de rotar con respecto al
elemento de accionamiento 130. Adicionalmente, un extremo proximal 160c del tubo externo 160 se recibe y
asegura dentro de un extremo distal del tornillo de ajuste 170. Se contempla que el extremo proximal 160c del tubo
externo 160 se conecte a rosca al tornillo de ajuste 170. De esta manera, cuando el tornillo de ajuste 170 se gira
con respecto al tubo externo 160, el tubo externo 160 se desplaza axialmente con relacion al elemento de
accionamiento 130. De esta manera, el tornillo de ajuste 170 funciona para permitir un ajuste fino de la posicién de
una punta distal o parte de extremo distal 130a del elemento de accionamiento 130 con relacién al extremo distal
160a del tubo externo 160.

Con referencia a las FIG. 3 y 7A, la punta de trabajo 140 del aplicador de grapas 100 se soporta de forma operativa
en su parte de extremo proximal 140a a un extremo distal 160a del tubo externo 160 hueco. La punta de trabajo
140 tiene un lumen 144 dispuesto, en esencia, centralmente que tiene un perfil en seccién transversal, en el
extremo distal de la punta de trabajo 140, que se configura para retener la grapa 150. La forma de la punta de
trabajo 140 se describe con mayor detalle a continuacién en la presente memoria.

Con referencia a las FIG. 3, 7Ay 7B, el lumen 144 de la punta de trabajo 140 se encierra cerca de una parte de
extremo proximal 140b de la misma. Mientras tanto, una parte de extremo distal 140a de la punta de trabajo 140
se ha cortado para revelar o exponer el lumen 144, definiendo de este modo un canal 146 que tiene un par de
superficies de contacto o de leva 141 a lo largo de las cuales se puede desplazar un brazo 155 de la grapa de
sutura 150, segun se describira con mayor detalle a continuacion.

Con referencia a la FIG. 7A, el canal 146 de la punta de trabajo 140 incluye una pared de base 146a y un par de
paredes laterales rectas 146b, 146¢c. Cada pared lateral 146b, 146¢ define un reborde respectivo 146d, 146e, que
se extiende dentro del lumen 146 y se extiende, en esencia, a lo largo de la longitud de la punta de trabajo 140.

Con referencia a la FIG. 7B, las paredes laterales rectas 146b, 146¢ tienen material eliminado de las mismas
definiendo una superficie de leva 141 a lo largo de la cual se pueden desplazar los brazos transversales 155 de la
grapa 150. La superficie de leva 141 incluye, comenzando con la parte mas proximal de la superficie de leva 141,
un hombro proximal 141a, un rebaje proximal 141b, una inclinacion intermedia 141c, un rebaje distal 141d y un
hombro de expulsion distal 141e.

Segun se muestra en la FIG. 6, una grapa de sutura 150, de acuerdo con la presente descripcion, incluye una
barra de la grapa 151 conectada a un canal de grapas 152. Un extremo distal 152a del canal de grapas 152 tiene
un perfil en seccion transversal, en esencia, en forma de U con una pared de base 152b y un par de paredes
laterales rectas separadas 152c, 152d. Las paredes laterales rectas 152c, 152d del canal de grapas 152 tienen
cada una un borde delantero redondeado 153, un escalén u hombro de retencion distal 156, y un rebaje de la barra
de la grapa 157 cortado en la superficie superior de la misma. El canal de grapas 152 se dimensiona para una
recepcion deslizable en el lumen 144 de la punta de trabajo 140 de tal manera que las paredes laterales rectas
152c, 152d del canal de grapas 152 se dispongan debajo de los rebordes 146d, 146e de las paredes laterales
146b, 146c¢ del canal 146 de la punta de trabajo 140.

La barra de lagrapa 151 tiene un par de brazos 155 transversales que se extienden desde la misma a una ubicacion

dispuesta proximalmente desde la punta distal 154 de la barra de la grapa 153. Cuando los componentes de la
grapa 150 se montan, la barra de la grapa 151 se dispone entre las paredes laterales rectas 152c, 152d del canal
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de grapas 152. Ademas, la barra de la grapa 151 y el canal de grapas 152 se aseguran o acoplan en sus extremos
proximales y se pueden separar en sus extremos distales. Los extremos proximales de la barra de la grapa 151y
el canal de grapas 152 se acoplan entre si mediante dobleces de retenciéon 158 que se extienden desde las paredes
laterales 152c, 152d. Se contempla que los extremos proximales de la barra de la grapa 151 y el canal de grapas
152 se puedan acoplar mediante un pasador, adhesivo quimico, soldadura u otro método de acoplamiento o
laminacién conocido en la técnica.

