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Dispositivo de auto-entrenamiento quirurgico endoscopico cq

sujecién de laparoscopio 6 endoscopio de facil des

\~ : - - . . s u’ﬂ%ﬁ%
" Campo técnico de la invencidn. © delaPr it
Prosiedag

5 La presente invencion se relaciona con los dispositivos para el entrenamlenf@;@i@@@o y

puesta en practica de cirugias en la espemahdad de endoscopia, y mas particularmente

con los sistemas de sujecién, union y manipulacion del laparoscopio 0 endoscopio que

integran dichos di'spositivos.

10 | Antecedentes de la invencion.
Para el entrenamiento quirdrgico en laparoscopla se ufilizan cajas de entrenamlento (CE).
Estas CE simulan una cavidad a operar y disponen de mas de un orificio en la parte

superior. Estos orificios simulan los trocares o puertos de en’trada_a la cavidad, en cuyo
~interior se colocan partes de animal y que se conocen como modelo animal (MA), |
155 generalmente de pollo o rata, de tal manera que el cirujano en entrenamiento puede
~ introducir por los orificios de la CE las herramie‘ntas propias de fa cirugia, tales como una
‘ camara, un laparoscopio 0 un endoscopio, ¥ asi comenzar su entrenamiento.
Este entrenamlento consiste en manipular el organo o tejido animal desde el exterior de la
-~ CE a través de las herramientas, cortando, anudando, disecando, etc., con objeto de
203 recuperar la habilidad que se pierde con el uso de camaras de profundidad, lo anterior en
‘ combinacién con la percepcion visuél que proporciona la camara, el laparoscopio o el

. ~ endoscopio en un monitor especifico o de television.
b | )

Asi, cuando el cirujano en entrenamiento cuenta con diferenies perspectivés del MA a
partir de de la cadmara, el laparoscopio .o el endoscopio se dispone de un entrenamiento
25% integral.
. Otro tipo de snstema de entrenamiento consnste de una CE en donde la percépcic’)n visual -
es a fravés de una pantalla de computadora, de tal manera que no se requiere camara,
Iaparoscoplo o endoscopio ni modelo animal, ya que en esta pantalla o monitor se

presentan imagenes virtuales que representan tejidos reales de algun humano.
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una caja de entrenamiento (CE), una camara, laparoscopio, S=efkiosttis

2

Estos sistemas de entrenamiento, se comprenden a saber de tres elé

correspondlente dlspos:tlvo auténomo de navegacnonque Jos soporta y mam%ﬁg Si‘ituto

Xicano

La caja de enirenamiento (CE), tal y como se ha descrito antenormﬁﬁd&&mgt@@%gna
caja hueca en ‘cuyo interior se pueden dlsponer algunos modelos ammalé@d}’%ﬁﬂﬁuya
| parte superior se comprenden ciertos orificios que representan los trocares o puertos de
entrada a una cavidad, un antecedente de estas cajas de entrenamiento (CE)

" encontramos en el sistema anatdmico de simulador descrito por Younker I que incluye un

torso anatémico- sintético que se reclina sobre una base, en donde el torso incluye una

cavidad interna (18) y una pared de pneumopéritoneo {16).

Por su parte Minor @ describe la configuracion de dispositivos auténomos de navegacion
para laparoscopia que aseguran una manipulaciéon precisa durante la intervencion
quirtrgica de pacientes y disminuyen el riesgo de dafios trauméticos en el tejido y 6rganos
del area de ingreso del laparoscopio. -

Considerando los antecedentes técnicos anteriormente descritos, resulta por demas
mencionar que en el estado de la técnica se puede encontrar una amplia gama de
laparoscopios, camaras de video o endoscopios que en combinacion con una caja de
entrenamiento y un dispositivo de navegaci'én auténomo permiten el entrenamiento de
nuevos cirujanos en este campo de la cirugia moderna. |
De lo anterior es posible apreciar que la mayor interaccion de elementos se encuentra
presente entre el dispositivo de navegacion y el laparoscopio o endoscopio 0 bien una
camara de video, sin embargo y tal y como se desprende de los conocimientos del estado
de la técnica revelado para la presente invencion, poca o nula importancia se ha dado al
sistema que permite la unién de un laparoscopio, una camara de video o un endoscopio,
con un dispositivo de navegacion, ya que, aun y cuando estos sistemas existen como lo
demuestra lo descrito por Minor 2, resultan ser complejos y de dificil acceso, limitando la

posibilidad de que el mismo cirujano pueda cambiar de manera sencilla y rapida los

