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manipulacién de microcamara
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| - Industrial
| La presente invencion se relaciona con los métodos y sistemas para el entrenamiento

¥

~ Campo técnico de la invencién. - .

" quirGrgico de endoscopia y mas particularmente con los sistemas de sujecion y
" manipulacién de una microcamara. ‘

Antecedentes de la invencién
Existen diferentes S|stemas para desarrollar y mantener las habilidades necesarias que se

requieren en la clrugla endoscopica Actualmente se utilizan entrenadores de realldad

-~ virtual, o en algunos casos los cirujanos en entrenamiento son guiados durante la clrugla
por un - cirujano experimentado, otro método consiste en apoyarse en cajas de
| entrenamiento (CE) consistentes en cajas vacias en donde se coloca un.modelo animal 0
- 15 ' sintético, ¥ desde el exterior de la caja se introducen lnstrumentos para su manipulacion.
En los entrenadores de realidad virtual que consisten de una CE, la retroalimentacion
visual es a traves de una pantalla de computadora y no requieren el uso de camaras de
video, laparoscopios 0 endoscopios ni tampoco del empleo de modelos siniéticos ©
animales, ya que en la pantalla de la computadora se muestran imagines de tejidos

“reales”. El entrenamiento en este tipo de sistemas carece de realismo por la complejidad

de integrar los elementos circundantes que mteractuan durante una cirugia, por lo que solo
se otorga al cirujano practicante una perspectiva global del procedimiento quirargico a
reahzar faltando e! entrenamiento real de interactuar y manipular tejido vivo.

‘ ' Las CE que simulan la cavidad a operar, disponen de mas de un orificio en-la parte
| 25 superior. Estos orificios simulan los puerios de entrada del instrumental a la cavidad,
| ' dentro de la CE se colocan modelos sintéticos o animales (pollo o rata), de tal manera que
el cirujano en entrenamiento puede introducir por los orificios de la CE las herramientas
quirdrgicas que resulten necesarias para explorar el modelo y recibir una retroalimentacion
visual utilizando camara fijas o el sistema 4ptimo de cirugia, que consiste en el endoscopio

30 ysucamara.
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La utilizaciéon de este tipo de cajas de entrenamlento (CE) es ampham
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campo de entrenamiento medico, y un ejemplo de ello lo encontramos en yﬂ%ﬁé’{t‘ﬁ%

descrito por Younker ', en donde se divulga un-sistema anatomlcoiﬁé[ﬁhyﬂg%fégglgg

incluye un torso anatémico sintético que se reclina sobre una base,’en dojpdstrab
incluye una cavidad interna y una pared de pneumoperitoneo.

Por su parte Aumann ! describe un dispositivo portable disefiado para ser utmzado en el
entrenamiento y la practica de las técnicas quirGrgicas de video-laparoscopio. Este

dispositivo permite practicar las técnicas quirlrgicas que simulan de cerca situaciones

quirirgicas reales, capturando el drea de trabajo quirtrgica en una camara de video
auténoma o un dispositivo de proyecciéh de imagen digital y fransmitiendo la imagen
capturada a un monitor de televisién, a una pantalla de LCD o una computadora,
permltiendo aSi que la técnica quirtirgica sea vista remotamente.

Las técnicas y documentos mencionados con anterioridad, divulgan y protegen
dispositivos de entrenamiento para cirugias laparoscopicas que consisten en introducir y

manipular ya sea un laparoscopio, un endoscopio ¢ una camara de video dentro de una

" caja de entrenamiento a {ravés de una o varias perforaciones que para tal efecto se

disponen en.la paﬁe superior de dicha caja, sin embargo, en ninguno de ellos se ha

propuesto una solucion para mantener fijo el laparoscopio, el endoscopio o la cdmara de

video, de tal manera que el cirujano pueda ocupar sus manos en la manipulacion de las
herramientas quirlrgicas auxiliares durante el entrenamiento, al mismo tiempo que se
pueda modificar dicha posicion del Iaparoscdpio, el endoscopio o la camara de video y se
asegura su permanencia en una nueva posicion definida sin que resulte necesaria -la
presencia de un asistente.

Con base en lo anterior, se definen los siguientes:

Objetivos de la invencién.

