435 OZET

KATETERLER iCiN ESNEK DOGRUSAL ELEMAN AKTARMA SiSTEMI

Bulus, lumenli medikal Grlnler igerisine esnek dogrusal elemanlarin aktarilmasini saglayan bir
aktarma sistemi (3) ile ilgilidir. Sistem; liumenli medikal Grln / kateter (1) igerisine aktarilacak
esnek dogrusal eleman (2), limen boyunca yonlendirme saglayan kilavuz kilif (4), kilavuz kilf (4)

440 ile iliskili olarak konumlandirilan esnek tasiyici eleman (5), esnek dogrusal elemanin (2)
kavranmasini ve serbest birakilmasini saglayan kavrama mekanizmasi (6) ve sisteme hareket
kazandiran en az bir tahrik elemani icermektedir. Bulus sayesinde esnek dogrusal eleman (2),
lUmen boyunca kontrollu sekilde kavranmakta, aktarilmakta ve hedef konumda serbest
birakilmaktadir. Boylece manuel aktarim islemlerinde karsilasilan burkulma, sikisma, yon

445 degistirme ve operator kaynakli degiskenlik problemleri azaltilarak islem tekrarlanabilirligi ve

Uretim standardizasyonu artirilmaktadir.
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iSTEMLER

1. Lumenli bir medikal trtin (1) icerisine esnek dogrusal elemanin (2) aktarilmasini saglayan bir
aktarma sistemi (3) olup, 6zelligi; Llumen igerisinde ilerleyebilecek sekilde yapilandirilmis en az
bir kilavuz kilif (4), s6z konusu kilavuz kilif (4) ile iligkili olarak konumlandirilmis en az bir esnek
tasiyici eleman (5), esnek dogrusal elemanin (2) kavranmasini ve serbest birakilmasini saglayan
en az bir kavrama mekanizmasi (6) ve sisteme hareket kazandiran en az bir tahrik elemani
icermesi ve esnek tasiyici eleman (5) ile kavrama mekanizmasinin (6), esnek dogrusal elemanin
(2) kontrollu olarak kavranmasini, LlUmen boyunca aktarilmasini ve hedef konumda serbest

birakilmasini saglayacak sekilde birlikte calisacak bigcimde yapilandirilmis olmasidir.

2. istem 1’e gore aktarma sistemi (3) olup, ézelligi; kilavuz kilifin (4), esnek tasiyici elemani (5)

lumen boyunca yonlendirecek tubuler bir yapi formunda olmasidir.

3. istem 1 veya 2’ye gore aktarma sistemi (3) olup, dzelligi; kilavuz kilifin (4), polimer esasli,
kompozit esasli, metal esasli ince tubuler yapidan veya benzeri esnek bir malzemeden Uretilmis

olmasidir.

4. Onceki istemlerden herhangi birine gére aktarma sistemi (3) olup, 6zelligi; kilavuz kilifin (4),
esnek taslyici elemanin (5) burkulmasini, eksenel sapmasini veya kontrolsuz deformasyonunu

Onleyecek sekilde esnek taslyici elemani (5) desteklemesi ve yonlendirmesidir.

5. Onceki istemlerden herhangi birine gére aktarma sistemi (3) olup, 6zelligi; esnek tasiyici

elemanin (5) tel formunda olmasidir.

6. istem 5’e gore aktarma sistemi (3) olup, dzelligi; esnek tasiyici elemanin (5), siiper elastik
Ozellik gosteren metal alasimdan, elastik metal malzemeden, polimer esasli malzemeden veya

kompozit yapidan uretilmis olmasidir.

7. Onceki istemlerden herhangi birine gére aktarma sistemi (3) olup, ézelligi; esnek tasiyici
elemanin (5), en az bir sabitleme elemani (18) vasitasiyla tasiyici govde / saseye (17) sabitlenmis

olmasidir.

8. Oncekiistemlerden herhangi birine gére aktarma sistemi (3) olup, 6zelligi; kilavuz kilif (4) ile
esnek taslyici eleman (5) arasinda olusturulan goreceli dogrusal hareket sonucunda kavrama
mekanizmasinin (6) agilmasi veya kapanmasidir.

9. Onceki istemlerden herhangi birine gére aktarma sistemi (3) olup, 6zelligi; kavrama
mekanizmasinin (6), pens, forseps, cene, mandren veya esnek dogrusal elemani (2) segici olarak

kavrayip serbest birakabilen esdeger bir mekanik kavrama yapisi icermesidir.

10. Onceki istemlerden herhangi birine gére aktarma sistemi (3) olup, ézelligi; kavrama
mekanizmasinin (6), esnek dogrusal elemani (2) aktarim islemi sirasinda kavrayacak ve hedef

konuma ulasildiginda kontrollli olarak serbest birakacak sekilde yapilandirilmig olmasidir.
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11. Onceki istemlerden herhangi birine gore aktarma sistemi (3) olup, 6zelligi; tahrik elemaninin,
tahrik motoru (11), dogrusal tahrik elemani (15), elektrik motoru, pndmatik akttatoér, hidrolik
aktuator, elektromekanik aktuator, lineer motor, servo mekanizma, solenoid veya benzeri

hareket olusturabilen bir tahrik sistemi olarak yapilandirilmis olmasidir.

