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ASISTENTE MECATRONICO PARA CIRUGIA 14
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La presente invencion se relaciona con los diversos métodos y asistentes paralagﬁﬁtrial'

- 5 Campode la invencién . ;

procedimientos quirlirgicos en la especialidad de endoscopia y laparoscopia, sujetando
la 6ptica de visidn durante |a cirugia o el entrenamiento de la especialidad.
10

~ Antecedentes de [a invencidn

Para realizar la cirugia laparoscopica se utiliza una cdmara de alta resolucidn, en

15 conjunto con un endoscopio rigido o laparoscopio, este endoscopio es una fibra dptica

con luz blanca. Por un puerto u orificio hecho en el paciente, el cirujano infroduce este

endoscopio, por ese orificio él puede ver a través de un monitor los 6rganos v tejidos

del paciente. Durante el procedimiento quirtrgico, el endoscopio es manejado por un

_,‘ asistente, este puede ser humano o puede ser electromecanico como un robot. El robot
20 asistente es una herramienta que sujeta al laparoscopio y mueve a éste durante la

cirugia, el robot es controlado distalmente por voz o por cualquier otro método, el

control del robot es indirecto.

Con la finalidad de suprimir el inconveniente de utilizar un - robot de alto costo, se
25 presenta un asistente para sujetar el laparoscopio, y para desplazarlo durante ia
cirugia. Este asistente se controla directamenfe por el cirujano con el cambio postural
en conjunto con dos interruptores para complementar el movimiento, el asistente no
presenta temblor visual y permite que el cirujano disponga de manos libres para la
\‘ 1 cirugia. Poz_" 'su disefio, el asistente se acopla sin perdér esterilizacion en. el
: 30 trans—operatori‘o. Existe un disefio similar en funcionamiento, pero tiene el
inconveniente que para realizar el movimiento requiere de una guia lineal, que durante
su funcionamiento puede rasgar la ropa del cirujano perdiéndose la esterilizacion
durante la cirugia con riesgos para el paciente. El disefio que se presenta no tiene ese
inconveniente y representa una ventaja.
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Breve descripcion de las figuras

~Instituto
Figura 1. Se presenta el asistente mecatrénico cop todas las partes que lo conformaM,ex}cang
corresponde a ia perspectiva tridimensional del asistente mecatronico ¥ sgen"tloantl%]%%e::g_iaal

sobre los hombros del usuario.

Figura 2. Se presenta una vista lateral del asistente, asi como de la posicién que
guardan cada uno de sus componentes entre si. Comesponde a cada parte del
asistente mecatrénico que se ensambla sucesivamente para su uso y aplicacién.

Figura 3. Se presenta una vista en perspectiva que muestra las partes del asistente en
despiece. Corresponde a una vista lateral del asistente mecatrénico con sus partes.
Descripcion de la invencion

Los detalles caracteristicos de este asistente mejorado se muestran claramente en la

descripcion y en los tres dibujos que se acomparian.

Con referencia a dichas figuras, el asistente mecatrénico esta formado por un arnés (1)

que se sujeta al cuerpo del usuario y que soporta las demés partes. El asistente
mecatronico consiste ademas de un motor eléctrico (2) que se acopla
perpendicularmente al arés, el motor (2) a través de una cadena (3) le da movimiento
a la primera articulacion rotatoria (4) y al conjunto serial. Uniéndose dicha primer
articulacion rotatoria (4) al motor (2) por uno de sus extremos quedando su extremo
opuesto libre. También se aprecia una segunda articulacién rotatoria pasiva 7(5') que,
unida por uno de sus exiremos al extremo de la primer articulacién, permite un mayor
espacio en el plano vertical y que en conjunto producen un mayor campo quirdrgico de

trabajo en la cirugia laparoscépica.

Finalmente se aprecia en las figuras una articulacion pasiva (6} unida por uno de sus
extremos de manera perpendicular a las dos anteriores y un accesorio denominado
porta-laparoscopio (7), unido al' extremo opuesto de la articulacién pasiva, ésta
articulacién es perpendicular a las dos anteriores y permite observar el espacio de
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laparoscopio al asistente mecatrénico. 7 instituto

Mexicano
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El asistente en cuestion trabaja de la siguiente manera: el cirujano doloca sobre Slﬂsdustri al

Ed

hombros el arnés (1) y acopla el motor (2) y las articulaciones formando el conjunto;
finalmente, se sujeta el laparoscopio (8) al asistente mecatrénico. Una vez armado el
conjunto, a través de uno de los puertos, orificio realizado en el paciente, se introduce
la punta del laparoscopio. Este punto de apoyo, el laparoscopio (8), el asistente
mecatrénico y el movimiento del cuerpo del cirujano, permite que el cirujano vea dentro
de la cavidad organos y tejidos y realice la cirugia en los planos vertical y horizontal
que en conjunto es un volumen de trabajo. El cirujano, moviendo el cuerpo, establece
las perspectivas ‘Opticas necesarias para explorar el espacio tridimensional dentro de la

cavidad y realizar la cirugia.

El disefio constituye algo novedoso porque el cirujano no réquiere de asistentes para e!
manejo del laparoscopio durante la cirugia, ademas al no tener asistente humano,
existe mayor espacio sobre la mesa quirlrgica. El montaje por modulos es algo
novedoso del asistente porque se 'afma facilmente dentro del quiréfano, donde los

tiempos son importantes.