.elementos de operacién como son un laparoscopio, una camara de video 0 un endoscopio

30

que se manipulan a través de un dispositivo de navegacion,

Con base en lo anterior se definen los siguientes:



adaptac&on y destrabe de un Iaparoscoplo un endoscopio 0 una camara de iﬁ‘iﬂ‘é&iuton

dIS.pOSIthO de navegacion auténomo. “ délap i_gg"gggg

Otro objetivo de la presente invencion, es proporcionar un accesorio de sdadﬁﬁﬁﬁnuﬂ

ap‘aroscopio, un endoscopio 0 una camara de video, que sea de bajo costo y que se
adapte faciimente a los sistemas de laparoscopia que existen en el mercado.

.Otro objetivo de Ia preéente invencion es proporcionar.un accesorio de sujecién que
permlta una facll migracién a un sistema de video- endoscopia real de una clrugla

: '.Aun otro objetivo de la presente invencién es disponer de un accesorio para sujetar o
iberar un laparoscopio o endoscopio que se pueda esterilizar y que permita integrarse
pafpial o totalmente a una cirugia real de esta especialidad.

: -Los objetivos de la presente invencion antes referidos y aln otros no mencionados, seran

“evidentes a partir de la descripcion de la invencion y los dibujos que con caracter

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

Breve descripcion de las figuras

Flgura1 Se muestra una perspectiva convencional de un dispositivo de auto-
entrenamiento  quirdrgico endoscopico con accesorio de sujecion de
laparoscopio, endoscopio o camara de video de facil destrabe, realizado de
conformidad con la presente invencidn, en donde el dispositivo esta siendo
utilizado para fines didacticos.

; ‘F'ig;ura 2. Se muestra una perspectiva convencional del dispositivo de la figura 1, en

donde el dispositivo esté siendo utilizado en una cirugia real de la especialidad.

| Figura 3. Se muestra una vista en elevacion lateral izquierda de una parte del dispositivo
" de la figura 1, en donde se aprecian las articulaciones que lo comprenden y el
accesorio de sujecion de laparoscopio, endoscopio 0 camara de video de facil
~ destrabe.

_ Figura 4. Se muestra una perspectiva del accesorio de sujecion de laparoscopio,
endoscopio o camara de video de facil destrabe del dispositivo de la figura 1,

cuando esta siendo manipulado por un cirujano.
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Descripcion detallada de la invencion.

De acuerdo con las figuras 1 a 3, en un d|sp031t|vo de auio-entren&midmico~ge
endoscopico (1), que se integra a partir de un dispesitivo de navegacion autc?@% 35'21'62
una caja de entrenamiento (20), un laparoscopio, endoscopio 0 camatieda ﬁdegl@ﬁhd/
herramientas qu{rurglcas auxiliares (35, 36), se presenta un accesorio de SUJe%qﬁwaé
laparoscopio, endoscopio o camara de video (30) de facil destrabe.

El dispositivo de navegacion auténomo (10), se comprende de una -primeré articulacion
(11) que se desplaza sobre una guia lineal (12), estando encargada esia primera
articulacién (11) de subir o bajaf el accesorio de sujecion (40), una segunda articulacion
basculante (13) que soporta a su vez a una tercera y Ultima articulacién (14) que se mueve -
perpendicular a la articulacion basculante (13), definiéndose a partir de esta ultima
articulacién (14) un sistema pasivo de dos grados de libertad, estando dicha articulacion
(14) unida en su extremo libre al accesorio de sujecion (40) de laparoscopio 0 endoscopio
(30) de facil destrabe. |

Tal y como se puede apreciar en la figura 4, el accesorio de sujecion de facil destrabe (40}
de un laparoscopio, endoscopio o camara de video (30), se comprende de una base
rectangular (41) que presenta en uno de sus extremos un orificio, a través del cual se
realiza la interconexion del accesorio de sujecion (40) con el dispositivo de navegacion
auténomo (10), lo anterior cuando en dicho orificio de la base rectangular (41) se dispone
la tercera articulacion (14) que a su vez define el sistema pasivo de dos grados de libertad,
quedando asi dicha articulacion (14) unida mecanicamente al accesorio de sujecion (40)
de manera semipermanente por medio de un tornillo de fijacion (42).