12. Onceki istemlerden herhangi birine gore aktarma sistemi (3) olup, dzelligi; tahrik
elemanindan elde edilen hareketin kilavuz kilifa (4) en az bir hareket iletim elemani vasitasiyla

aktarilmasidir.

13. istem 12’ye gore aktarma sistemi (3) olup, dzelligi; hareket iletim elemaninin dénel hareket
iletim elemani (10), dogrusal hareket iletim elemani (16), makara, disli, kayis-kasnak, zincir,

vidali mil veya benzeri hareket aktarim mekanizmalarindan en az birini icermesidir.

14. istem 13’e gore aktarma sistemi (3) olup, 6zelligi; kilavuz kilifin (4), karsilikli konumlandiritmis
birinci aktarma makarasi (7) ve ikinci aktarma makarasi (8) arasinda ilerletilmesi ve s6z konusu

aktarma makaralarinin (7, 8) kilavuz kilifi (4) kavrayarak dogrusal yonde hareket ettirmesidir.

15. Onceki istemlerden herhangi birine gére aktarma sistemi (3) olup, 6zelligi; kilavuz kilifin (4)
hareketinin, tahrik motoru (11), tahrik mili (9) ve donel hareket iletim elemani (10) araciligiyla

birinci aktarma makarasi (7) ve ikinci aktarma makarasina (8) aktarilmasidir.

16. Onceki istemlerden herhangi birine gore aktarma sistemi (3) olup, 6zelligi; kavrama
mekanizmasinin (6) calismasinin, dogrusal tahrik elemani (15), kilavuz kilif (4) ve dogrusal

hareket iletim elemani (16) araciligiyla saglanmasidir.

17. Onceki istemlerden herhangi birine gore aktarma sistemi (3) olup, dzelligi; esnek tasiyici

elemanin (5) katlanma onleyici kilif (14) vasitasiyla desteklenmis olmasidir.

18. Onceki istemlerden herhangi birine gore aktarma sistemi (3) olup, dzelligi; esnek dogrusal
elemanin (2) sutur, iplik, monofilament, multifillament, tel veya benzeri dogrusal ve esnek

yapidaki bir eleman olmasidir.

19. Onceki istemlerden herhangi birine gére aktarma sistemi (3) olup, 6zelligi; limenli medikal
urdnun (1), drenaj kateteri, nefrostomi kateteri, pigtail kateteri, Ureteral kateter, kilif sistemi,

stent yerlestirme sistemi veya benzeri tubuler medikal Grtin olmasidir.

20. Oncekiistemlerden herhangi birine gore aktarma sistemi (3) olup, 6zelligi; aktarma
sisteminin (3), yari otomatik veya tam otomatik Gretim hattinda kullanilabilecek sekilde
yapilandirilmis olmasidir.

21. Lumenli bir medikal urtin (1) icerisine esnek dogrusal elemanin (2) aktarilmasina yonelik bir
yontem olup, 6zelligi; esnek dogrusal elemanin (2) kavrama mekanizmasi (6) ile kavranmasi,
kavranan esnek dogrusal elemanin (2) kilavuz kilif (4) vasitasiyla lumen boyunca aktarilmasi,

esnek dogrusal elemanin (2) hedef konuma ulasti§inda kavrama mekanizmasi (6) vasitasiyla
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serbest birakilmasi ve kilavuz kilifin (4) baslangi¢ konumuna geri dénduarulmesi islem adimlarini

icermesidir.

22. istem 21’e gore ydntem olup, 6zelligi; esnek dogrusal elemanin (2) kavranmasi veya serbest
birakilmasi adiminin, kilavuz kilif (4) ile esnek tasityici eleman (5) arasinda olusturulan goreceli
dogrusal hareket sonucunda kavrama mekanizmasinin (6) agilmasi veya kapanmasi ile
gerceklestirilmesidir.

23. istem 21 veya 22’ye gére yontem olup, 6zelligi; esnek dogrusal elemanin (2) limen boyunca
aktarilmasi sirasinda kilavuz kilifin (4), esnek tasiyici elemani (5) destekleyerek burkulma,

eksenel sapma veya kontrolsiz deformasyon olugsmasini 6nlemesidir.

24. istem 21 ila 23’ten herhangi birine gore yontem olup, 6zelligi; esnek dogrusal elemanin (2)
lumen boyunca aktarilmasinin, tahrik elemani tarafindan saglanan hareket ile
gerceklestirilmesidir.

25. istem 21 ila 24’ten herhangi birine gére ydntem olup, 6zelligi; esnek dogrusal elemanin (2)
kavranmasi, limen boyunca aktarilmasi, hedef konumda serbest birakilmasi ve kilavuz kilifin (4)
baslangi¢c konumuna geri donduridlmesi adimlarinin tekrarlanabilir bir Gretim ¢evrimi olarak

gerceklestirilmesidir.
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TARIFNAME

KATETERLER iGiN ESNEK DOGRUSAL ELEMAN AKTARMA SiSTEMI

Teknik Alan

Bulusg, medikal cihaz Uretim teknolojileri alant ile ilgili olup, daha 6zel olarak drenaj kateterleri,
nefrostomi kateterleri, pigtail kateterleri, Ureteral kateterler ve benzeri liumenli medikal kateterler
icerisine sutur, iplik veya benzeri esnek dogrusal elemanlarin aktarilmasini saglayan sistemlere
iliskindir.

