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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un instrument medical automatizat
pentru insertia mai multor ace pe traiectorii liniare si
paralele Tn tratamentul cancerului prin brahiterapie inter-
stifiald. Instrumentul conform inventiei are Th compo-
nenta doua module de insertie si de incarcare a acelor
si respectiv de ghidare a acelor, primul modul este
constituit din doua motoare (1 si 16) rotative, prin actio-
narea primului motor (1) fixat de un element (2) se
transmite o migcare de rotatie asupra unui surub (8)
care face corp comun cu axul primului motor (1) si care
deplaseaza o piulitd (7) de care este atasata o sanie
(9), care gliseaza pe o sina (10) fixatd pe un element
(3) si care actioneaza degetul unui graifar (5) prin inter-
mediul unui element (4) Tn vederea prinderii sau eli-
berarii acelor de brahiterapie Tn partea de sus, fixate in
magazia de ace reprezentata de niste elemente (6 si
13), unde in partea de jos, acele sunt preluate prin
intermediul unui element (12), iar in urma fncarcarii
acelor de brahiterapie, prin actionarea celui de-al doilea
motor (16) fixat de un element (17) se actioneaza un
surub (21) fixat intre niste rulmenti (22) si niste ele-
mente (17 si 23) prin intermediul unui cuplaj (18), care
va deplasa o piulita (19) de care este atasat un alt ele-
ment (20) atasat de elementul (2) fixat de o sanie (14)
care gliseaza pe o sina (15) fixata intre niste elemente
(43), iar al doilea modul sustine prin intermediul unui
element (44) primul modul de insertie care se ataseaza
prin intermediul unor elemente (43) si care se depla-
seaza prin intermediul unui element (45) atasat unei
piulite (30) care se deplaseaza de-a lungul unui surub
(31) actionat printr-un motor (26) fixat printr-un element

(27) de un element (46), unde elementele (44) sunt
sustinute si gliseaza prin intermediul unor elemente (28
si 32) pe niste sine (25 si 33) fixate in niste elemente
(24, 29, 34 si 47) fixate la randul lor de niste elemente
(48 si 49).
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Instrument medical automatizat pentru insertia mai multor ace pe traiectorii liniare si
paralele in tratamentul cancerului prin brahiterapie interstitiala

Inventia se referd la un instrument medical automatizat cu 3+1 grade de mobilitate pentru insertia
succesivd a mai multor ace de brahiterapie. Instrumentul are o capacitate de inmagazinare
variabila, in functie de forma si dimensiunea magaziei de ace. Instrumentul insereazd succesiv
acele in tesut pe traiectorii liniare independente, intre punctul de insertie in organism si cel tinta
din tumoare. Dupd inserfia fiecirui ac de brahiterapie, instrumentul elibereaza acul si este
incarcat urmitorul ac din magazie care va fi introdus pe o traiectorie liniard paralela cu cele
introduse anterior. Instrumentul este astfel conceput incét poate fi pozitionat fie de un mecanism
actionat manual, fie automatizat, cum ar fi un sistem robotic, asigurdnd astfel precizia necesara
unui tratament eficient si o sigurantd sporitd. Ulterior inserérii acelor, plasarea semintelor are loc
cu ajutorul unor dispozitive specializate care vor pozifiona precis seminfele radioactive in
interiorul cateterelor la adancimea dorita.

Este cunoscut instrumentul descris de brevetul US6752753 B1, care este conceput pentru insertia
acelor de brahiterapie printr-un sablon care are ca scop diminuarea migcarilor axiale ale acului de
brahiterapie. Instrumentul are in componen{d doud mecanisme principale: un mecanism pentru
insertie a acelor de brahiterapie si un mecanism de inserfie a sondei ecografice. Acul de
brahiterapie este Incircat cu seminte radioactive care sunt introduse in fesut printr-o actionare
manuald a modulului de insertie. O caracteristica a acestui instrument este folosirea sablonului cu
o matrice de gauri pentru determinarea punctului de insertie a acului. Dezavantajul acestui
instrument consté in faptul cd un singur ac poate fi montat §i inserat la un moment dat. Avantajul
acestui instrument este dat de faptul ca insertia acelor este pe traiectorii paralelele lucru care este
dorit in procedura de brahiterapie interstitiala.

