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OZET
PORTATIF KESICi EMiCi CERRAHI ALET (MiCRODEBRIDER)

Bu bulus kulak burun bogaz(KBB), ortopedi gibi bir ¢ok cerrahi uygulamalarda
kullanilmakta olan kesici emici cerrahi aletin(microdebrider) mekanik hale getirilerek
sade bir galisma sistemine sahip olmasi sonucunda iglem hakimiyetinin, serbest
hareket alaninin artirilmasi ve daha dusuk maliyetle tretimi ile kullanim yayginhdinin

saglanmasi ile cerrahi islem suresinin kisaltiimasi ile ilgilidir.
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1.

ISTEMLER

Ameliyatlarda portatif kullanimi saglamak Uzere mekanik hale getirilen bir

portatif kesici emici cerrahi alet(A) olup, 6zelligi;

sarj edilebilir bir batarya(50) ve bataryanin sarj edilmesini saglayan bir sarj
girisine(51),

bataryadan(50) aldigi enerji ile ¢galisan bir motora(40),

motordan(40) aldigi donme hareketini eksantrik pime(21) aktaran bir
silindire(20),

silindir(20) Uzerinde sabit olmak Uzere, yelpaze dislisi(22) (zerindeki pim
yuvasi(22a) icerisinde hareketli olarak konumlandirilan ve silindirden(20) aldigi
donme hareketi ile yelpaze diglisinin(22) saga ve sola salinim hareketi
yapmasini saglayan bir eksantrik pime(21),

eksantrik pimin(21) dénusu ile salinim hareketini yapan bir yelpaze dislisine(22),
yelpaze dislisinin(22) yaptigi salinim sonucunda saga ve sola mekanik hareketi
saglayan bir Ust disliye(23),

Ust dislinin(23) mekanik hareketi ile makaslama hareketini kontrollii olarak

yaparak dokunun koparilmasini saglayan bir koparma diglisine(24)

sahip olmasi ile karakterize edilmektedir.

istem 1’ de gegen portatif kesici ve emici cerrahi alet(A) olup ézelli§i dokunun
makaslama hareketi sonucunda koparilmasini saglayan bir yeme agzina(30)

sahip olmasi ile karakterize edilmektedir.

istem 1’ de gegen portatif kesici ve emici cerrahi alet(A) olup 6zelligi koparilan
dokunun vakumlanarak disari atiimasini saglayan bir ¢ikis agzina(31)sahip

olmasi ile karakterize edilmektedir.

istem 1'de gecen yelpaze diglisi(22) olup merkezinde yer alan ve eksantrik
pimin(21) konumlandiriidigi bir pim yuvasina(22a) sahip olmasi ile karakterize

edilmektedir.
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5.

istem 1’de gecen koparma dislisi(24) olup st kisminda makaslama hareketini
kontrolli olarak yapilmasini saglayan bir kontrol diigmesine(25) sahip olmasi ile

karakterize edilmektedir.

istem 1’ de gegen portatif kesici ve emici cerrahi alet(A) olup 6zelligi dokunun
disari atilmasini saglayacak sekilde bir kanal boslugu olusturan i¢ cidar(11) ve
dig cidara(10), i¢ cidar(11) ve dis cidar(10) arasinda, doku birikmelerini dnlemek
Uzere temizligi saglayan bir yilkama kanalina(12) sahip olmasi ile karakterize

edilmektedir.
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TARIFNAME

PORTATIF KESICi EMiCi CERRAHI ALET (MiCRODEBRIDER)

Teknik Alan

Bu bulus kulak burun bogaz(KBB), ortopedi gibi birgok cerrahi uygulamalarda
kullaniimakta olan kesici emici cerrahi aletin (microdebrider) mekanik hale getirilmesi,
kesim islemi igin cihaz Uzerindeki kontrol hakimiyetinin artirimasi ve sade bir calisma

sistemine sahip olmasi ile ilgilidir.

Teknigin Bilinen Durumu

Ameliyat sirasinda istenildigi kadar dokunun alinabilmesi, ameliyatlarda cerrahi iglemin
daha emniyetli olmasi kesici emici cerrahi alet teknolojisi'nin avantajlarindandir. Kesici
emici cerrahi aletler yardimi ile alt burun etlerinin arka bélimlerine de ulasiimakta ve bu
kisimlari genislemis ya da deforme olmus alt konkalarda da basarn ile klgllime
yapilabilmektedir. Bahsedilen cerrahi aletlerin cerrahi navigasyona entegre edildiginde
kritik yap! ve organlarin yerini kolayca ve bir milimetreden daha az yaniima ile tespit
ederek bu yapilara zarar vermeden mevcut hastalia tam olarak miudahale edebilme
imkani bulunmaktadir. Bununla birlikte cerrahi iglem suresi hassas ve kisa suUrede

yapilabilmektedir.