Bulus 6zellikle, kateter Llumeni igerisinde kontrolll olarak ilerleyebilen bir kilavuz kilif ve bu
kilavuz kilif ile iliskili olarak konumlandirilan esnek taglyici eleman vasitasiyla esnek dogrusal
elemanin kontrolll olarak kavranmasini, kateter boyunca aktarilmasini ve kateter ¢ikis

noktasindan kontrolll sekilde serbest birakilmasini saglayan bir aktarma sistemi ile ilgilidir.

Bulus, medikal sarf malzemelerinin Uretim suUreglerinde kullanilan yari otomatik veya tam
otomatik montaj sistemlerinde uygulanabilecek olup, farkli gap, uzunluk ve geometriye sahip
kateterlerde esnek dogrusal eleman aktarim igleminin standartlastirilmasina, operator
bagimlliginin azaltilmasina ve islem tekrarlanabilirliginin artirilmasina yonelik bir sistem

sunmaktadir.

Teknigin Bilinen Durumu

Kateterler, vicut bosluklarindan sivi drenaiji, ilag uygulamasi, idrar drenaji ve benzeri tibbi
islemlerde yaygin olarak kullanilan medikal cihazlardir. Ozellikle nefrostomi kateterleri, pigtail
kateterleri ve benzeri drenaj kateterlerinde, kateterin hasta lzerinde sabitlenebilmesi,
gerektiginde kontrollu olarak geri cekilebilmesi veya belirli fonksiyonlarin yerine getirilebilmesi

amaciyla kateter limeni icerisinden esnek dogrusal elemanlarin aktarilmasi gerekmektedir.

Mevcut Uretim uygulamalarinda bu islem blyuk 6lglide operatdr tarafindan manuel olarak
gergeklestirilmektedir. Operator, esnek dogrusal elemani kateter limeninin giris agzindan igeriye
yonlendirmekte ve kateter boyunca ilerletmeye calismaktadir. Kateter uzunlugunun artmasi,
lUmen ¢apinin kigulmesi, kateter limeni igerisinde olusan surtiinme kuvvetleri ve esnek
dogrusal elemanin burkulma egilimi nedeniyle ilerletme islemi zorlasmakta, islem suresi

uzamakta ve operator tecribesine bagli degisken sonuclar ortaya gikmaktadir.

Bu yontem, 6zellikle uzun kateterlerde esnek dogrusal elemanin kateter igerisinde sikismasina,

yon degistirmesine veya ilerleyememesine neden olabilmektedir. Sonug olarak tretim verimliligi
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azalmakta, operator kaynakl kalite farklliklari olugsmakta ve Gretim prosesinin surekliligi ile

tekrarlanabilirligi olumsuz etkilenmektedir.

Teknigin bilinen durumunda, ¢esitli kilavuz sistemleri, tel yonlendirme aparatlari veya yardimci

aktarim mekanizmalari kullanilarak esnek dogrusal elemanin kateter igerisine yonlendirilmesine
yonelik gozumler onerilmis olmakla birlikte, bu ¢ozumler cogunlukla belirli kateter tiplerine 6zgu
olup, esnek dogrusal elemanin kateter lumeni boyunca kontrolli olarak kavranmasi, aktarilmasi
ve istenilen noktada serbest birakilmasini saglayan kompakt ve yuksek islem tekrarlanabilirligine

sahip bir sistem sunmamaktadir.

Bu nedenle, farkli uzunluk ve gaplara sahip kateterlerde kullanilabilen, operator bagimulgini
azaltan, esnek dogrusal elemani guvenilir sekilde kavrayarak kateter limeni boyunca kontrollu
bicimde aktaran ve uretim gevrim suresinin azaltilmasina katki saglayan yeni bir aktarma

sistemine ihtiya¢ duyulmaktadir.

Bulusun Amaci

Bu bulusun amaci, kateter Uretim sureglerinde kateter liUmeni icerisinden gecirilmesi gereken
esnek dogrusal elemanlarin kontroll, glvenilir ve tekrarlanabilir sekilde aktarilmasini saglayan

bir sistem gelistirmektir.

Bulusun bir diger amaci, kateter limeni boyunca kontrollt olarak hareket edebilen bir kilavuz
kilif ile esnek dogrusal elemanin kontrolli sekilde kavranmasini, kateter boyunca aktarilmasini

ve istenilen konumda serbest birakilmasini saglamaktir.

Bulusun bir diger amaci, farkli gap, uzunluk ve geometrilere sahip kateterlerde kullanilabilecek
sekilde uyarlanabilen bir sistem gelistirerek, mevcut ¢ozumlerin belirli kateter tipleri ile sinirli

kalmasindan kaynaklanan dezavantajlari gidermektir.