O alti cerere de brevet A00431/12.09.2017 a fost evaluatd national, iar inventia se refera la un
instrument automatizat cu mai multe ace pentru brahiterapie. Diferenta specificd dintre acea
inventie si invenfia prezentatd in prezentul document este faptul cd instrumentul automatizat
descris in cerere de brevet A00431/12.09.2017 are un mecanism de insertie care permite o
singura traiectorie a acelor (astfel dacd procedura necesita insertia mai multor ace, instrumentul
trebuie repozitionat dupd fiecare insertie). Prezenta inventie permite insertia mai multor ace pe
traiectorii paralele independente (astfel instrumentul nu trebuie repozitionat pentru insertia mai
multor ace).

O alta cerere de brevet este A00710/06.11.2019 inventia se referd la un instrument automatizat
cu mai multe ace pentru brahiterapie. Diferenta specifici dintre acea inventie si inventia
prezentatd in prezentul document este faptul ci instrumentul automatizat descris in cerere de
brevet A00710/06.11.2019 are un mecanism de insertie care permite insertia acelor doar pe
directii liniare independente si paralele, stabilite in planul pre-operativ, orice modificare
ulterioara fiind dificil de realizat. Prezenta inventie permite insertia acelor pe traiectorii paralele
independente fara ca instrumentul si fie repozifionat.
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Problema tehnicd rezolvatid cu ajutorul prezentei propuneri este realizarea unui instrument
automatizat destinat tratamentului cancerului prin brahiterapie, permitind inseria mai multor ace
inserate consecutiv de-a lungul unor traiectorii liniare paralele (generand astfel o matrice de ace).
Instrumentul automatizat poate fi ghidat de un robot (care il va pozitiona deasupra zonei de
insertie a acelor) si are posibilitatea de incidrcare automatd a acelor dintr-o magazie de ace,
asigurand astfel o precizie superioard de pozitionare a acelor in tesutul tumoral (pentru ci: e.g.
instrumentul nu isi modificd pozitia pentru preluarea unui alt ac si nici nu este incércat din
exterior manual sau utilizand un alt sistem ceea ce i-ar putea afecta pozitia curentd), realizind
astfel premisele necesare unui proces sigur de tratament paliativ al cancerului prin brahiterapie
interstitiala.

Aplicatia specificd careia i se adreseazd prezenta inventie este brahiterapia interstitiald, care
presupune plasarea precisd a unor seminte radioactive (utilizdnd dispozitive specializate pe bazi
de presiune) in interiorul cateterelor unor ace (de brahiterapie), bine pozitionate in tumoare. in
acest fel, vor fi afectate (neutralizate) doar celulele tumorale, cele sindtoase raméanand intacte.
Procesul depinde in mare méisurd de pozitionarea precisd a acelor (sub formd de matrice) in
tumoare, pentru ci o pozitionare imprecisi (deficitard) poate conduce la un tratament ineficient
(nu sunt neutralizate toate celulele tumorale) si/sau la afectarea negativa a celulelor sinatoase.

Instrumentul automatizat de tratament al cancerului prin brahiterapie are la bazd o structura de
tip Gantry destinatd pozitiondrii in planul XOY a modulului de insertie a acelor deasupra
punctului de insertie in organismul pacientului, fiind actionatd de doud motoare. Modulul de
insertie are de asemenea doud motoare: unul pentru insertia propriu-zisd a acului si celdlalt
pentru actionarea gripper-ului (utilizat pentru prinderea sau eliberarea acelor).