Bahsedilen kesici ve emici cerrahi aletler ¢ok fazla kontrol parametresi olan ve maliyeti
artiran unsurlara sahiptirler. Mevcut kesici ve emici cerrahi aletlerin yapilari, harici
kontrol Unitesi ve gok gesitli ayar opsiyonlari (kontrol parametreleri) ile karmasik hale
getirilmis ve bu durum s6z konusu cerrahi aletlerin maliyetinin de artarak pahali
cihazlar olmasina neden olmusgtur. Osilasyon (salinim, ileri ve geri dénisg) hareketi,
buyuk bir tabla lzerinde bulunan karmasik diugmeler ile cihazin hareket surati
ayarlanarak gergeklesmektedir. Kontrol parametreleri olarak kesici emici aletlerde
kullaniciya saga veya sola doniis yapmak uzere tek yoén veya hem sada hem sola
doénme opsiyonu verilmektedir. Bununla birlikte kullanici osilasyon hareketinin sikhgini
da secgebilmektedir. Osilasyon hizi ayari, dénme sikligini belirleme, hareket yonini
secme gibi birgok parametreye bagli olarak maliyetin artmasi dolayasiyla da cihazin

fiyatinin artmasi s6z konusu olmaktadir. KBB'de belli bir frekansta osilayon, iki-tg¢ tur
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ileri iki-u¢ tur geri hareket yapan bir sistemin suratinin da ¢ok hizli olmamasi kaydiyla
elde edilen siirat yeterli olabilmektedir. islem esnasinda siratin gok fazla oldugu
durumlarda emilen doku pargalanir, bozulur ve bu nedenle patolojik hicresel test
analizi yapilamaz. Mevcut kesici emici cerrahi aletlerde osilasyon islemi dogru akimh
bir motor kontroliinde olmak Uzere arti ve eksi ydnde hareketini yapar ve hareket
sikligint da bir zaman ayarlayici yardimi ile degistirir. Tim bahsedilen bu
parametrelerin cihaz maliyetini artirmasindan dolay! buylk c¢apl hastaneler diginda
s6zkonusu kesici ve emici cerrahi aletlerin kullanimi yaygin olmamakla birlikte cihaz
Uzerindeki kontrol hakimiyeti de ylUksek slratlardan dolayr tam verimle
saglanamamaktadir. Pahali olmasi nedeni ile kullaniminin yaygin olmamasi

ameliyatlarin uzun sirmesine ve komplikasyon risklerinin artmasina sebep olmaktadir.

Mevcut teknikte kullanilan ve WO02014081771A1 no’lu “Obstriktif Uyku Apnesi
Tedavisi igin Mikro-Mekanik Cihaz Ve Yéntem” adli patent dékimaninda; uyku
apnesinin tedavi edilmesi amaciyla bir doku hacminin ¢ikariimasi igin bir ydntem olup
doku kesme cihazi ucunda safta bagli ve en az bir hareketli kesici par¢gaya sahip olan
bir doku kesme cihazindan bahsedilmektedir. Saf ve bir aktUator yardimiyla bir kanal
Uzerinden dokunun kesim islemini yapmaktadir. Bir sap yerlestiriimis bir mil ve elektrik
kaynagi ile ¢galisan bir akttatdr bulunmaktadir. Bahsedilen cihaz mekanik olmayip disli

sistemler yerine bir saft ve aktlator ile galisma saglanmaktadir.

Sonug olarak yukarida anlatilan olumsuzluklardan dolayl ve mevcut ¢ézimlerin konu
hakkindaki yetersizligi nedeniyle ilgili teknik alanda bir gelistirme yapiimasi gerekli

kihnmsgtir.

Bulusun Amaci

Bulusun amaci cerrahi olarak dokuyu kesen ve kesilmis doku ile kani ortamdan
uzaklastiran cerrahi aletlerde, u¢ kisimdaki ileri ve geri donus hareketinin (osilasyon)
elektronik devreler yerine basit digli bir mekanizma ile saglanmasi ve bu sayede islem

kontrol hamiyetinin artiriimasi ile dokuya zarar verilmemesidir.