Bulusun bir diger amaci, esnek dogrusal elemanin kateter lUumeni icerisinde burkulmasi,
sikismasi, yon degistirmesi veya ilerleyememesi gibi problemlerin 6nline gegerek aktarim

isleminin guvenilirligini artirmaktir.

Bulusun bir diger amaci, esnek dogrusal elemanin kavranmasi, aktarilmasi ve serbest
birakilmasi islemlerini kontrollli bir mekanizma vasitasiyla gerceklestirerek operator bagimuligini

azaltmak ve uretim sureclerinde islem tekrarlanabilirligini artirmaktir.

Bulus ayrica, farkli tahrik sistemleri, farkli hareket iletim mekanizmalari, farkli kavrama
mekanizmalari ve farkli kilavuz kilif yapilari kullanilarak uygulanabilecek modadler bir sistem
altyapisi sunmayi ve gelecekte gelistirilebilecek otomatik veya yari otomatik Uretim sistemlerine

uyarlanabilecek bir yapi olusturmayi amacglamaktadir.
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Sekillerin Agiklanmasi

Sekil 1, bulusa ait aktarma sisteminin genel perspektif gorinusuni gostermektedir. Bu sekilde,
lumenli medikal trun / kateter (1), esnek dogrusal elemanin aktarilmasini saglayan aktarma
sistemi (3), lumen igerisinde ilerleyebilen kilavuz kilif (4) ve kavrama mekanizmasi (6) genel

sistem yapisi igerisinde gosterilmektedir.

Sekil 2, bulusa ait sistemin galisma prensibini gosteren ardigik gorunusleri gostermektedir. Bu
sekilde, esnek dogrusal eleman (2), kilavuz kilif (4) ve esnek tasiyici eleman (5) arasindaki
konumsal iliski ile esnek dogrusal elemanin (2) kontrollli aktarimina yonelik islem agamalari

gosterilmektedir.

Sekil 3, kilavuz kilifin (4) hareket ettirilmesini saglayan aktarma alt sistemine ait tercih edilen
uygulama ornegini gostermektedir. Bu sekilde birinci aktarma makarasi (7), ikinci aktarma
makarasi (8), tahrik mili (9), donel hareket iletim elemani (10), tahrik motoru (11), sabitleme saci

(12), makara yatak mili (13) ve kilavuz kilif (4) gosterilmektedir.

Sekil 4, esnek dogrusal elemanin kavranmasi ve serbest birakilmasi igin kullanilan kavrama alt
sistemine ait tercih edilen uygulama 6rnegini gostermektedir. Bu sekilde kilavuz kilif (4), esnek
tasiyici eleman (5), katlanma onleyici kilif (14), dogrusal tahrik elemani (15), dogrusal hareket

iletim elemani (16), tasiyici govde / sase (17) ve sabitleme elemani (18) gosterilmektedir.

Referans isaretleri Listesi

1: Lumenli medikal Grln / kateter
2 : Esnek dogrusal eleman

3 : Aktarma sistemi

4 : Kilavuz kilif

5: Esnek taslyici eleman

6 : Kavrama mekanizmasi

7 : Birinci aktarma makarasi

8 : ikinci aktarma makarasi

9 : Tahrik mili

10 : Donel hareket iletim elemani
11 : Tahrik motoru

12 : Sabitleme saci

13 : Makara yatak mili

14 : Katlanma onleyici kilif
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15 : Dogrusal tahrik elemani
16 : Dogrusal hareket iletim elemani
17 : Taslyici govde / sase

18 : Sabitleme elemani

Tanimlar
Bu tarifnamede gecen bazi teknik terimler asagidaki anlamlarda kullanilmaktadir:

Esnek dogrusal eleman (2): Limenli medikal tGrun / kateter (1) igcerisine aktarilmasi amaclanan
sutur, iplik, monofilament, multifilament, tel veya benzeri dogrusal ve esnek yapidaki elemanlari

ifade etmektedir.

Esnek tasiyici eleman (5): Kilavuz kilif (4) ile iliskili olarak konumlandirilan ve kavrama
mekanizmasinin (6) kontrollu sekilde gcalismasina katki saglayan esnek elemani ifade

etmektedir.

Kilavuz kilif (4): Esnek tasiyici elemanin (5) kateter limeni boyunca kontrollu sekilde
yonlendirilmesini, desteklenmesini ve dogrusal hareketinin korunmasini saglayan tlbuler yapiyi

ifade etmektedir.

Kavrama mekanizmasi (6): Esnek dogrusal elemanin (2) kontrollu sekilde kavranmasini ve

gerektiginde serbest birakilmasini saglayan mekanik sistemi ifade etmektedir.

Tahrik elemani: Sisteme veya ilgili hareketli elemana hareket kazandiran tahrik motoru (11),
dogrusal tahrik elemani (15), motor, aktuator veya benzeri gli¢ Uretici mekanizmalari ifade

etmektedir.

Hareket iletim elemani: Tahrik elemanindan elde edilen hareketi ilgili hareketli elemana ileten

mekanik duzenekleri ifade etmektedir.