Se prezinti in continuare mai multe figuri care detaliazi modul de realizarea a inventiei:

- Figura 1 — reprezintd schita instrumentului de brahiterapie pentru inserfia mai multor ace,
avand in componentd 2 module (mecanisme): modulul de insertie si inciircare a acelor
s1 modulul de ghidare al acelor, care montate impreund permit incrcarea (succesivd) a
acelor de brahiterapie din magazie i ulterior insertia si eliberarea acestora.

- Figura 2 — reprezintd schifa pentru detalierea modului de insertie i incircare a acelor,
al instrumentului de brahiterapie, unde mecanismele de incércare si insertie sunt actionate
de doua motoare rotative. Incircarea se realizeazi prin intermediul unui mecanism de
prindere a acelor format din doud degete, actionate prin intermediul unui angrenaj surub-
piulifd iar insertia se realizeaza tot printr-o migcare liniard obtinuti tot printr-un angrenaj
surub-piulita.

- Figura 3 -reprezintd schita pentru detalierea modului de ghidare a acelor pe axa OX
realizatd prin actionarea unui motor rotativ obtindnd o miscare liniard prin intermediul
unui angrenaj surub-piulita si a doud ghidaje liniarea formate din sind- sanie.
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- Figura 4 —reprezintd schita pentru detalierea modului de ghidare a acelor pe axa OY
realizatd prin actionarea unui motor rotativ obtindnd o miscare liniard prin intermediul
unui angrenaj surub-piulitd si a doud ghidaje liniarea formate din siné- sanie.

Se prezintd in continuare inventia: instrumentul medical automatizat pentru insertia mai multor
ace n tratamentul cancerului utilizand brahiterapia interstitiala.

Inventia se referd la un instrument automatizat pentru insertia mai multor ace de brahiterapie pe
o traiectorie liniard intre punctul de insertie in organism §i punctul {intd aflat in tumoare, capabil
sa insereze acele succesiv in orice ordine, dupa ce a fost in prealabil pozitionat (fixat) deasupra
zonei de insertie fie manual fie cu ajutorul unui robot. Conform figurii 1, inventia este alcatuita
din doud module: modulul de insertie si incircare a acelor de brahiterapie (capabil de a prinde
si elibera acele in orice moment) precum si modulul de ghidare §i pozifionare a acelor (si
implicit a modulului de insertie a acestora) in planul XOY deasupra punctului de insertie. Pentru
o ghidare mai bund, insertia acelor se poate face cu ajutorul unor site de ghidare (conform figurii
1), care vor mentine fixd pozitia punctului de insertie a acelor.

Modulul de insertie §i incircare a acelor de brahiterapie are in componenta (conform figurii 2)
doua motoare rotative (1) si (16). Prin actionarea motorului (1) fixat de elementul (2) se
transmite o migcare de rotatie asupra surubului (8), care face corp comun cu axul motorului si
care va deplasa piulita (7) de care este atagatd sania (9) care gliseazd pe gina (10) fixatd pe
elementul (3) si care va actiona degetul gripper-ului (5) prin intermediul elementului (4) in
vederea prinderii sau eliberdrii acelor de brahiterapie in partea de sus, fixate iIn magazia de ace
reprezentati de elementele (6) si (13). in partea de jos, acele sunt preluate prin intermediul
elementului (12), neactionat. In urma incarcarii acelor de brahiterapie, prin actionarea motorului
(16) fixat de elementul (17) se actioneazi surubul (21) fixat intre rulmentii (22) si elementele
(17) si (23) prin intermediul cuplajului (18), care va deplasa piulifa (19) de care este atasat
elementul (20) atagat de elementul (2) fixat de sania (14) care gliseaza pe sina (15) fixata intre
elementele (43).