Sobre ia base rectangular (41) del accesorio de é.ujecién (40), se ha dispuesto una seccion
superior hueca (43) en forma de “U” invertida, de tal manera que hacia su parte central y
de acuerdo a su forma de “U” invertida se define una cavidad especial en la cual se puede
alojar un laparoscopio, un endoscopio o una camara de video (30) cuya permanencia
hacia el interior de dicha cavidad se asegura a través de un tornillo de fijacion (44), que
permite el facil destrabe de la seccion superior hueca (43) con respecto de la base
rectangular (41), permitiendo asi la facil colocacion y la subsecuente remocion de un

laparoscopio, un endoscopio o una camara de video (30).



10

15

®

30

 invertida del accesorio de sujecion (40), han sido elaborados de un

- sistema de video-endoscopia real de una cirugia, para lo cual se reqwerénqﬂgsﬁ
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" Tanto la base rectangular (41} como la seccion superior hueca (43)&

grado médico, es decir de una material esterilizable, toda vez que tal y Comﬁmﬁﬁj!@

mencionado anteriormente el accesorio de sujecién (40) puede ser m@ée'geg%%%:ggﬂgl

accesorio de sujecion (40) cumpla con [as normas sanitarias aplicables a los d|5p05|t|vos
utilizados en cirugias laparoscopicas. '
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Reivindicaciones.
1.

'!

Un dispositivo de auto-entrenamiento quirGrgico endoscdpico, de 105 '-s-' 5

integran a partir de un dispositivo de navegacion auténomo, u&agtg‘:‘t
entrenamlento un laparoscopio o un endoscopio 0 una cﬁ?a!‘g d‘@ﬁ‘iﬁﬁady
herramientas quirdrgicas auxiliares, que se caracteriza porque la -unic')n ca:sntt';éafe[
laparoscopio o el endoscopio o la camara de video y el dispositivo de navegacion
auténomo se realiza a tra\kés de un accesorio de sujecion de facil destrabe, en donde
dicho accesorio de sujecién se comprende de una base rectangular que presenta en
uno de sus extremos un orificio en el cual se aloja una de las articulaciones del
dispositivo de navegacién auténoma, quedande unida ¢ dicha articulacion
mecanicamente por medio de un tornillo de fijacién a dicho orificio de la base del
accesorio de sujecion, y uné seccion superior hueca en forma de "U" invertida que se
dispcone sobre la base rectangular, de tal manera qué hacia la parte central de dicha
seccion superior hueca se define una cavidad especial en la cual se aloja el

laparoscopio, el endoscopio © la-camara.de video, cuya permanencia hacia el interior

de dicha cavidad se asegura a través de un segundo tornillo de fijacion, que al mismo

fiempo une a la base y a la seccidén superior, permitiéndose con ello el facil destrabe
de la seccién superior hueca con respecto de la base rectangular.

El dispositivo de auto-entrenamiento quirrgico endoscopico, de acuerdo con la
reivindicacion 1, que se caracteriza porque tanto la base rectangular como la seccion
superior hueca en forma de “U” invertida del accesorio de sujecion se elaboran de un

material plastico de grado médico.



Resumen.

La presente invencion consnste en un accesono de sujecion de facil ) Apgac ]
de un laparoscopio, un endoscopio © una camara de video a un dISpOSItIVO cfé’ﬁé&é@ﬁclon
[N auténomo, en donde dicho accesorio se comprende de una base requpféggggéﬁﬁe la
@ 51 cual se logra [a unién con el dispositivo de navegacién auténomo cuando imdimmg@czon
" del dispositivo se une mecanicamente a un orificic que para tal efecto se encuentra.
dispuesto sobre dicha base rectangular y que ademas comprende una seccidon superior
hueca en forma de “U” invertida que se dispone sobre la base rectangular, en la que se
| aloja y asegura un laparoscopio, un endoscopio o una camara de video, cuya principal
10 | caracteristica es que permite la facil colocacion-y la subsecuente remocion de un -
laparoscopio, un endoscopio 0 una camara de video para poder con ello alternar entre un
diépositivo de auto-enfrenamiento quirdrgico y un sistema de video-endoscopia real de
. @ una cirugia.
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FIGURA 1
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