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La presente invencidn se refiere a un conjunto de
accesorios universales para dispositivos de
seguimiento de instrumentos compuesto por un
soporte para la fijacién de dispositivos de seguimiento
o tracking en instrumentos, y mas particularmente en
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DESCRIPCION
Conjunto de accesorios universales para dispositivos de seguimiento de instrumentos.

La presente invencion se refiere a un conjunto de accesorios universales compuesto por un soporte
para la fijacién de dispositivos de seguimiento o tracking en instrumentos, y mas particularmente en
instrumental quirargico, y dos plataformas para la calibracién y la fijacién de dicho dispositivo de
seguimiento adaptadas a los sistemas de formacién y entrenamiento (simuladores) y a entornos de
trabajo (mobiliario).

ESTADO DE LA TECNICA

La cirugia de minima invasion (CMI) es una técnica ampliamente utilizada en multitud de
procedimientos quirdrgicos debido a sus ventajas frente a la cirugia abierta tradicional, tanto para el
paciente (menor trauma tisular, menor morbilidad, menor estancia hospitalaria y una recuperacién
mas rapida, entre otras), como para el sistema sanitario (ya que optimiza el uso de los recursos
existentes). En concreto, la laparoscopia se ha convertido en gold standard en muchos procedimientos
quirurgicos durante los ualtimos afios. Sin embargo, los cirujanos necesitan un entrenamiento
especializado, con una curva de aprendizaje lenta, debido a la gran complejidad de la laparoscopia y en
el que el método halstediano consistente en “see one, do one, teach one” debe estar acompafado de
la adquisicidn de una serie de nuevas habilidades propias de estas técnicas quirtrgicas de CMI. En este
proceso de aprendizaje se estan incluyendo avances tecnoldgicos que ayuden a mejorar la formacion
de los cirujanos de CMI.

Los dispositivos mds utilizados para desarrollar las destrezas quirdrgicas son los llamados simuladores
quirurgicos. Estos generalmente se clasifican en tres grupos: simuladores fisicos o box-trainers,
simuladores de realidad virtual y simuladores hibridos. La efectividad del entrenamiento en estos
dispositivos esta ampliamente demostrada en una gran variedad de estudios cientificos.

Actualmente se estan llevando a cabo grandes esfuerzos para conseguir sistemas y dispositivos que
permitan la evaluacion objetiva y automatica de las destrezas y conocimientos de los cirujanos. Entre
este tipo de trabajos cabe destacar los OSCE (Objective Structured Clinical Examination) y OSATS
(Objective Structured Assessment of Technical Skills); el ICSAD (Imperial Collegue Surgical Assessment
Device) o el FLS (Fundamentals of Laparoscopic Skills) que se basa en las métricas definidas en el
McGill Inanimate System for Training and Evaluation of Laparoscopic Skills (MISTELS).

Estos sistemas habitualmente incluyen técnicas de seguimiento de objetos y procesado de imagenes y
video. Los sistemas de seguimiento proporcionan informacién de la trayectoria de un elemento y
suelen clasificarse de acuerdo a la tecnologia que utilicen: Opticos, mecdanicos, magnéticos y de
procesamiento de imagen. Los dispositivos hapticos, ademas permiten retroalimentar el sentido del
tacto y por tanto se suelen emplear en simuladores hibridos y virtuales.

Las técnicas de tracking se utilizan actualmente de forma frecuente en el dmbito quirdrgico, pero no se
han aplicado de forma eficiente en el periodo de formacién de cirujanos, ni para proporcionar al
alumno un entrenamiento mas adaptado a sus necesidades, ni proporcionando a los profesores una
herramienta que permita llevar a cabo una evaluacién objetiva de las destrezas de los alumnos.

Los dispositivos de seguimiento son también llamados dispositivos de 6 grados de libertad. Obtienen
una posicion, midiéndola en coordenadas (x, y, z) y el grado de giro en cada uno de los ejes
denominados: yaw, pitch y roll respectivamente de acuerdo a un punto de referencia. En términos de
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hardware, se requiere una fuente o emisor que genere las sefiales, un sensor que reciba las sefiales y
un componente de control que procese las sefiales y pueda comunicarse con el ordenador.

Segun los medios que se apliquen para determinar por triangulacion la posicion del elemento objeto
del estudio, pueden diferenciarse los siguientes: dpticos o infrarrojos, acusticos, electromagnéticos y
mecanicos.