Se contempla que la barra de la grapa 151 se construya de un material flexible, elastico tipo resorte que empuje o
fuerce la grapa montada a una configuracion "cerrada" en donde la distancia entre los extremos distales de la barra
de la grapa 151 y el canal de grapas 152 se minimice. Se contempla ademas que la barra de la grapa 151 pueda
estar compuesta, en esencia, por un material inalterable tal como un metal (acero inoxidable o titanio) o un
polimero, o un material no inalterable tal como un polimero natural o sintético bioabsorbible.

Con referencia ahora a las FIG. 8A-8D, se muestra y se describira un método para utilizar el aplicador de grapas
100 y la grapa de sutura 150. Inicialmente, segun se muestra en la FIG. 8A, se coloca o carga una grapa 150 en
el lumen 144 de la punta de trabajo 140 bien insertando manualmente la grapa 150 o bien mediante un mecanismo
dispensador automatico de tal manera que el extremo proximal de la grapa 150 haga tope en el extremo distal del
elemento de accionamiento 130 y los brazos laterales 155 de la grapa 150 descansen dentro de las superficies de
leva 141 de la punta de trabajo 140. En particular, los brazos laterales 155 de la grapa 150 descansan en el punto
mas bajo 141b de las superficies de leva 141, entre un hombro proximal 141a vy la inclinacién intermedia 141c de
la superficie de leva 141. En esta configuracion inicial, el émbolo 122 se dispone en una posicién mas proximal
con relacion al cuerpo 110 de tal manera que el pasador seguidor 126 se disponga en una primera parte del canal
de leva 124a de la pista 124e (véase la FIG. 5)

A continuacion, segun se muestra en las FIG. 5 y 8B, cuando se oprime el émbolo 120 (es decir, se traslada
distalmente con respecto al cuerpo 110), el pasador seguidor 126 se traslada a través de la pista 124e desde la
primera parte del canal de leva 124a hacia la segunda parte del canal de leva 124b. A medida que el pasador
seguidor 126 se traslada desde la primera parte del canal de leva 124a a la segunda parte del canal de leva 124b,
se crea una indicacion audible/tactil, de la manera descrita anteriormente.

Al presionar el émbolo 120 para trasladar el émbolo 120 distalmente, el elemento de accionamiento 130 también
se traslada distalmente, lo que traslada la grapa 150 distalmente de tal manera que el brazo 155 se dispone sobre
el rebaje distal 141d de las superficies de leva 141 de la punta de trabajo 140. La traslacion del brazo 155 al rebaje
distal 141d empuja la barra de la grapa 151 alejandola del canal de la barra 152 que se retiene mediante los
rebordes 146d, 146e. Esto separa la punta distal 154 de la barra del canal de grapas 152 para definir la abertura
127 que expone el escaldon de retencion 156 de la sutura.

A continuacion, seguin se muestra en la FIG. 8C, el aplicador de grapas 100 se maniobra para capturar una sutura
131 en la abertura 127 o una sutura 131 se mueve hacia la abertura 127. Con la sutura 131 dispuesta dentro de la
abertura 127, el émbolo 120 se oprime adicionalmente (es decir, se traslada distalmente con relacion al cuerpo
110), trasladando de este modo el pasador seguidor 126 a través de la pista 124e desde la segunda parte del
canal de leva 124b a la tercera parte del canal de leva 124c. A medida que el pasador seguidor 126 se traslada
desde la segunda parte del canal de leva 124b a la tercera parte del canal de leva 124c, se crea una indicacion
audible/tactil, de la manera descrita anteriormente. A medida que se empuja adicionalmente el émbolo 120, el
elemento de accionamiento 130 se traslada adicionalmente en una direccién distal, trasladando de este modo la
grapa 150 distalmente hasta que los brazos 155 se mueven sobre los hombros de expulsion distales 141e
respectivos de la punta de trabajo 140, cerrando de este modo parcialmente la grapa 150 (es decir, aproximando
la barra de la grapa 151 y el canal de grapas 152) sobre la sutura 131.