Bulusun bir diger amaci yelpaze digli sayesinde sistemin mekanik hale getirilmesi ile

islem kontrol hakimiyet 6zelliginin artiriimasidir.
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Bulusun diger bir amaci hareketli digliler ile guglendiriimis motor ve yelpaze disli
sayesinde osilasyon hareketinin tamamen mekanik hale getirilerek, enerji tuketimi
olmadan saglanmasi ve bu sayede kablosuz calisma imkanini da kullaniciya

sunabilmesidir.

Bulusun bir diger amaci yeniden sarj edilebilir enerji kaynagi ile ameliyat esnasinda
kullaniclya kablosuz c¢alisma imkani tanimasi bdylece serbest hareket alaninin

genigletiimesidir. Sarj ile birkag kere kullanimi sézkonusu olabilmektedir.

Bulusun bir diger amaci bir disli yardimi ile saga sola hareketin mekanik olarak
saglanmasi ile kontrol hakimiyetinin yliksek olmasini ve bu sayede dedisken bir surat
yerine sabit bir surat ve kontrolle cerrahi islemin yapilmasini, dokunun bozulmadan

patolojik tetkik i¢in islem gérmesini saglayabilmesidir.

Bulusun bir diger amaci mekanik osilasyon ile daha dugsik sdratlarda osilasyon
saglanmasi ve hareket Kkabiliyetinin artiriilmasidir. Bdylece c¢ok maliyetli kontrol
parametrelerine sahip cihazlar yerine beklentiyi karsilayan daha uygun maliyetlere

sahip bir cerrahi alet elde edilebilmektedir.
Bulusun bir diger amaci mevcutlarina gére ¢ok fazla olan kontrol parametrelerinin

azaltilarak daha dugsuk maliyete sahip kullanim yayginhg: yiksek olan bir cihaz elde

edilebilmesidir.

Bulusun bir diger amaci alternatif olarak elektrik motor yerine ameliyathane ortamindaki

mevcut pozitif basing veya vakum sisteminin enerji kaynagi olarak kullanilabilmesidir.

Bulus, mevcut durumlardan esinlenerek olusturulup yukarida belirtilen olumsuzluklan

¢Ozmeyi amaclamaktadir.

Bulusun Anlasiimasina Yardimci Olacak Sekiller

Yukarida anlatilan amagclari yerine getirmek (zere mekanik olarak c¢alismasini

saglayan portatif kesici ve emici cerrahi aleti agiklayan sekiller agagidaki gibidir.
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Sekil 1, Bulusa konu olan portatif kesici ve emici cerrahi aletin tercih edilen

yapilanmasinin gérinimaddar.

Sekil 2, Yelpaze dislisinin 6nden gérinimudur.

Parga Referanslarinin Agiklamasi

A Cerrahi alet
10. Dis Cidar
11. i¢ Cidar
12. Yikama Kanall
20. Silindir
21. Eksantrik Pim
22. Yelpaze Diglisi
22a. Pim Yuvasi
23. Ust Disli
24. Koparma Diglisi
25. Kontrol digmesi
30. Yeme Agzi
31. Cikis Agzi
40. Motor
50. Batarya
51. Sarj Girigi

Bulusun Detayl Agiklamasi

Bulug tipta yapilan ameliyatlarda istenmeyen dokunun ve c¢alismaya engel olan

kanamanin ortamdan uzaklastirimasinda kullanilacaktir.

Cerrahi Aletin (A) tercih edilen yapilanmasindaki unsurlarin islevleri ve detaylan

su sekildedir:
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e Aletteki(A) disli hareketini baslatan bir motor(40) ve motorun c¢alismasini
saglayan sarj girigi(51) Uzerinden sarj edilebilir bir batarya(50),

e Motora(40) bagh bir silindir(20) tUzerinde yer alan bir exantrik pimin(21) yelpaze
diglisi(22) merkezinde yer alan pim yuvasi(22a) icerisinde konumlandiriimasi
sonucunda eksantrik pim(21) yaptigi her doénme hareketi ile yelpaze
dislisinin(22) salinim yapmasini saglar.

e Yelpaze dislisi(22) Uzerinde yere alan st disli(23) bu salinim hareketini
koparma dislisine(24) aktararak yeme agzinin(30) makaslama yaparak dokuyu
koparmasini saglar.

o Makaslama hareketini koparma dislisi(24) Gst kisimda yer alan kontrol
dugmesi(25) ile saglar.

e Dig cidar(10) ve i¢ cidar(11) arasinda kalan kanal koparilan dokunun g¢ikis
agzina(31) aktarimini saglar.

e Cikis agzi(31) koparilan dokuyu vakum ile digariya atilmasini saglar.

e Yikama kanali(12) koparilan parga dokunun hareket ettigi kanallarin ttkkanma
yapmamasi igin mevcut bolgenin temizligini saglar. Cerrahi aletin(A) portatif
calismasini saglayan bir batarya(50) ve bataryanin(50) sarj edilmesini saglayan
bir sarj girisi(51) bulunmaktadir.

e Bataryadan(50) aldigi enerji ile ¢alisan bir motor(40) ve motordan(40) aldig:
donme hareketini eksantrik pime(21) aktaran bir silindir(20) sistemin hareketini

baslatir.