Modulul de ghidare a acelor de brahiterapie (conform figurilor 3 §i 4) sustine prin intermediul
elementelor (44) modulul de insertie care se atagseazi prin intermediul elementelor (43) si care se
deplaseazi pe axa OX a instrumentului automatizat prin intermediul elementului (45) atasat
piulitei (30) care se deplaseazd de-a lungul surubului (31) actionat de motorul (26) fixat prin
elementul (27) de elementul (46). Elementele (44) sunt sustinute si gliseazd prin intermediul
elementelor (28) si (32) pe sinele (25) si (33) fixate in elementele (24), (29), (34) si (47), fixate la
rindul lor de elementele (48) si (49). Acestea sunt sustinute de elementele (50) si (51) fixate pe
sdniile (40) si (53) care gliseazd pe sinele (42) si (54) cu ajutorul motorului (37) fixat in
elementul (52) si care actioneaza cu ajutorul surubului (39) piulifa (38) fixatd de elementul (55),
iar elementul (52) este fixat de elementele (41) care sunt fixate de elementul (56) cu ajutorul
caruia instrumentul se fixeazd/atageaza de sistemul robotic care-I pozitioneaza.
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Revendiciri

1. Instrument medical automatizat destinate tratamentului cancerului prin brahiterapie
interstifiald care permite pentru insertia mai multor ace de-a lungul unor traiectorii paralele
caracterizat prin aceea ci, avand trei grade de mobilitate, are capabilitatea de a insera acele de
brahiterapie pe traiectorii paralele, prin intermediul unui modulul de insertie si incircare a
acelor care permite incircarea din magazia de ace i insertia succesiva a acelor de brahiterapie in
zone bine stabilite prin intermediul un modulul de ghidare a acelor bazat pe un mecanism de
tip Gantry, unde acestea vor fi eliberate.

2. Instrument medical automatizat pentru insertia mai multor ace pe traiectorii paralele pentru
brahiterapie interstifiald conform revendicérii 1 caracterizat prin aceea c¢ii, modulul de insertie
si incércare a acelor de brahiterapie are in componentd dousi motoare rotative (1) si (16), iar prin
actionarea motorului (1) fixat de elementul (2) se transmite o migcare de rotafie asupra surubului
(8), care face corp comun cu axul motorului si care va deplasa piulita (7) de care este atagata
sania (9) care gliseazi pe sina (10) fixata pe elementul (3) si care va acfiona degetul gripper-ului
(5) prin intermediul elementului (4) in vederea prinderii sau eliberarii acelor de brahiterapie in
partea de sus, fixate in magazia de ace reprezentatd de elementele (6) si (13), unde in partea de
jos, acele sunt preluate prin intermediul elementului (12), iar in urma incircdrii acelor de
brahiterapie, prin actionarea motorului (16) fixat de elementul (17) se actioneazd surubul (21)
fixat intre rulmentii (22) si elementele (17) si (23) prin intermediul cuplajului (18), care va
deplasa piulita (19) de care este atagat elementul (20) atagat de elementul (2) fixat de sania (14)
care gliseazd pe gina (15) fixatd intre elementele (43), iar modulul de ghidare a acelor de
brahiterapie sustine prin intermediul elementelor (44) modulul de insertie care se atageazi prin
intermediul elementelor (43) si care se deplaseazd prin intermediul elementului (45) atagat
piulitei (30) care se deplaseazd de-a lungul surubului (31) actionat de motorul (26) fixat prin
elementul (27) de elementul (46), unde elementele (44) sunt sustinute si gliseazi prin intermediul
elementelor (28) si (32) pe sinele (25) si (33) fixate in elementele (24), (29), (34) si (47), fixate la
randul lor de elementele (48) i (49), iar acestea sunt sustinute de elementele (50) si (51) fixate
pe saniile (40) si (53) care gliseazi pe sinele (42) si (54) cu ajutorul motorului (37) fixat in
elementul (52) si care actioneaza cu ajutorul surubului (39) piulita (38) fixata de elementul (55),
iar elementul (52) este fixat de elementele (41) care sunt fixate de elementul (56) cu ajutorul
céruia instrumentul se poate fixa/ataga de sistemul robotic care-l pozitioneazi.
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