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49 ROBOT PENTRU PROCEDURI ENDOVASCULARE

(57) Rezumat:

Inventia se refera la un echipament medical care per-
mite unui utilizator automatizarea miscarilor pentru
translatia si rotatia unui cateter sau fir de ghidare in tim-
pul procedurilor endovasculare, precum cele de ablatie
cardiaca sau montarea de stenturi. Echipamentul con-
form inventiei este constituit dintr-o platforma (1) pe
care este fixat un cateter (4) medical intre doua curele
(5 si 6) dintate, dintre care una este antrenata Tn mis-
care de rotatie de un motor (7) electric si care impune
translatia cateterului (4), platforma (1) fiind antrenata si
intr-o miscare de rotatie printr-o coroana (2) dintata
interioara, printr-un pinion (11) si printr-un motor (12)
electric, ceea ce impune si rotatia cateterului (4).

Revendicari: 2
Figuri: 6

Cu incepere de la data publicdrii cererii de brevet, cererea asigurd, in mod provizoriu, solicitantului, protectia conferitd potrivit dispozitiilor
art.32 din Legea nr.64/1991, cu exceptia cazurilor in care cererea de brevet de inventje a fost respinsa, retrasd sau consideratd ca fiind retrasa.
Intinderea protectiei conferite de cererea de brevet de inventie este determinatd de revendicarile continute in cererea publicatd in conformitate

cu art.23 alin.(1) - (3).

RO 135564 A0



OFICIUL DE STAT PENTRU INVENTH $I M
Cerere de brevet de inventie

Nr. .. QDU QC EFA‘

11- 2071

Data denozit 25
ROBOT PENTRU PROCEDURI ENDOVASCULARE

135564 A0

Inventia se refera la un echipament medical care permite utilizatorului automatizarea
miscarilor pentru translatia §i rotatia unui cateter sau fir de ghidare in timpul procedurilor
endovasculare precum cele de ablatie cardiacd sau montarea de stenturi. Echipamentul conform
inventiei denumit si ,,robot” in continuare, este compus dintr-o platforma mobila ce se roteste
relativ la o carcasd prin actionare de catre un motor electric, iar pe platforma se gasesc doud
ansamble de roti cu curele dintate actionate de un al doilea motor electric §i care preseaza intre
ele instrumentul medical. Instrumentul medical care are varful distal pre-indoit este
impins/retras prin actionarea uneia dintre cele doua curele i este rotit prin rotirea platformei pe
care cele doud ansamble cu curele dintate sunt montate. Prin impingerea si rotirea
instrumentului medical, acesta avanseaza prin vasul sanguin la fel ca in procedurile medicale
endovasculare clasice. La atingerea locatiei dorite, instrumentul este eliberat dintre cele doua
ansamble de curele dintate prin acfionarea unui méner, echipamentul este indepirtat si
procedura medicald continua in modul clasic. Prin automatizarea introducerii instrumentului
utilizdnd echipamentul conform inventiei se evitd iradierea medicului in timpul scandrilor
imagistice specifice procedurii. Solutia de proiectare conform inventiei permite realizarea
echipamentului cu costuri reduse, prin tehnologii de printare 3D.

in timpul procedurilor endovasculare precum ablatia cardiacid sau montarea unor
stenturi, un instrument flexibil cu canal interior (cateter) este introdus pe un vas precum artera
femurala §i impins pand la locul interventiei. Ghidarea instrumentului in interiorul vasului
sanguin se face prin imagisticd medicala, spre exemplu floroscopie, metodd ce conduce la
iradierea pacientului si a medicului.

Echipamentul propus conform invenfiei va permite manipularea cateterului de la
distanta, astfel incat medicul nu se va mai afla in zona de iradiere. De asemenea, automatizarea
procedurii va conduce la cresterea ergonomiei, navigarea cateterului citre zona de interventie
fiind obositoare pentru medic.

Echipamentul conform inventiei este compus din mai multe elemente de diverse forme
geometrice, doud motoare electrice, rulmenti, doua curele dintate de silicon sau echivalent, roti
de curea dintata, elemente de asamblare precum suruburi §i axe.

Pentru realizarea celor doua miscéri necesare pentru deplasarea cateterului in interior
vasului sanguin, echipamentul conform inventiei contine o platforma (1) la care sunt atasate
doud coroane, una dintatd (2) si una simpla (3), cu canale pentru centrare §i care asigura rotirea

platformei in jurul axei comune a acestora. Pe platforma (1) sunt montate doua curele dintate
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cu rotile aferente (5,6), una dintre acestea fiind actionati de motorul electric (7). Intre cele doua
curele se introduce instrumentul medical (4) care este impins sau retras prin rularea curelelor
care sunt mentinute presate prin intermediul elementului (10) si arcurilor (9). Pentru
eliberarea/introducerea/schimbarea cateterului, elementul (10) poate fi retras si curelele
indepartate actiondnd manerul (8).