Dependiendo de la tecnologia, serd el sensor o el emisor el que esté unido al elemento del que se
quiere conocer la posicién mientras el otro permanece estatico, sirviendo como punto de referencia.
En ambos casos, la unién de cualquiera de los dos componentes al elemento objeto del estudio de
posicionamiento deberad ser rigida con el fin de evitar errores en las medidas. Esta union rigida debera
tener caracter universal para los distintos modelos de sensores y emisores. Y por su caracter universal,
se deben tener en cuenta las caracteristicas de los multiples instrumentos quirirgicos de CMI (pinzas
de presion, agarre, tijeras, pinzas de coagulacion, instrumentos de separacién, puncién) con los que se
trabaja en quiréfano puesto que existen diferentes didmetros de trabajo destacando 10 mm, 5 mmy
2.8 mm.

De igual forma y profundizando en los dispositivos electromagnéticos, que estan provistos del
cableado necesario para la transmision de la informacidn, se debera tener en cuenta este factor en el
disefio del soporte del sensor y/o emisor. El cableado interferird en mayor o menor medida en la
actividad del cirujano, por lo que el soporte deberd estar provisto de los medios adecuados para que
dicho cableado sea aislado en la medida de lo posible y no influya en la manipulacién del instrumental
quirurgico.

Existen desarrollos de algunos sistemas de fijacién y calibracién de tracking en instrumental quirdrgico
de CMI. Ejemplo de ello es la patente niumero US 7.043.961 que protege una herramienta de
calibracién y un sistema de fijacién de tracking. Se trata de un sistema de tracking 6ptico compuesto
por dos cdmaras infrarrojas, una plataforma de calibracion y un soporte de tracking para instrumental
quirargico. Tanto la plataforma de calibracion como el soporte estan provistos de las correspondientes
esferas que ejercen la funcion de marcadores dpticos. La calibracién se efectia en base a las
posiciones relativas entre las esferas de la plataforma y del soporte. En resumen, se trata de un
sistema de uso exclusivo con tracking dptico.

La patente nimero US 7.153.308 protege un accesorio universal para la fijacion de dispositivos de
seguimiento a instrumentos quirurgicos. Dicho accesorio comprende dos aros acoplables en distintas
porciones de un instrumento quirdrgico de seccién circular y de dimensiones variables
longitudinalmente. Estos aros fijan el dispositivo de seguimiento al mango del instrumento, de forma
que ambos quedan alineados axialmente en distintos planos horizontales. Esta invencién tiene
aplicacidn Unicamente en instrumentos quirtrgicos provistos de mangos de seccién circular, constante
o variable, por lo que dicho accesorio no puede ser fijado en aguellos instrumentos con mangos de
seccion distinta a la circular.

El objetivo de universalidad del soporte no queda resuelto en la patente nimero EP 1.609.431 que
protege un kit o conjunto formado por un elemento de operacién y un dispositivo héptico para su uso
en un sistema de simulacién quirurgica, el cual comprende un mango, un instrumento, al menos un
sensor de seguimiento de movimiento, un transmisor de sefiales a dicho sensor y un adaptador
conectado al mango y al instrumento en el que se instala el mencionado sensor. Este conjunto tiene la
desventaja de tener unas caracteristicas muy concretas sin ser atil para la mayoria del instrumental
disponible en el mercado.
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La presente invencidn establece un modo de adaptacién de soportes de sensores de dispositivos de
seguimiento en instrumentos y herramientas con un alto grado de universalidad. lgualmente esta
universalidad se hace extensible a los mecanismos de calibracién, concretamente a dos plataformas
adaptadas a los distintos sistemas usados con mas frecuencia en el ambito quirdrgico como son los
simuladores de entrenamiento y el mobiliario de quiréfano u otras salas de intervenciones.

DESCRIPCION DE LA INVENCION

La presente invencidén proporciona un conjunto de accesorios universales para sistemas de
seguimiento o tracking. El conjunto estd compuesto por un soporte de dispositivos de seguimiento
compatible con instrumentos, y mas particularmente con instrumental quirdrgico de minima invasién
(cirugia laparoscépica, cirugia laparoscépica por puerto Unico (LESS), cirugia a través de orificios
naturales (NOTES) y cirugia endoscépica) y dos plataformas para la calibracién y la fijacion del
dispositivo de seguimiento y adaptadas a los sistemas de formacién y entrenamiento (simuladores) y
al entorno de intervenciones quirargicas (mobiliario).