Bu tanimlar, bulusun aciklanmasini kolaylastirmak amaciyla verilmis olup, istemlerde kullanilan

teknik terimlerin kapsamini sinirlandiracak sekilde yorumlanmamaudir.

Bulusun Ayrintili Agiklamasi
Sistemin Genel Yapisi
Bulusa ait aktarma sisteminin genel perspektif gorinusu Sekil 1'de gosterilmektedir.

Sekil 1'de goruldugu tzere bulus, liumenli medikal Grun / kateter (1) icerisine esnek dogrusal
elemanin (2) aktarilmasini saglayan bir aktarma sistemine (3) iliskindir. Aktarma sistemi (3);
lumen icerisinde ilerleyebilecek sekilde yapilandirilmis bir kilavuz kilif (4), kilavuz kilif (4) ile

iliskili olarak konumlandirilmis bir esnek tasiyici eleman (5), esnek dogrusal elemanin (2)
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kontrolli olarak kavranmasini ve serbest birakilmasini saglayan bir kavrama mekanizmasi (6) ve

sisteme hareket kazandiran en az bir tahrik elemani icermektedir.

Kilavuz kilif (4), lumenli medikal urlin / kateter (1) igerisinde kontrollu sekilde ilerleyebilecek
sekilde yapilandirilmigtir. Esnek tasiyici eleman (5), kilavuz kilif (4) ile iliskili olarak
konumlandirilmis olup, kavrama mekanizmasinin (6) kontrollu sekilde galismasina katki
saglayacak sekilde duzenlenmistir. Kavrama mekanizmasi (6), esnek dogrusal elemani (2) segici

olarak kavrayacak ve gerektiginde serbest birakacak sekilde yapilandiritmistir.

Aktarma sistemi (3), kilavuz kilif (4), esnek tasiyici eleman (5) ve kavrama mekanizmasinin (6)
birlikte calismasi sayesinde esnek dogrusal elemanin (2) limen boyunca kontrollu sekilde
aktarilmasini saglamaktadir. Boylece esnek dogrusal eleman (2), limenli medikal Griin / kateter
(1) icerisinde hedef konuma kadar ydnlendirilebilmekte ve hedef konumda kontrollu sekilde

serbest birakilabilmektedir.

Bulusta kullanilan kilavuz kilif (4), esnek tasiyici eleman (5), kavrama mekanizmasi (6), tahrik
elemanlari ve hareket iletim mekanizmalari, tercih edilen uygulama 6rneginde belirli yapisal
ozelliklerle agiklanmis olmakla birlikte, ayni teknik islevi yerine getirebilecek farkli yapi,
malzeme, tahrik sistemi ve hareket iletim mekanizmalari kullanilarak da gerceklestirilebilir. Bu
nedenle tarifnamede agiklanan uygulama ornekleri bulusun kapsamini sinirlandiracak sekilde

degerlendirilmemelidir.

Aktarma Alt Sistemi

Aktarma alt sisteminin tercih edilen bir uygulama 6rnegine ait perspektif gorlinasu Sekil 3'te

gosterilmektedir.

Sekil 3'te goruldugu uzere aktarma alt sistemi; kilavuz kilifa (4) dogrusal hareket kazandirilmasini
saglayan birinci aktarma makarasi (7), ikinci aktarma makarasi (8), tahrik mili (9), donel hareket
iletim elemani (10), tahrik motoru (11), sabitleme saci (12), makara yatak mili (13) ve bu

bilesenlerle birlikte ¢calisan kilavuz kilifi (4) icermektedir.

Tercih edilen uygulama 6rneginde tahrik motoru (11) tarafindan Uretilen donel hareket, tahrik
mili (9) ve donel hareket iletim elemani (10) araciligiyla birinci aktarma makarasi (7) ve ikinci
aktarma makarasina (8) iletilmektedir. Birinci aktarma makarasi (7) ve ikinci aktarma
makarasinin (8) donmesiyle birlikte kilavuz kilif (4), kontrollt olarak ileri veya geri yonde dogrusal

hareket ettirilmektedir.

Birinci aktarma makarasi (7) ve ikinci aktarma makarasi (8), kilavuz kilifi (4) yeterli kavrama

kuvveti ile sikistiracak sekilde karsilikl konumlandirnitmistir. Bu yapi sayesinde kilavuz kilifin (4)
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kaymadan, eksenel dogrultusunu koruyarak ve konum dogrulugunu muhafaza ederek ilerlemesi

saglanmaktadir.

Kilavuz kilif (4), esnek tasiyici elemanin (5) lumen boyunca kontrolli sekilde yonlendirilmesini,
desteklenmesini ve eksenel dogrultusunun korunmasini saglamaktadir. Boylece esnek tasiyici
elemanin (5) burkulmasi, eksenel sapmasi veya hareket dogrulugunu olumsuz etkileyebilecek

kontrolsuz deformasyonlarin olusmasi dnlenmektedir.

Tercih edilen uygulama drneginde kilavuz kilif (4), esnek yapida bir polimer tlp olarak
gerceklestirilmistir. Bununla birlikte kilavuz kilif (4), ayni teknik islevi yerine getirebilecek farkl
polimer malzemelerden, kompozit yapilardan, metal esasli ince tubdler yapilardan veya benzeri

tubuler yapilardan da uretilebilir.