A continuacién, cuando el émbolo 120 se presiona por completo, el pasador seguidor 126 se traslada desde la
tercera parte del canal de leva 124c a la cuarta parte del canal 124d. A medida que el pasador seguidor 126 se
traslada desde la tercera parte del canal de leva 124c a la cuarta parte del canal de leva 124d, se crea una
indicacion audible/tactil, de la manera descrita anteriormente. Cuando el émbolo 120 se presiona por completo, el
elemento de accionamiento 130 se traslada completamente en una direccion distal a la parte mas distal de su
carrera y expulsa la grapa 150 de la punta de trabajo 140. Cuando la grapa 150 se expulsa por completo, la sutura
131 se captura entre la barra de la grapa 151 y el canal de grapas 152 de la grapa 150.

Finalmente, segiin se muestra en la FIG. 8D, después de que la grapa 150 se haya expulsado de la punta de
trabajo 140 del aplicador de grapas 100, la grapa 150 sujeta de forma segura una sutura 131 entre el canal de
grapas 151y la barra de la grapa 152.

Pasando ahora a las FIG. 9-11, se muestra y describe un ejemplo que no forma parte de la invencién de una grapa
de sutura 250 y una punta 240 de trabajo para un aplicador de grapas. La punta de trabajo 240 tiene un perfil, en
esencia, similar a un gancho. En particular, con referencia a la FIG. 9, el perfil similar a un gancho de la punta de
trabajo 240 incluye un rebaje transversal o muesca 242 definido por un par de superficies curvas coincidentes
242a, 242b, en donde el rebaje 242 forma un angulo u se orienta con el fin de definir un gancho 244 que se extienda
de manera proximal. Segun se muestra en la FIG. 9, la punta de trabajo 240 define ademas una ranura 246 que
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se extiende axialmente configurada y dimensionada longitudinalmente para recibir la grapa de sutura 250 en la
misma.

Segun se muestra en la FIG. 11, la grapa de sutura 250 tiene un perfil aplanado, en esencia, rectangular que tiene
una parte de extremo distal y una parte de extremo proximal. La grapa de sutura 250 incluye un par de patas
separadas 252, 254 unidas entre si por una corona o respaldo 256. Las patas 252, 254 estan separadas entre si
para definir una ranura 258 entre las mismas. Cada pata 252, 254 incluye una superficie en angulo 252a, 254a
respectiva definiendo de ese modo una boca ensanchada o entrada 258a de la ranura 258 para recibir mejor una
sutura 131 en la misma. Un extremo proximal de la ranura 258 se dimensiona con el fin de sujetar y retener la
sutura 131 en el misma. El respaldo 256 de la grapa de sutura 250 puede tener un perfil generalmente en forma
de V.

Cuando se utiliza, segun se muestra en las FIG. 9y 10, con la grapa de sutura 250 cargada en la ranura 246 de la
punta de trabajo 240, de tal manera que la boca 258a de la grapa de sutura 250 se disponga proximal a la muesca
242 de la punta de trabajo 240, se coloca una sutura 131 en la muesca 242 de la punta de trabajo 240.
Preferiblemente, la sutura 131 se dispone en una base de la muesca 242. Con la sutura 131 asi colocada, un
elemento de accionamiento del aplicador de grapas se manipula para acoplarse a la grapa de sutura 250 y empujar
la grapa de sutura 250 en una direccion distal. La grapa de sutura 250 se traslada distalmente de tal manera que
la sutura se recibe primero en la boca 258a y a continuacion se avanza hacia el extremo proximal de la ranura 258
de la grapa de sutura 250. Con la grapa de sutura 250 asegurada a la sutura 131, el elemento de accionamiento
del aplicador de grapas se puede retraer y la punta de trabajo 240 se puede desacoplar de la grapa de sutura 250.