El conjunto de accesorios es apto para trabajar tanto con instrumental inventariable como desechable.
Es posible emplear elementos tubulares o vastagos de diversas longitudes y didmetros convencionales
de 2.8 mm, 5 mm, 10 mm u otros didmetros si fuese necesario.

Este conjunto de accesorios cumple las caracteristicas generales que se le exigen a los accesorios de
instrumental de cirugia de minima invasién, siendo ligeros, faciles de instalar y adaptables a distintos
didmetros del elemento tubular o véastago. Ademas cumple los requisitos de interaccién con
dispositivos de seguimiento electromagnético, al estar realizado en materiales no metalicos que
interfieran en las sefiales magnéticas del conjunto sensor/emisor.

De acuerdo con un aspecto de la invencién, los medios provistos para el acoplamiento axial del
accesorio universal para la fijacién de dispositivos de seguimiento comprenden elementos modulares
que consisten en la divisién del cuerpo del accesorio en subcuerpos acoplables entre si.

En una realizacion, la unién de los subcuerpos es rigida formando un Gnico cuerpo. Esta unién de los
subcuerpos provee los didmetros convencionales de elementos tubulares de instrumentos,
seleccionando en cada instante el que se requiera para la accién a realizar.

En una realizacidn, el cuerpo del soporte comprende medios para la fijacion del elemento tubular o
vastago del instrumento con el fin de evitar desplazamientos axiales y giros entre ambos elementos.
Estos medios pueden consistir en la presién parcial o completa del elemento tubular sobre las paredes
del orificio pasante definido por los subcuerpos del soporte.

En una realizacion, el cuerpo del soporte comprende medios para la fijacion del dispositivo de
seguimiento. Estos medios pueden ser roscados y situados en el extremo distal del soporte.

En una realizacién, el cuerpo del soporte comprende medios para la sujecion o fijacion del cable del
dispositivo de seguimiento. El cable es fijado mediante su apriete en la guia provista para tal fin.

En una realizacién, el cuerpo del soporte comprende medios de enrollamiento del cable del dispositivo
de seguimiento. El cable es enrollado por gravedad en la porcién proximal del soporte de proporciones
cilindricas y ranurada adecuadamente para facilitar dicha accién.
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Por otro lado, las plataformas para la calibracién y la fijacién del dispositivo de seguimiento se
caracterizan por ser adaptables a simuladores de formacién en técnicas endoquirdrgicas y a elementos
convencionales de quiréfanos tales como mesas de intervenciones.

En una realizacion, la plataforma de calibracién para simuladores de entrenamiento en técnicas
endoquirtrgicas comprende medios para la adaptabilidad del espacio de trabajo a las dimensiones del
simulador.

En una realizacion, los medios ajustables a las dimensiones del simulador de trabajo estan provistos de
sistemas que evitan el retroceso del sistema y la consiguiente pérdida de las dimensiones
especificadas.

En una realizacién, la plataforma de calibracién para entornos de trabajo, concretamente para
entornos quirargicos (mesas de operaciones u otro mobiliario), comprende los medios necesarios para
ser fijada rapida y eficazmente a cualquier elemento

En una realizacidn, la plataforma esta provista también de los medios necesarios para la fijacion del
dispositivo de seguimiento y para la calibracion simultanea de distintos instrumentos.

DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

Estas y otras caracteristicas asi como ventajas de la invencién, se pondran mas claramente de
manifiesto a partir de la descripcién detallada de una forma preferida de realizacién que sigue, dada
unicamente a titulo de ejemplo ilustrativo y no limitativo, con referencia a las figuras que se
acompaian.

La Figura 1 muestra un ejemplo de realizaciéon del accesorio objeto de esta invencidon seguin una
perspectiva desde el extremo superior proximal.

La Figura 2 muestra el mismo ejemplo de realizacién del conjunto formado por el accesorio y el sensor
del sistema de seguimiento electromagnético segtin una perspectiva desde el extremo superior
proximal.

La Figura 3 muestra el mismo ejemplo de realizacién del accesorio segun una perspectiva desde el
extremo inferior distal.

La Figura 4 muestra el mismo ejemplo de realizacion del conjunto formado por el accesorio y el sensor
del sistema de seguimiento electromagnético segin una perspectiva desde el extremo inferior distal.

La Figura 5 muestra el mismo ejemplo de realizacién del accesorio seglin una perspectiva desde el
extremo superior distal explosionada visualizandose el accesorio o soporte y los medios de fijacion del
dispositivo de seguimiento y del elemento tubular.