Benzer sekilde donel hareket iletim elemani (10), tercih edilen uygulama 6rneginde disli
mekanizmasi olarak agiklanmis olmakla birlikte; kayis-kasnak mekanizmasi, zincir
mekanizmasi, vidali mil mekanizmasi veya benzeri hareket aktarim sistemleri kullanilarak da

gerceklestirilebilir.

Kavrama Alt Sistemi

Kavrama alt sisteminin tercih edilen bir uygulama 6rnegine ait kesit gérunusu Sekil 4'te

gosterilmektedir.

Sekil 4'te goruldugu tzere kavrama alt sistemi; esnek tasiyici eleman (5), kilavuz kilif (4),
katlanma onleyici kilif (14), dogrusal tahrik elemani (15), dogrusal hareket iletim elemani (16),
taslyici govde / sase (17) ve sabitleme elemanini (18) icermekte olup, s6z konusu duzen kavrama

mekanizmasinin (6) kontrolli sekilde calistirilmasina yonelik olarak yapilandirilmistir.

Tercih edilen uygulama 6rneginde esnek tasiyici eleman (5), sabitleme elemani (18) vasitasiyla
tasiyici govde / saseye (17) sabitlenmistir. Dogrusal tahrik elemaninin (15) calistirilmasiyla
dogrusal hareket iletim elemani (16) araciligiyla kilavuz kilif (4) dogrusal yonde hareket

ettirilmektedir.

Esnek tasiyici elemanin (5) sabit konumunu korumasi nedeniyle, kilavuz kilif (4) ile esnek tasiyici
eleman (5) arasinda goreceli dogrusal hareket olusmaktadir. Olusan bu goreceli dogrusal
hareket sonucunda kavrama mekanizmasi (6) kontrollu olarak agilmakta veya kapanmakta,
boylece esnek dogrusal elemanin (2) guvenilir bicimde kavranmasi veya serbest birakilmasi

saglanmaktadir.

Katlanma onleyici kilif (14), esnek tasiyici elemanin (5) burkulmasini, katlanmasini veya eksenel

dogrultusunu kaybetmesini dnleyecek sekilde yapilandiritmistir. Kilavuz kilif (4), dogrusal tahrik



200

205

210

215

220

225

230

elemanindan (15) elde edilen hareketin kavrama mekanizmasinin (6) agilmasi veya kapanmasi

icin ilgili hareketli yapiya aktarilmasina katki saglamaktadir.

Kilavuz kilif (4) ve katlanma 6nleyici kilif (14), esnek tasiyici elemanin (5) eksenel dogrultusunu
koruyacak sekilde birlikte calismaktadir. Bu sayede gdéreceli hareket sirasinda burkulma, eksenel
sapma veya kontrolstiz deformasyon olugmasi 6nlenmekte ve kavrama mekanizmasinin (6) her

calisma gevriminde benzer hareket karakteristigi gostermesi saglanmaktadir.

Tercih edilen uygulama orneginde dogrusal tahrik elemani (15), pnodmatik bir piston olarak
gerceklestirilmistir. Bununla birlikte dogrusal tahrik elemani (15); elektromekanik akttator, lineer
motor, servo mekanizma, solenoid veya dogrusal hareket olusturabilen benzeri farkli tahrik

sistemleri kullanilarak da gergeklestirilebilir.

Benzer sekilde esnek tasiyici eleman (5), tercih edilen uygulama o6rneginde super elastik 6zellik
gosteren bir tel olarak gerceklestirilmistir. Bununla birlikte esnek tasiyici eleman (5), ayni teknik
islevi yerine getirebilecek farkli elastik metal alasimlarindan, polimer esasli malzemelerden,

kompozit yapilardan veya benzeri esnek hareket iletim elemanlarindan da uretilebilir.

Sistemin Calisma Prensibi
Sistemin calisma prensibini gosteren ardisik gorinusler Sekil 2'de gosterilmektedir.

Calisma isleminin baslangicinda kilavuz kilif (4), lumenli medikal Grlin / kateter (1) girisine
hizalanmig baslangi¢ konumunda bulunmaktadir. Bu asamada kavrama mekanizmasi (6) agik

konumda olup, esnek dogrusal elemanin (2) kavranmasina hazir durumdadir.

ilk asamada dogrusal tahrik elemani (15) galistirilarak kilavuz kilif (4) hareket ettirilmekte ve
kilavuz kilif (4) ile sabit konumdaki esnek taslyici eleman (5) arasinda goreceli dogrusal hareket
olusturulmaktadir. Olusan goreceli dogrusal hareket sonucunda kavrama mekanizmasi (6)

kapanarak esnek dogrusal eleman (2) kontrollii sekilde kavranmaktadir.

Kavrama isleminin tamamlanmasinin ardindan tahrik elemani calistirilarak kilavuz kilif (4),
lumenli medikal trun / kateter (1) limeni boyunca dogrusal olarak ilerletilmektedir. Bu hareket
sirasinda kavrama mekanizmasi (6) tarafindan kavranmis olan esnek dogrusal eleman (2) da

limen icerisinde kontrollu sekilde aktarilmaktadir.