Un objetivo. de la presente invencion, es proparcionar un sistema mecanico-magnético de
sujecion y manipulacion de microcamara que permita establecer posiciones fijas
permanentes de la microcamara en un entrenador para endoscopia sin la ayuda de un

asistente.
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Otro objetivo de la presente invencion, es proporcionar un sistema mect

sujecién y manipulacién de microcamara que se puede adaptar facil f’élﬂf&s

q exicanc
ispositivos entrenadores para endoscopia actualmente exnstentes en eﬁ@g@%piedad

Aun otro objet[vo de la presente invencién, es proporotonar ‘un sistemdfidusiniad-

magnético de sujecion y manipulacién de microcamara de bajo costo y facil limpieza.
Los objetivos de la presente invencion antes referidos y aln otres no mencionados, seran
gvidentes a partir de la descripcion de la invencién y los dibujos que con caracter

ilustrativo y no limitativo la acomparian, y gue a continuacion se presentan.

Breve descripcion de las figuras.
Figura1. Se muestra una perspectiva convencional de un entrenador para.endoscopié
con sistema mecanico-magnético de sujecién y manipulacion de microcamara,

realizado de conformidad con la presente invencion.

Figura 2. Se muestra una perspectiva convencional del sistema mecanico-magnético de

sujecion y manipulacién de microcamara de la figura 1.

' Descripcién detallada de la invencién.

De acuerdo con las figuras 1y 2, el entrenador para endoscopia (1), se comprende de una
caja de entrenamiento (10)' que forma una cavidad semicilindrica iluminada con luz blanca
de tubo, en cuyo interior y de acuerdo con su funcion didactica se dispone un modelo
animal o sintético (no ilu'strado). La caja de entrenamiento (10) define un area de trabajo
que simula un espacio quirlrgico, mas particularmente, semeja una cavidad abdominal
durante el pneuomoperitoneo que se realiza durante una cirugia.

La caja de entrenamiento (10), en su interior esta recubierta de un material en color blanco
que ayuda a distribuir la iluminacién de manera uniforme en todo el espacio quirdrgico.

El acceso al espacio quirargico definido por la caja de entrenamiento (10), se realiza
mediante tres puertos de acceso en el siguiente orden, un primer puerto {11) y un segundo
puerto (12) destinados a permitir la introduccion-de instrumental quirdrgico y un tercer
puerto que aloja un sistema mecéanico-magnético de sujecion y manipulacién (20) de
microcamara, de tal.manera qué una vez dispuesto e! sistema mecanico-magnético (20)

en el tercer puerto, se introduce al espacio quirdrgico y a través de dicho sistema
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" mecanico-magnético (20), un sistema de retroalimentabi(’)n visual (13), qi
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exterior la vista y perspectiva del modelo animal o sintético en un monitor de tela}gﬁﬁt@éﬁ
exicano

" uso comercial {no ilustrado). : L dela Propiedad

La retroalimentacion visual se logra mediante una microcamara (15) cot lente iieeistaial

3.7 mm, que esta unida a una guia lineal (14) que en su extremo libre comprende un

“mango de pléstico (16) a partir del cual es posible controlar el desplazamiento de la
" microcamara (15). ' '

De acuerdo con la configuracion anterior, el sistema mecanico-magnetico de sujecion y
manipulacion (20) de microcamara, permite controlar el desplazamiento a la derecha e

izquierda y hacia arriba y hacia abajo de la microcamara (15) dentro del espacio

- semicilindrico dejsde afuera de ia caja de entrenamiento (10), al mismo tiempo que dicho

sistema mecanico-magnético de sujecion y maniputacion (20) posibilita trabar facilmente la

' posicion deseada de la microcdmara (15), para con ello poder trabajar sobre el modelo

- animal o sintético sin el movimiento indeseado de la imagen y sin la asistencia permanente

de un ayudante.

El sistema mecanico-magnético de sujecion y manipulacion (20) de microcamara, permite

tener un cone.de visién de radio variable y se integra de una esfera ferromagnética (21)

que presenta un barreno (22) en su parte central que define una camisa de paso para la

* guia lineal (14) que sujeta la microcdmara (15), en donde dicha esfera ferromagnética (21)

rota sobre una base (23) que consiste de un iman de neodimio, ofreciendo una alta

- densidad de campo magnético ocasionando un freno magnético que le permite al cirujano
" mantener o modificar facilmente la posicion del sistema de retroalimentacion visual (13).