Pasando ahora a las FIG. 12 y 13, otro ejemplo que no forma parte de la invencidon de la grapa de sutura, se
designa generalmente como grapa de sutura 350. La grapa de sutura 350 incluye una ballesta 351, una barra 352
y una palanca 353. La ballesta 351 se une fijamente a un extremo proximal 352b de la barra 352 mediante, por
ejemplo, una soldadura. Mientras tanto, la ballesta 351 se une fijamente a un extremo distal 353a de la palanca
353 mediante, por ejemplo, una soldadura. La barra 352 define una ranura transversal 352c formada cerca del
extremo distal 353a y se configura para recibir una sutura en la misma. Se contempla ademas que la union de la
barra 352 a la palanca 353 y a la ballesta 351 se pueda lograr utilizando un pasador, una grapa, un adhesivo
quimico u otro método de unién conocido en la técnica.

Segun se muestra en la FIG. 12, en su configuracion neutra o en reposo, la ballesta 351 mantiene los extremos
distales 352a, 353a de la barra 352 y la palanca 353 en contacto entre si y mantiene los extremos proximales 352b,
353b de la barra 352 y la palanca 353 separados entre si. Con referencia a la FIG. 13, cuando se aplica una fuerza
de compresion a los extremos proximales 352b, 353b de la barra 352 y la palanca 353, los extremos distales 352c
de la barra 352 y la palanca 353 se separan entre si para abrir la grapa de sutura 350 y definir un area de entrada
de sutura 355. Con la grapa de sutura 350 en una condicion abierta, una sutura 131 se puede insertar a través del
area de entrada de sutura 355 y capturarse en la ranura de retencion de sutura 352d de la barra 352. Una vez que
se elimina la fuerza de compresion, la ballesta actia sobre la barra 352 y la palanca 353 para cerrar el area de
retencion de la sutura 355 y asegurar la sutura entre las mismas.

Pasando ahora a la FIG. 14, otro ejemplo mas que no forma parte de la invencion de una grapa de sutura, se
designa generalmente como grapa de sutura 450. La grapa de sutura 450 incluye un respaldo o corona 452 y un
par de patas separadas 454, 456 que se extienden desde la misma, con cada pata 454, 456 que se divide en un
par de patas primera y segunda 454a, 454b separadas, y una primera y segunda patas 456a, 456b,
respectivamente.

Segun se ve en la FIG. 14, las patas primera y segunda 454a, 454b de la pata 454 estan separadas entre si por
una ranura 454c relativamente lisa que se extiende longitudinalmente. Las patas primera y segunda 456a, 456b
de la pata 456 estan separadas entre si por una ranura 456c¢ relativamente lisa que se extiende longitudinalmente.

Ademas, segun se ve en la FIG. 14, la primera pata 454a de la pata 454 y la primera pata 456a de la pata 456
estan separadas entre si por una ranura 458 que se extiende longitudinalmente que tiene un perfil ondulado o
sinusoidal. Ademas, la segunda pata 454b de la pata 454 y la segunda pata 456b de la pata 456 estan separadas
entre si por una ranura 460 que se extiende longitudinalmente que tiene un perfil ondulado o sinusoidal.

La grapa de sutura 450 incluye ademas un par de canales 462, 464 que se extienden longitudinalmente formados
en superficies externas opuestas de la misma y que se extienden a lo largo de una longitud completa de la misma.
Cada canal 462, 464 se define por un par de rebordes opuestos u hombros 462a, 462b y 464a, 464b,
respectivamente. Cada reborde u hombro 462a, 462b y 464a, 464b del canal respectivo 462, 464 incluye una
superficie de leva respectiva 463a, 463b (las superficies de leva del reborde u hombro 464a, 464b no son visibles
en la FIG. 14) sobresaliendo una hacia la otra.

Segun se muestra en la FIG. 14 y como puede apreciar un experto en la técnica, la grapa de sutura 450 se puede
utilizar con un aplicador de grapas que esté configurado para empuijar la pata 454 y la pata 456 separadas una de
la otra para recibir una sutura 131 entre las mismas. Se contempla que cuando se avanza la grapa de sutura 450
en una direccion distal con relacién al aplicador de grapas, las patas 454, 456 se pueden forzar separadas una de
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otra cuando las superficies de leva 463a, 463b de las patas 454b, 456b y las superficies de leva de las patas 454a,
456a se llevan contra una superficie de leva correspondiente del aplicador de grapas.