Esnek dogrusal elemanin (2) lumenli medikal tirun / kateter (1) ¢ikis ucuna veya hedef konuma
ulasmasinin ardindan dogrusal tahrik elemani (15) yeniden calistirilarak kilavuz kilif (4) ile esnek
tasiyici eleman (5) arasinda ters yonde goreceli dogrusal hareket olusturulmaktadir. Bu goreceli
dogrusal hareket sonucunda kavrama mekanizmasi (6) acilmakta ve esnek dogrusal eleman (2)

kontrollu sekilde serbest birakilmaktadir.



Ardindan kilavuz kilif (4) baslangi¢c konumuna geri ¢cekilerek aktarma sistemi (3) yeni bir aktarim

islemini gergeklestirmeye hazir baslangic durumuna getirilmektedir.

235 Bu calisma prensibi sayesinde esnek dogrusal eleman (2), limenli medikal trilin / kateter (1)
lumeni boyunca operatdér mudahalesine ihtiya¢ duyulmaksizin kontrollu ve guvenilir sekilde
aktarilabilmektedir. Aktarim islemi boyunca dogrusal hareket hassasiyeti korunmakta ve her
calisma gevriminde ayni islem sirasi tekrarlanarak yuksek islem tekrarlanabilirligi

saglanmaktadir.

240 Bulus, yukarida agiklanan tercih edilen uygulama 6rnegi ile sinirli olmayip; kilavuz kilifin (4),
esnek taslyici elemanin (5), kavrama mekanizmasinin (6), tahrik elemanlarinin, hareket iletim
elemanlarinin ve kontrol ydnteminin, bulusun temel gcalisma prensibi korunmak kaydiyla farkli

teknik uygulamalar kullanilarak gergeklestirilmesi mimkdndur.

245 Bulusun Sagladigi Teknik Etkiler

Bulus kapsaminda gelistirilen aktarma sistemi (3) sayesinde esnek dogrusal elemanin (2) kateter
limeni boyunca aktarilmasi islemi sirasinda operatér miidahalesine olan bagimlilik 6nemli

olcude azaltilmaktadir.

Kilavuz kilifin (4) kontrolli dogrusal hareketi ile kavrama mekanizmasinin (6) koordineli calismasi
250 sayesinde, esnek dogrusal elemanin (2) kateter igcerisinde burkulmasi, yon degistirmesi veya
sikismasi 6nlenerek aktarim isleminin gavenilirligi artirllmaktadir.
Kavrama mekanizmasinin (6) kontrolli olarak agilip kapanabilmesi sayesinde esnek dogrusal
eleman (2), istenilen konumda guvenilir bicimde kavranabilmekte ve hedef konuma ulasildiginda
kontrolll sekilde serbest birakilabilmektedir.
255 Bulus, moduler yapisi sayesinde farkli uzunluk, cap ve geometriye sahip kateterlerde
uygulanabilmekte olup, farkli Uretim ihtiyaglarina kolaylikla uyarlanabilmektedir.
Sistemin tekrarlanabilir hareket karakteristigi sayesinde her Gretim ¢evriminde benzer sonuglar
elde edilerek Urun kalitesinde standardizasyon saglanmakta, uretim suresi kisalmakta ve

operator kaynakli kalite degiskenlikleri azaltilmaktadir.

260 Bulus ayrica, manuel uygulamalarda karsilasilan islem farkliliklarini azaltarak Gretim prosesinin

daha kararli, guvenilir ve tekrarlanabilir sekilde gerceklestirilmesine katki saglamaktadir.

Bulusun Sagladigi Teknik Problemlerin G6ziimu

Mevcut Uretim yontemlerinde esnek dogrusal elemanin kateter lUmeni icerisine manuel olarak

265 yerlestirilmesi; kateter uzunluguna, lUmen ¢apina ve operator tecriibesine bagli olarak degisken



sonuclar dogurmakta, islem sliresinin uzamasina, Uretim kalitesinin ise operatére bagimli hale

gelmesine neden olmaktadir.

Bulus kapsaminda gelistirilen sistem, bu problemlerin giderilmesi amaciyla kateter lUmeni
boyunca kontrollu olarak hareket edebilen bir kilavuz kilif ile, esnek dogrusal elemani segici

270 olarak kavrayip serbest birakabilen bir kavrama mekanizmasini birlikte kullanmaktadir.

Kilavuz kilifin kontrollu dogrusal hareketi sayesinde, i¢cerisinde konumlandirilan esnek tasiyici
eleman kateter lumeni boyunca guvenilir sekilde ydnlendirilmekte ve kavrama mekanizmasinin
kontrollu olarak calismasi saglanmaktadir. Boylece esnek dogrusal eleman istenilen konuma

guvenilir sekilde aktarilmaktadir.

275 Kilavuz kilifin kontrollu hareketi ile kavrama mekanizmasinin koordineli galismasi sonucunda,
esnek dogrusal elemanin kateter icerisinde burkulmasi, yon degistirmesi, sikismasi veya
ilerleyememesi gibi manuel uygulamalarda karsilasilan problemler 6nemli 6lcude

azaltilmaktadir.