Dogru akimla cgalisan bir torklu mini motor(40) onlndeki bir silindirin(20) Gzerine
yerlestirilmis bir exsantrik pim(21) ve bu eksantrik pimin(21) énlnde yelpaze seklinde
ucu tirtikh bir yelpaze dislisi(22) bulunmaktadir. Bu eksantrik pim(21) yelpaze dislisi(22)
merkezinde yer alan bir pim yuvasina(22a) yerlestiriimis ve eksantrik pim déndikce
yelpaze diglisinin(22) de sada sola(osilasyon) hareket etmesini saglar. Saga ve sol
yone olan bu hareket Ust disli(23) ve koparma dislisinin(24) senkronize hareketini
saglar. Koparma dislisinin(24) osilasyon yapmasini sadlar. Bu osilasyon hareketi ile
yeme agzi(30) dis cidara(10) bagh olarak donen testere disleri sekline sahip yeme
agzinin(30) birbirlerini makaslama hareketi yapmasini saglar ve dokuyu koparir.
Vakum ile doku cekilir ve donmeyle kistirilarak kesilen parcayi ¢ikis agzindan(31)

emerek digariya atar, cerrahi ortamdan uzaklastirir.
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Bulus, cerrahi olarak alinmasi istenen dokulari ameliyat sahasindan keserek emerek
uzaklastirmak icin tasarlanmistir. Bu amagla disli mekanizmalar ile guglendirilmis
motor(40) ve onu besleyen sarj edilebilir batarya(50) ile saglanan donme hareketi bir
silindire(20) aktariimaktadir. Bu hareket silindir(20) Gzerinde silindir(20) eksenine dik
olacak sekilde konumlandirilan bir eksantrik pim(21) yardimi ile yelpaze disliye(22)
aktarilir. Eksantrik pim(21) yelpaze formunda tasarlanan yelpaze dislisine(22) bu
hareketi senkronize sekilde aktarmaktadir. Merkez digi yerlesimli olan eksantrik
pim(21) sayesinde yelpaze dislisi(22) sada ve sola salinimlar yapmaktadir. Yelpaze
dislisi(22) yaptig@1 her salinimi Uzerindeki digler ile baglantili olan Ust digliye(23) aktarir.
Yelpaze disli(22) Gizerinde bulunan kuvveti aktardigi Ust disli(23) sada ve sola hareket
ederek, mekanik olarak ig¢ cidar(11) ve dis cidar(10) arasinda ucu acik, testere disleri
gibi bir kesici 6zelligi olan yeme agzinin(30) koparma dislisi(24) sayesinde saga ve sola
iki veya (¢ tur ddnmesini sadlamaktadir. i¢ cidarin(11) disini saran bir dis cidar(10)
bulunmaktadir. Dis cidar(10) genig silindirik bir sekle sahip olup bir ucunda yeme
agzi(30) diger ug¢ kisminda ise cikis agzina(31) sahiptir. Yeme agzi(30) acikhgina
koparma diglisi(24) ve yelpaze diglisi(22) sayesinde istenilen ac¢i verilebilmektedir.
Yeme adzinin(30) bulundugu gévde sok-tak ile gerektiginde degistirilebilmektedir. ig
cidarin(11) ve dis cidarin(10) dénme hareketleri ile doku kesilmekte, kesilen doku ve
kan yeme agzindan(30) iceri girerek vakum ile ¢ikis agzindan(31) atilarak ortamdan
uzaklagtirimaktadir. i¢ cidar(11) ile dig cidar(10) arasinda yer alan boslugun
tikanmasini dnleyen bir yilkama kanali(12) bulunmaktadir. Bu ylkama kanalina(12) sivi
girisi yapilarak temizlik saglanmaktadir. Kullanilan koparma dislisi(24) Uzerinde
parmaklarin altinda yer alan kontrol digmesi(25) ile salinim hareketi baslatilir ve
durdurulur. Cerrahi aletin(A) altinda bulunan sarj girisi(51) ile sarj edilebilir veya

adaptor kablosu takil olarak ta galistirilabilmektedir.
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