Aquellos expertos en la materia, que tienen las ventajas de las ensefianzas de la presente invencion segun se
describen en la presente memoria y en lo que antecede, pueden efectuar modificaciones a la misma. Dichas
modificaciones se deben considerar comprendidas dentro del alcance de la presente invencién, segun se define
mediante las reivindicaciones adjuntas.

Aunque caracteristicas especificas del aplicador de grapas de sutura se muestran en algunos dibujos y no en otros,
esto es solo por conveniencia, ya que cada caracteristica se puede combinar con cualquiera o todas las otras
caracteristicas de acuerdo con los aspectos de la presente descripcion. Otras formas de realizacion se les ocurriran
a los expertos en la técnica, estando definida la invencioén por las reivindicaciones adjuntas.

Se debe entender que las formas de realizacion ilustradas tienen el propésito de ejemplo.

Por consiguiente, las formas de realizacion ilustradas y descritas no pretenden limitar el alcance del objeto de
estudio inventivo solo a esas formas de realizacion.
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REIVINDICACIONES
Lo que se reivindica es:
1. Un sistema aplicador de grapas de sutura, que comprende:

(a) un aplicador de grapas de sutura (100) para disparar una grapa de sutura (150) sobre una sutura (131),
comprendiendo el aplicador de grapas:

una cubierta (110);

un émbolo alargado (120) soportado con capacidad de deslizar en la cubierta, teniendo el émbolo una parte de
extremo distal (122) dispuesta dentro de la cubierta y una parte de extremo proximal (123) que se extiende desde
un extremo proximal de la cubierta;

un tubo hueco (160) que se extiende distalmente desde la cubierta y que define un lumen a través del mismo;

un elemento de accionamiento (130) que tiene un extremo distal que se extiende dentro del tubo hueco (160) y un
extremo proximal acoplado de forma operativa con el émbolo (120); y una punta de trabajo (140) acoplada a un
extremo distal del tubo hueco (160), en donde la punta de trabajo tiene un perfil en seccion transversal, en esencia,
en forma de U que define un canal (146)

teniendo una pared de base (146a) y un par de paredes laterales separadas (146b, 146c¢), en donde la punta de
trabajo define:

una superficie de contacto inferior a lo largo de una cara interna de la pared de base (146a) y una superficie de
contacto superior definida a lo largo de una superficie de extremo superior de cada pared lateral (146b, 146c¢), en
donde la superficie de contacto superior de cada pared lateral incluye:

un hombro de expulsion distal (141e) y un rebaje distal (141d) formado cerca de un extremo distal del mismo y un
rebaje proximal (141b) formado proximal al rebaje distal; y

una superficie de retencion interna (146d, 146e) en ambas paredes laterales paralela a la pared de base,

en donde el extremo distal del elemento de accionamiento (130) se configura para acoplar una grapa de sutura
(150) cargada en la punta de trabajo (140); y

(b) una grapa de sutura (150) que se puede cargar y desplegar desde la punta de trabajo (140) del aplicador de
grapas de sutura, comprendiendo la grapa de sutura:

una barra flexible alargada (151) que tiene una parte de extremo distal, una parte de extremo proximal, una
superficie superior y una superficie inferior, incluyendo ademas la barra flexible un par de brazos (155) que se
extienden lateralmente desde la misma; y un canal rigido alargado (152), en donde el canal rigido alargado tiene
un perfil en seccion transversal, en esencia, en forma de U con una pared de base horizontal (152b) y paredes
laterales verticales (152c, 152d) que tienen una parte de extremo distal y una parte de extremo proximal, en donde
cada pared lateral vertical define un escaldn de retencion (157) formado en un borde superior de la misma;

en donde la barra flexible (151) y el canal (152) se acoplan entre si en sus partes de extremo proximal y el par de
brazos (155) de la barra flexible se marca con el escalon de retencion (152) correspondiente formado en el borde
superior de las paredes laterales verticales;