" El sistema mecanico-magnético de sujecion y manipulacion {20) de microcamara, que
| _ representa un sistema de manipulacion polar o rétula magnética comprende ademas una
25
' manuales excesivas durante su uso, permitiendo que solo al aplicar una fuerza normal de

cubierta con la-cual se impide la alteracion del mecanismo por la aplicacion de fuerzas

desplazamiento sobre el mango de pléstico (16)-del sistema de de retroalimentacion visual

- (13), la esfera ferromagnética (21) gire sobre la base (23) y al dejar de aplicar la fuerza de

desplazamiento, la esfera (21) se trabe naturalmente por efecto de la fuerza magnetica

que ejerce la base (23) de iman de neodimio.



5

La configuracion anteriormente descrita de un entrenador. para endoscopia }11

mecanico- magnetlco de su;emon y mampulamon (20) de microcamara, permlte réﬁﬁi&lﬁto_

G
movimientos semejantes a los que se realizan con .el laparoscopio dentrqqum cJ @
durante algunos procedimientos, Io cual posibilita al cirujano para explorar la céﬁd&lﬁu’lal

5 realizar una cirugia.
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Un dispositivo entrenador para endoscopia con sistema mecénico-maqﬁf&ﬁgfg

sujecion y manipulacion de' microcamara, de los del tipo que se cordgdad@rogdariad
caja de entrenamiento que define una cavidad semlcmndnca que presenta tleﬂHéﬁ”sa :
de acceso, dos de ellos destmados a la introduccion de instrumental quirlrgico y un
tercero a través del cual se introduce un sistema de retroalimentacion visual, que se
caracteriza porque el sistema de retroalimentacion visual que se mtegra de una guia
lineal que en uno de sus extremos soporta una microcamara y en el extremo opuesto
presenta un mango, se dlspone y manipula a partir de un sistema mecanico-magnético

de sujecion y manipulaciéon de microcamara.que para tal efecto se ha dispuesto en el

tercer puerto de acceso de la caja de entrenamiento, en donde el sistema mecénico-

magneéetico de sujecion y manipulacion de microcamara se forma a partir de una esfera
ferromagnética que presenta un barreno en su parte central que .define una camisa de
paso para la guia lineal que sujeta la microcamara, y que esta dlspuesta y rota sobre
una base que conS|ste de un iman que ofrece una alta densidad de campo magnético
ocasionando un freno magnético que permite mantener o modificar facimente la
posicién-dél sistema de retroalimentacién, visual.

El dispositivo entrenador para endoscopia con sistema mecanico-magnético de
sujecion y manipulacién de microcamara de acuerdo con reivindicacion 1, que se
caracteriza porque la microcamara del sistema de retroalimentacion visual és un lente
pinhole de 3.7 mm.

El dispositivo entrenador para endoscopia con sistema mecanico-magnetico de
sujecion y manipulacion de microcamara de acuerdo con reivindicacion 1, que se
caracteriza porque el iman a partir del cual se forma la base de la esfera
ferromagnética, es un iman de neodimio.

El dispositivo entrenador para endosbqpia con sistema mecanico-magnético de
sujecion 'y manipulacién de microcamara de acuerdo con reivindicacion 1, que se.
caracteriza porque el sistema mecéniéo—magnético de sujecion y manipulacion de
microcamara, comprende una cubierta con la cual se impide la alteracion del

mecanismo por la aplicacién de fuerzas manuales excesivas durante su uso.
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Resumen. , _ !ns_tituto

. . . o Mexicano
La presente invencién consiste en un dispositivo entrenador para endoscopia S@ISiWEipiedad
mecanico-magnético de sujecion y manipulaci()h‘ﬁe microcamara, a través del cudpdaistria!

logra controlar el desplazamiento a la derecha e izquierda y hacia arriba y hacia abajo de

‘una microcamara que forma parte del sistema de retroalimentacién visual dentro de un

espacio semicilindrico que define la caja de entrenamiento del entrenador para
endoscopia, en donde el sistema mecénico-magnético de sujecién y manipulacion de

microcamara, consiste de un sisterna de manipulacién polar o rétula magnética.
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