Otro elemento novedoso del asistente es que para establecer la profundidad en el
plano vertical utiliza un motor (2) que mueve una articulacion rotatoria (4), diferencia
esencial con el disefio anterior que utiliza una articulacion lineal. La articulacion
rotatoria (4) permite cubrir una mayor longitud en el plano vertic':ejl que su similar lineal
y utiliza un menor espacio en el arnés haciendo al asistente mas manejable por

volumen y peso.

Se trata de un asistenie mecatrénico para asistir procedimientos quirirgicos y de
entrenamiento  quirdrgico en laparoscopia que se caracteriza porque el
porta-laparoscopio (7) puede sujetar y mantener laparoscopios diferentes al de la dptica
de cero grados; cuenta con un motor eléctrico (2) que mueve la articulacién activa o
primer eslabon rotatorio (4) que esta unido por un extremo a dos articulaciones pasivas
o eslabones (6) para establecer posiciones que no se alcanzan solamente con el

movimiento corporal del cirujano.
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De esta manera se obtiene un asistente mecatronico para cirugia laparos

caracteristicas y ventajas son: ' o _ ' Mexicano
' delaPropiedad
1. Es de montaje modular. ‘ |ndustria|

2. Utiliza solo una articulacion activa. .

3. Lo maneja el propio cirujano.

4. Es de bajo peso.

5. Se esterilizé faciimente.

8. "El costo del asistente es bajo considera‘n.d_o su funcionalidad.

7. El control del laparoscopio o endoscopio dentro de la cavidad de exploracion es

intuitivo.
8. El asistente electromecéanico es sencillo y de bajo peso.
9. El asistente se adapta faciimente a los laparoscopios que existen en el mercado.

10. El asistente dispone de un mecanismo para asir el laparoscopio o endoscopio,
sencillo de utilizacion y de bajo peso. '

11. El asistente permite que el cirujano no requiera de asistentes adicionales
durante algunas partes de la cirugia para llevar a cabo ésta.

12. El acoplamiento del asistente es modular, esto pérmite un ajuste y acoplamienio

sencillo y sucesivo por partes durante la cirugia, sin perder esterilizacion.

13. El asistente permite mayor ‘espacio de trabajo al sustituir fisicamente al
asistente humano encargado de manipular el laparoscopio.



14. El asistente permite una rapida limpieza del endoscopio durante la ” ti’tutO
| B . Mexicano
5 15. El asistente utiliza un motor eléctrico, pero no existe contacto elégigda Riﬂ&‘eda

. ial
paciente o el cirujano, garantizando seguridad eléctrica a ambos duran!g%l st

cirugia.

16. El motor eléctrico es posible activarlo con pedales o con asistentes electronicos,
10 mecanicos, opto-electrnicos, etcétera, adosados al cuerpo del cirujano, o cerca

de él; o activarlo directa o indirectamente con luz directa o reflejada, con voz, o

' con asistentes diferentes al comentado en este documento.

15 Como se ha visto, el asistente representa varias ventajas para la cirugia y el
entrenamiento en la especialidad de cirugia laparoscépica. Por lo dicho anteriormente,
se puede afirmar que estas caracteristicas no se han Iogra{do con otros asistentes

_ similares. El desplazamiento corporal permite que el cambio de perspectiva 6ptica sea
))]_‘ 6 ademas mas répido que su similar robético permitiendo que las cirugfas tengan un

20  menor costo temporal.
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Reivindicaciones lnstItUtO
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Habiendo descrito la invencion se reclama propiedad de los inventores lo c&%’ﬁdﬂ%}a‘:sma

las siguientes clausulas:

1. Asistente mecatronico para cirugia laparoscopica que comprende un arnés
(1) que se sujeta a los hombros de un usuario; un motor eléctrico (2) qué se
acopla perpendicularmente al arnés (1), teniendo dicho motor eléctrico .(2)
una cadena (3) que le proporciona movimiento vertical a una primera
articulacion rotatoria (4), la cual esta unida por uno de sus extremos al motor
eléctrico {3); una segunda articulacién rotatoria pasiva (5) unida por uno de
sus extremos al extremao opuesto de [a primer articulacion rotatoria {4); una
articulacion pasiva (6) unida por uno de sus extremos de manera
perpendicular al extremo opuesto de la segunda articulacién rotatoria (5); un
porta-laparoscopio (7) acoplado en el extremo opuesto a la articulacion

pasiva (6).

2. Asistente mecatrénico de conformidad con la clausula 1, caracterizado porque
el porta-laparoscopio puede sujetar y mantener laparoscopios diferentes al de

la optica de cero grados.
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La presente invencidn se relaciona con los asistentes electromecanicos d@ia wapiedad

directa o indirectamente procedimientos quirGrgicos en cirugia endoscopica ylg@.tstﬂa

asistentes de entrenamiento de esta especialidad. El asistente mecatrénico dispone de

tres grados de libertad o eslabones, uno activo y dos pasivos qvue, en conjunto con un

arnés y con la posicidon -corporal del cirujano, permiten, asistir cifugias endoscopias,

laparoscopias o auto-entrenarse en esta especialidad sujetando y modificando la

posicion de la optica de vision. El objeto de esta invenciéon es proporcionar mayor

espacio de trabajo al cirujano, darle autosuficiencia en el manejo de la dptica sin

requerir un equipo sofisticado como un robot asistente de alto caosto.
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Figura 2