La Figura 6 muestra el mismo ejemplo de realizacion del accesorio segtin un alzado desde el extremo
distal en situacién para trabajar con un didametro de elemento tubular de 2.8 mm.

La Figura 7 muestra el mismo ejemplo de realizacién del accesorio segun un alzado desde el extremo
distal en situacién para trabajar con un didmetro de elemento tubular de 5 mm.

La Figura 8 muestra el mismo ejemplo de realizacion del accesorio segiin un alzado desde el extremo
distal en situacidn para trabajar con un diametro de elemento tubular de 10 mm.
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La Figura 9 muestra el mismo ejemplo de realizacién del accesorio instalado en un instrumento
quirtrgico de cirugia minimamente invasiva segin una vista lateral seccionada de dicho accesorio.

La Figura 10 muestra un ejemplo de realizacién de la plataforma de calibracién para simuladores de
entrenamiento segun una perspectiva desde el extremo superior proximal.

La Figura 11 muestra el mismo ejemplo de realizacién de la plataforma en la que se encuentra
instalado un simulador fisico y un emisor del dispositivo de seguimiento, segin una perspectiva desde

el extremo superior distal.

La Figura 12 muestra un ejemplo de realizacién del montaje del conjunto soporte/sensor/instrumental
en el conjunto plataforma/emisor/simulador, y la conexién del sistema al equipo informatico
pertinente segun una perspectiva.

La Figura 13 muestra un ejemplo de realizacién de la plataforma de calibraciéon para entornos de
trabajo segun una perspectiva desde el extremo superior proximal.

La Figura 14 muestra el mismo ejemplo de realizacion de la plataforma en la que se encuentra
instalado un emisor del dispositivo de seguimiento, seguin una perspectiva desde el extremo superior
distal.

La Figura 15 muestra un ejemplo de realizacién del montaje del conjunto soporte/sensor/instrumental
en el conjunto plataforma/emisor/mesa quirargica, y la conexién del sistema al equipo informatico
pertinente seguin una perspectiva.

EXPOSICION DETALLADA DE LA INVENCION

En las Figuras 1 a 4 se muestran perspectivas generales de un ejemplo de realizacién del soporte (A)
del dispositivo de seguimiento (1) en instrumentos (12), que en este caso se ha tomado el sensor del
sistema de seguimiento de movimiento de Polhemus, Vermont, USA. El accesorio esta compuesto por
los subcuerpos (2a y 2b) acoplables entre si proporcionando el orificio pasante (3) del mayor didmetro
necesario para el elemento tubular o vastago (10) del instrumento (12). Desde el punto de vista
funcional, los subcuerpos aportan la posibilidad de acoplar el accesorio en instrumentos (12) con
caracteristicas que imposibiliten la entrada de un anico cuerpo provisto de orificio pasante con un
didmetro igual al didmetro exterior al elemento tubular (10), debido a las dimensiones de la
herramienta distal (11), a la geometria propia de dicho elemento tubular {10), tal como su curvatura, o
a cualquier otro factor propio del instrumento (12).

Adicionalmente se contemplan una serie de médulos o subcuerpos (4a y 4b) afiadidos al conjunto
expuesto anteriormente con el fin de proporcionar una amplia gama de didmetros de elementos
tubulares, y por tanto, con el fin de unificar en un accesorio las miultiples variantes del instrumental de
trabajo. Ademas, las Figuras 2 y 4 aportan una visién general del dispositivo de seguimiento (1)
instalado en la zona distal de proporciones prismaticas del soporte (A} mediante fijaciones roscadas

(7).

Puede apreciarse el cable (9) del sensor del dispositivo de seguimiento {1) enrollado en la porcion
proximal (5) destinada funcionalmente a ello tras haber sido fijado a la guia o canal (6), todo ello con el
fin de evitar interferencias con el resto de elementos del entorno de trabajo (quiréfano) y con la
mano-mufieca-antebrazo del profesional, en este caso un cirujano.
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El elemento de fijacidn (8) del elemento tubular (10) al accesorio (A) es un tornillo con alas que facilita
el apriete manual.