Bulus ayrica modiler yapisi sayesinde farkli cap, uzunluk ve geometriye sahip kateterlere
280  uyarlanabilmekte olup, farkli tahrik sistemleri ve farkli kavrama mekanizmalari ile

uygulanabilecek moduler bir sistem altyapisi sunmaktadir.

Bu sayede bulus; Uretim suresinin azaltilmasi, islem tekrarlanabilirliginin artirilmasi, operator
kaynakli degiskenliklerin azaltilmasi ve Uretim standardizasyonunun saglanmasi yonunde teknik
katkilar saglamaktadir. Ayrica sistem, esnek dogrusal elemanin kateter limeni boyunca guvenilir

285 ve tekrarlanabilir sekilde aktarilmasini saglayarak Uretim prosesinin kararliligini artirmaktadir.

Alternatif Uygulamalar

Bulusun tercih edilen uygulama 6rneginde kilavuz kilif (4), esnek polimer esasli bir tlp olarak
gerceklestirilmigtir. Bununla birlikte kilavuz kilif (4), ayni teknik islevi yerine getirebilecek farkli
290 polimer malzemelerden, kompozit yapilardan, metal esasli ince tubller yapilardan veya benzeri

tubuler yapilardan da Uretilebilir.

Esnek tasiyici eleman (5), tercih edilen uygulama 6rneginde super elastik 6zellik gosteren bir tel
olarak gerceklestirilmistir. Bununla birlikte esnek taslyici eleman (5), farkli metal alasimlarindan,
polimer esasli malzemelerden, kompozit yapilardan veya benzeri esnek hareket iletim

295 elemanlarindan da Uretilebilir.

Tahrik elemani, tercih edilen uygulama 6rneginde tahrik motoru (11) veya dogrusal tahrik
elemani (15) ile gergeklestirilmis olmakla birlikte; pnomatik, hidrolik, elektromekanik, lineer
aktUator, servo motor, solenoid veya benzeri hareket olusturabilen farkli tahrik sistemleri

kullanilarak da gerceklestirilebilir.
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Kavrama mekanizmasi (6); farkli elastik elemanlar, yay mekanizmalari, gcok parcali kavrama
sistemleri, pens mekanizmalari, forseps yapilari, gene yapilari veya fonksiyon bakimindan

esdeger farkli mekanik duzenekler kullanilarak olusturulabilir.

Bulus, yalnizca drenaj kateterlerinde degil; farkli gap, uzunluk ve geometriye sahip limenli
medikal Grun / kateterlerde (1), kilif (sheath) sistemlerinde, stent yerlestirme sistemlerinde ve

benzeri tibuler medikal Grtinlerde de uygulanabilir.

Bulusun agiklanan uygulama drnekleri, bulusun yalnizca tercih edilen uygulamalarini
olusturmakta olup; istemlerde tanimlanan koruma kapsami igerisinde kalmak kaydiyla
yapilabilecek tim esdeger degisiklikler, uyarlamalar ve teknik varyasyonlar bu bulusun kapsami

icerisinde degerlendirilmelidir.

Sistem Mimarisi

Bulus kapsaminda gelistirilen aktarma sistemi (3), esnek dogrusal elemanin (2) Llumenli medikal
uruin / kateter (1) lumeni boyunca kontrollu sekilde aktarilmasini saglamak amaciyla birbirleri ile
fonksiyonel olarak etkilesim igerisinde galisan, Sekil 3'te gosterilen aktarma alt sistemi ve Sekil

4'te gosterilen kavrama alt sistemi dlizenlemelerini igermektedir.

Sekil 3'te gosterilen aktarma alt sistemi, kilavuz kilifin (4) liumenli medikal tGrun / kateter (1)
lumeni boyunca kontrollu olarak ileri ve geri ydnde hareket ettirilmesini saglayacak sekilde
yapilandiritmistir. Sekil 4'te gosterilen kavrama alt sistemi ise kilavuz kilif (4) ile esnek tasiyici
eleman (5) arasindaki goreceli hareket dogrultusunda ¢alisarak, kavrama mekanizmasinin (6)
esnek dogrusal elemani (2) segici olarak kavramasini ve gerektiginde serbest birakmasini

saglamaktadir.

Sekil 3'te gosterilen aktarma alt sistemi ile Sekil 4'te gosterilen kavrama alt sistemi, 6nceden
belirlenmis hareket sirasi icerisinde koordineli olarak calisacak sekilde yapilandiritmis olup,
esnek dogrusal elemanin (2) liumenli medikal truin / kateter (1) boyunca guvenilir, kontrollu ve

tekrarlanabilir sekilde aktarilmasini saglamaktadir.

Bu fonksiyonel mimari sayesinde aktarma sistemi (3); farkli tahrik elemanlari, farkli hareket
iletim mekanizmalari, farkli kavrama mekanizmalari (6) ve farkli kilavuz kilif (4) yapilari

kullanilarak gergeklestirilebilmekte olup, bulusun temel calisma prensibi korunmaktadir.
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