permitiendo el aplicador de grapas quirurgicas (100) la carga y el aseguramiento de una sutura (131) en la grapa
(150) en donde a medida que el émbolo (120) del aplicador de grapas quirdrgicas se dispone en una posicion la
mas proximal con relacién a la cubierta (110), la grapa de sutura (150) se recibe en el canal (144) de la punta de
trabajo (140) del aplicador (100) con los brazos (155) de la barra flexible (151) que descansan en el rebaje proximal
(141b) de la punta de trabajo (140) del aplicador de grapas y la opresion del émbolo para trasladar distalmente el
émbolo y el elemento de accionamiento (130) traslada distalmente la grapa (150) de tal manera que los brazos
(155) se disponen en el rebaje distal (141d) de la punta de trabajo (140) empujando de este modo la barra flexible
(151) alejandola del canal de la barra (152) que se retiene mediante las superficies de retencion (146d, 146e) para
separar la punta de la barra distal (154) del canal de grapas (152) para definir una abertura (127) para recibir una
sutura (131), la opresion adicional del émbolo traslada adicionalmente el elemento de accionamiento trasladando
de este modo la grapa (150) distalmente hasta que los brazos (155) se mueven hacia los hombros de expulsion
(141e) respectivos de la punta de trabajo cerrando parcialmente la grapa sobre la sutura mediante la aproximacion
de la barra de la grapa (151) y el canal de grapas (152), y la opresion completa del émbolo provoca que el elemento
de accionamiento se traslade completamente a una parte la mas distal de su carrera dando como resultado la
expulsion de la grapa (150) desde la punta de trabajo (140) con la sutura capturada entre la barra de la grapa (151)
y el canal de grapas (152) de la grapa.

2. El sistema aplicador de grapas de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde el émbolo (120) define una pista
(124e) formada en una superficie del mismo, la pista incluye varias partes que definen cada una, una superficie de
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leva (125a-125d) de profundidad variable; y en donde el aplicador de grapas incluye un brazo balancin (128) que
tiene una parte de extremo distal y una parte de extremo proximal, el brazo balancin tiene un pasador seguidor
(126) que se extiende desde el mismo cerca de la parte de extremo distal del mismo y un pasador de retencion
(129) cerca de la parte de extremo proximal del mismo,

con lo que el brazo balancin se une con capacidad de pivotar a la cubierta (110) mediante el pasador de retencion
(129) y el pasador seguidor (126) se dispone con capacidad de deslizar en la pista del émbolo para modular el
movimiento del émbolo y del elemento de accionamiento (130).

3. El sistema aplicador de grapas de acuerdo con la reivindicacion 2, en donde la pista (124e) define cuatro partes
de leva interconectadas (124a-124d), teniendo cada parte de leva una posicion de inicio y una posicion final y cada
leva es la mas profunda en su posicion de inicio respectiva y la menos profunda en su posicion final respectiva; y/o
en donde el brazo balancin (128) se puede deformar elasticamente lateralmente desde el émbolo, proporcionando
de este modo una fuerza de empuje sobre el pasador seguidor (126) y el émbolo (120) con relacion a la cubierta
(110).

4. El sistema aplicador de grapas de acuerdo con cualquier reivindicacion precedente, que comprende ademas
presillas para los dedos (114a, 114b) que se extienden desde la cubierta (110); y/o que comprende ademas un
elemento de empuje (118) dispuesto dentro de la cubierta (110) y que proporciona un empuje proximal sobre el
émbolo (120) con relacién a la cubierta, preferiblemente en donde el elemento de empuje es un muelle helicoidal.

5. El sistema aplicador de grapas de acuerdo con cualquier reivindicacion precedente, en donde el elemento de
accionamiento (130) se configura para transmitir fuerzas de traslacion axial a la grapa de sutura (150).

6. El sistema aplicador de grapas de acuerdo con cualquier reivindicacion precedente, en donde el rebaje distal
(141d) y el rebaje proximal (141b) formados en cada pared lateral vertical se interconectan mediante una superficie
de leva (141c).

7. El sistema aplicador de grapas de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en donde
una parte del extremo proximal del par de paredes laterales verticales (152c, 152d) del canal (152) de la grapa de
sutura incluye labios que sobresalen hacia dentro (158) para retener la parte de extremo proximal de la barra (151)
dentro del canal; y/o en donde las partes de extremo proximal de la barra y el canal se acoplan entre si de forma
adhesiva.

8. El sistema aplicador de grapas de sutura de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones precedentes,
en donde el par de brazos (155) sobresale mas alla del par de paredes laterales verticales (152c, 152d) del canal
(152).
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FIG. 2A
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FIG.5
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