La Figura 5 muestra una vista explosionada del soporte (A), adaptado a un diametro de elemento
tubular de 2.8 mm, y de las fijaciones roscadas (7 y 8). Los subcuerpos o mddulos (4a y 4b} que
aportan la gama de didmetros se acoplan a los subcuerpos del accesorio (2a y 2b) en direccién
perpendicular al eje del orificio pasante (3) y quedan fijados dos a dos mediante un sistema
macho/hembra dispuesto adecuadamente para ello. Tras este acople, si ha sido necesario debido al
didmetro de trabajo, se realiza la unién de los conjuntos de subcuerpos 2a-4a y 2b-4b. Este
acoplamiento se efectiia mediante un sistema macho/hembra desde una posicion de desfase de los
dos conjuntos y su posterior deslizamiento lineal en la direccion del eje del orificio pasante (4), hasta
quedar fijado en la posiciéon de trabajo.

Por altimo, se efectua el apriete de la fijacion (8). La rosca se sitia en la direccion de montaje y de
union de los subcuerpos (2a y 2b), perpendicular al eje del orificio pasante (3), con el fin de que la
presion ejercida sobre el elemento tubular (10}, y por consiguiente la presién ejercida por éste sobre
las paredes del orificio pasante (3), aumente la fuerza de unién debido a la traccidn entre los distintos
subcuerpos (2a, 2b, 4a y 4b). Como consecuencia se obtiene el giro solidario del soporte (A) con el
elemento tubular (10) y la herramienta distal (11).

Las Figuras 6, 7 y 8 muestran, desde un alzado distal, tres configuraciones de diametros diferentes, 2.8
mm, 5 mm y 10 mm respectivamente, para un mismo soporte (A}, lo que implica la caracteristica de
universalidad del mismo. En la Figura 8 se prescinde de los subcuerpos pertinentes (4a y 4b) debido a
que se trata del mayor diametro de los mostrados.

La Figura 9 muestra una vista lateral seccionada del soporte (A}, montado sobre un instrumento
quirtirgico (12) de cirugia minimamente invasiva. El montaje del soporte {(A) esté realizado sobre el
extremo proximal del elemento tubular (11) de 5 mm de diametro, por lo que los médulos 5a y 5b han
sido instalados en este caso.

Las Figuras 10 y 11 muestran vistas en perspectiva de la plataforma de calibracién (B) para simuladores
de entrenamiento provista de dos torres de calibracion (14) en las que son introducidos los
instrumentos (12) a través de los orificios (15) destinados para ello. Estos orificios estan formados por
una serie de médulos (16a y 16b) que, al igual que en el soporte, aportan la gama de didmetros del
instrumento (12) de trabajo. La plataforma (B) también estd provista de varias guias (17) dentadas
superiormente sobre las que se desplazan los cabezales mdviles (18) de dimensionamiento del drea de
trabajo a las caracteristicas del simulador (19), que en este caso se ha tomado el simulador de
practicas quirurgicas de cirugia de minima invasioén protegido mediante el modelo de utilidad numero
U200500138. Estos cabezales méviles (18) disponen de los sistemas necesarios para evitar el retroceso
no deseado y asi perder el enclavamiento del simulador {19) en la plataforma (B). El emisor (20} del
dispositivo de seguimiento se dispondra sobre la plataforma en la porcion distal destinada a ello.

La Figura 12 muestra una vista general en perspectiva del montaje de dos soportes (A) y sus
correspondientes sensores del dispositivos de seguimiento (1) sobre dos instrumentos quirtrgicos (12)
de cirugia laparoscépica, y la disposicién de estos elementos en la plataforma de calibracion (B) sobre
la que se encuentra instalado un simulador fisico de cirugia (19) y el emisor (20) de dicho dispositivo
de seguimiento. Los cables (9) de los distintos elementos del dispositivo de seguimiento se extienden
hasta su conexidén con la unidad de control {21).
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En las Figuras 13 y 14 se muestra vistas en perspectiva de la plataforma de calibracién (C) para
entornos de trabajo, que esta provista de dos torres de calibracién (14), una porcion distal para la
disposicion del emisor (20) del dispositivo de seguimiento y un mecanismo de fijacién al mobiliario
quirargico. Este mecanismo de fijacion se compone de varios brazos (22), que permiten regular en
altura y dngulo la plataforma, y de una serie de ventosas (23).

La Figura 15 muestra una vista general en perspectiva del montaje de dos soportes (A} y sus
correspondientes sensores del dispositivo de seguimiento (1) sobre dos instrumentos quirtrgicos (12)
de cirugia laparoscépica, y la disposicién de estos elementos en la plataforma de calibracion (C) fijada
sobre el pilar (25) de una mesa quirdrgica (24). Sobre la plataforma (C) se encuentra instalado el
emisor (20) del dispositivo de seguimiento. Los cables (9) de los distintos elementos de dicho
dispositivo de seguimiento se extienden hasta su conexién con la unidad de control (21).