Pentru rotirea platformei (1), coroana dinfatd (2) este actionatd de motorul (12) prin
intermediul pinionului (11). Prin rotirea platformei, cateterul (4) este rotit, permitdnd medicului
selectia unui alt vas Intr-o intersectie prin alinierea vérfului pre-indoit al acestuia cu linia
mediand a vasului. Coroanele (2) si (3) care sunt fixate de platforma (1) au canale pe care
ruleazi mai multi rulmenti (14) fixati in carcasa (13) in scopul centrérii si asigurarii unei miscari
precise. Motorul (12) care antreneaza platforma este fixat pe carcasa exterioard (13).

Procedura medicala utilizdnd echipamentul conform inventiei se deruleazi astfel:

- se instaleazd echipamentul conform inventiei in apropierea punctului de intrare in vasul
sanguin al pacientului,

- se introduce 1n vas cateterul in modul clasic,

- se atageazd cateterul la robot prin tragerea ménerului (8) si introducerea cateterului intre
curelele dintate (5,6),

- se actioneaza robotul cu ajutorul unui joystick prin intermediul unui modul de comanda si
control, rotind sau impingand/retriigdnd cateterul pentru a naviga prin vasul sanguin cétre
punctul de montare a stentului spre exemplu,

- se elibereazi cateterul din echipament actiondnd manerul (8),

- se continud procedura de montare a stentului in modul clasic.

Se da in continuare un exemplu de realizare al inventiei, 1n legétura si cu figurile 1-6,

care reprezinti:

Figura 1 — vedere de ansamblu a echipamentului,

Figura 2 — vedere de ansamblu a platformei (1) cu cele doua coroane dintre care una dintata (2)
si una numai cu rol de centrare/sustinere (3), pe care sunt montate cele doud ansamble curea/roti
dintate (5, 6) si cateterul medical (4) care este presat intre cele doud ansamble dintre care unul
este antrenat de motorul electric (7). Prin rotatia curelei (5) in functie de sensul de miscare,
cateterul avanseaza sau se retrage din vasul sanguin,

Figura 3 — prezinta elementul (10) cu rol de a deplasa ansamblul de curea/roti dintate (6) prin
tragerea méanerului (8), in scopul de a creste distanta dintre curele pentru a introduce cateterul

la inceputul procedurii, a-1 schimba in timpul procedurii sau a-l1 elibera din echipament in
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momentul in care acesta atins tinta. Arcurile (9) au rolul de a mentine in pozitie presatd pe
cateterul (4) ansamblul (6).

Figura 4 — prezintd ansamblul coroana dintata (2), pinion (11) si motor electric (12). Coroana
are rolul de a antrena platforma (1) in miscare de rotatie, pentru a roti cateterul in scopul de a
alege un alt traseu in intersectie prin orientarea varfului distal pre-indoit al acestuia. Pe coroana
(2) se observi si un canal pe care ruleazd 8 rulmenti cu scop de centrare si fixare pe pozitie a
platformei (1).

Figura S — prezint piesa de bazi a echipamentului (13), cu o serie de rulmenti (14) instalati, cu
rol de centrare si ghidare a celor doud coroane.

Figura 6 — prezintd ansamblul explodat al echipamentului unde sunt expuse pe langa elementele
descrise anterior, si o serie de elemente de asamblare precum cuplajele (16) ce transmit

migcarea de la motor la rotile dintate (15) sau pinionul (11) precum si axele (17).
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Revendiciri:

1. Echipament medical pentru proceduri medicale endovasculare care poate translata si roti
automatizat un instrument medical flexibil de tip cateter, fir de ghidare, sau forceps/ac de
biopsie, constituit conform inventiei: dintr-o platforma (1) pe care este fixat cateterul medical
(4) intre doua curele dintate (5, 6) dintre care una este antrenatd in miscare de rotatie de un
motor electric (7) si care impune translatia cateterului, platforma (1) fiind antrenati si intr-o
migcare de rotatie prin coroana dintata interioara (2), pinionul (11) si motorul electric (12) ceea
ce impune si rotatia cateterului (4).

2. Echipament medical pentru proceduri medicale endo-vasculare pe care se poate instala un
instrument medical flexibil care conform inventiei este tinut presat intre doua elemente dintre
care unul conducitor §i anume ansamblele de curele/roti dinfate (5,6) si care poate fi
instalat/eliberat in timpul procedurii prin translatia unuia dintre cele doud ansamble actiondnd

un maner (8) si detensiondnd arcurile (9).
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Figura 5

Figura 6
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