Aunque en la presente memoria sélo se han presentado y descrito realizaciones particulares de la
invencion, el experto en la materia sabra introducir modificaciones y sustituir unas caracteristicas
técnicas por otras equivalentes, dependiendo de los requisitos de cada caso, sin apartarse del ambito
de proteccion definido por las reivindicaciones adjuntas.
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REIVINDICACIONES

1. Conjunto de accesorios universales para sistemas de seguimiento de instrumentos que
comprende

- al menos un dispositivo de seguimiento compuesto por al menos un sensor (1) y un emisor
(20)

- al menos un soporte (A) para la fijacién del dispositivo de seguimiento (1) al instrumento {12)
que comprende un sistema de fijacién (9) del elemento tubular o vastago {10) del instrumento
(12) y un sistema de fijacidn (8) del dispositivo de seguimiento (1)

- una plataforma de calibracidn (B} para simuladores de entrenamiento -una plataforma de
calibracidn (C) para entornos de trabajo

2. Soporte (A} para la fijacion del dispositivo de seguimiento (1) caracterizado porque presenta
un sistema modulable de acoplamiento axial del instrumental quirdrgico (12), dimensionado
adecuadamente a distintos didametros del elemento tubular (10), un sistema de sujecion o fijacién del
cable (9) del dispositivo de seguimiento (1) y un sistema de enrollamiento (5) de dicho cable (9).

3. Soporte (A) segtn la reivindicacion 2, caracterizado porque el sistema modulable para el
acoplamiento axial del instrumental quirirgico consiste en una serie de subcuerpos (2a, 2b, 4a y 4b)
del cuerpo del accesorio acoplables entre si que proveen el orificio pasante {3) de las dimensiones
adecuadas al didmetro del elemento tubular (10) del instrumento (12).

4. Soporte (A) segun la reivindicacién 2, caracterizado porque el sistema de fijacion (8)
comprende medios roscados adecuados de presion del eje (10) del instrumental quirtirgico (12) en
direccidn perpendicular a la axial sobre |a superficie interior del orificio pasante (3).

5. Soporte (A) segun la reivindicacion 2, caracterizado porque el sistema de fijacién (7) del
dispositivo de seguimiento (1) comprende medios roscados adecuados en el extremo distal de dicho
soporte (A).

6. Soporte (A) segln la reivindicacion 2, caracterizado porque el sistema de sujecién o fijacion
del cable {9) del dispositivo de seguimiento (1) comprende una guia o canal (6) de dimensiones
adecuadas respecto al diametro exterior de dicho cable (9).

7. Soporte (A) segun la reivindicacion 2, caracterizado porque el sistema de enrollamiento (5)
comprende una porcidn proximal que recibe el cable (9) del dispositivo de seguimiento {1) procedente
del sistema de sujecidn o fijacién (6) de dicho cable (9).

8. Soporte (A) segun la reivindicacion 7, caracterizado porque la porcion proximal que
comprende del sistema de enrollamiento (5) es de proporciones cilindricas de forma que se facilita el
enrollamiento por gravedad del cable (9) del dispositivo de seguimiento.

9. Soporte {(A) segun la reivindicacién 7, caracterizado porque la porcion proximal que
comprende del sistema de enrollamiento (5) estd ranurada de forma que se facilita el enrollamiento
por gravedad del cable (9) del dispositivo de seguimiento.

10. Plataforma de calibracion (B) para simuladores de entrenamiento caracterizada porque
presenta medios para la insercion axial (14) de los instrumentos (12), para la fijacién del dispositivo de
seguimiento (20) y para el dimensionado del area de trabajo a las caracteristicas del simulador (19).

11. Plataforma de calibracion (B) segun la reivindicacion 10, caracterizada porque los medios para
la insercion axial (14) de los instrumentos (12) comprende una serie de subcuerpos que proveen a los
orificios (15) de las dimensiones adecuadas al diametro del elemento tubular (10) del instrumento
(12).

12. Plataforma de calibracion (B) segun la reivindicacion 10, caracterizada porque los medios para
el dimensionado del drea de trabajo consisten en una serie de cabezales (18) desplazables por guias
dentadas (17).
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13. Plataforma de calibracion (C) para entornos de trabajo caracterizada porque presenta medios
para la insercién axial (14) de los instrumentos (12), para la fijacién del dispositivo de seguimiento (20)
y para la fijacion (23) al mobiliario de trabajo.
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Fig. 15
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