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DESCRIPCION
Aparato de jeringa y dispositivo adaptador de jeringa

La presente invencién se refiere a un aparato de jeringa, en particular, pero no necesariamente en exclusiva, para
mejorar la facilidad de uso de las jeringas con fines de desangrado. La invencién se relaciona mas lejos con un
dispositivo del adaptador de la jeringa, y el aparato de la jeringa que tiene tal dispositivo del adaptador de la jeringa,
asi como un aparato integrado de la jeringa capaz de ser utilizado con una mano.

El documento WO 03/068073 A1 describe un dispositivo de aspiracién que comprende un elemento de acoplamiento
de émbolo y un elemento de acoplamiento de barril para acoplar una jeringa, en el que el elemento de acoplamiento
de émbolo comprende una porcidén de presion de la punta del pulgar en un extremo posterior del mismo y en el que el
acoplamiento de barril comprende una porcién de presion de la punta del dedo en un extremo final del mismo.

Cuando se toma una muestra de sangre de un paciente, en un contexto médico, en un proceso conocido como
desangrado o flebotomia, un médico suele acoplar una aguja estéril con su correspondiente jeringa, encontrar un vaso
sanguineo adecuado, normalmente una vena del brazo, y extraer la muestra de sangre.

Se forma una jeringa que tiene un cuerpo de jeringa y un émbolo, y la retraccién del émbolo con respecto al cuerpo
de la jeringa forma una presién negativa para extraer una muestra de sangre de la vena. El médico debe sujetar la
jeringa con firmeza, para minimizar los dafios o molestias al paciente.

En la actualidad, la jeringa debe manejarse con las dos manos: una mano en el cuerpo de la jeringa y la otra en el
émbolo. Sin embargo, seria deseable disponer de un medio para estabilizar tanto al paciente como la jeringa, sobre
todo en el caso de pacientes temblorosos. Si se produce un desplazamiento importante entre el paciente y la aguja,
pueden producirse dafios en la piel e incluso en el propio vaso sanguineo. Existe un riesgo significativo de colapso de
los vasos sanguineos mas pequefios. Sin embargo, es dificil modificar el disefio de una jeringa, ya que el mecanismo
es muy sencillo. La modificacién del cuerpo de la jeringa podria causar problemas de fugas, asi como dificultar
potencialmente la esterilidad de la jeringa.

La presente invencién pretende proporcionar un adaptador de jeringa que pueda utilizarse junto con las jeringas
existentes para permitir que la jeringa se utilice con una sola mano.

Segun la invencién, se proporciona un aparato de la jeringa segln la demanda 1 que comprende una porcién de la
jeringa que tiene un sostenedor de la jeringa o de la jeringa adaptado para recibir una jeringa en esto, la porcién de la
jeringa que tiene un apretén posterior para asentar en o contra la mano de un usuario y un apretén delantero formado
en o adyacente a un extremo de la extremidad de la porcién de la jeringa; y un miembro mévil acoplable con un émbolo
de dicha jeringa y un agarre para el dedo en o adyacente a un extremo de punta de la misma, estando el miembro
mévil acoplado con la porciéon de jeringa y configurado para moverse en relacién con el agarre trasero cuando un
usuario aplica una fuerza en del agarre para el dedo; en el que los agarres delantero y trasero estédn formados como
proyecciones laterales con respecto al miembro movil.

Un dispositivo adaptador de jeringa es un mecanismo mediante el cual se puede conseguir el control con una sola
mano de una jeringa sin necesidad de modificar la propia jeringa. Esto permite utilizar un Unico dispositivo con jeringas
preexistentes sin necesidad de redisefiar la funcidén de la jeringa. El agarre trasero proporciona una superficie contra
la que se puede estabilizar el dispositivo para una sola mano, mientras que el miembro mévil proporciona los medios
para retraer el émbolo de la jeringa de una manera comoda sin requerir necesariamente la mano no dominante del
usuario. Esto permite utilizar la mano no dominante para estabilizar al paciente o ayudar a localizar los vasos
sanguineos, de modo que se cause menos dafio al paciente durante la extraccién de una muestra de sangre. La
invencién también podria extenderse para incluir una jeringa que tenga un miembro movil integrado, obviando la
necesidad de proporcionar un dispositivo adaptador de jeringa separado. La provisién de un agarre frontal mejora
drasticamente la estabilidad del aparato, ya que el usuario puede utilizar el pulgar y/o el dedo corazén para reforzar el
extremo de la aguja del aparato. El resultado es una reduccién significativa de la velocidad y el desplazamiento
medibles en la salida de la jeringa, lo que reduce los dafios 0 molestias al paciente. Preferiblemente, el miembro moévil
puede acoplarse de forma deslizable con la parte de la jeringa.

Se ha descubierto que un mecanismo deslizante para retraer el émbolo es el mas ergondmico y comodo para su uso
con una jeringa o dispositivo adaptador, ya que la direccién de deslizamiento es el eje natural a lo largo del cual se
movera el dedo indice que acciona el agarre para el dedo.

Opcionalmente, el miembro mévil puede ser recibido, al menos en parte, en un canal longitudinal de la porcién de
jeringa.

Un canal longitudinal favorecera la direccién de movimiento del miembro moévil a lo largo del eje correcto de la jeringa
o adaptador, asegurando que el miembro mévil se desplace a lo largo del eje del dedo indice mientras se desliza.

El agarre trasero puede comprender preferiblemente al menos un agarre para la palma con aletas laterales.
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Una extensién lateral seria el medio méas coémodo de proporcionar apoyo a la palma de la mano por el dispositivo
adaptador de la jeringa, ya que esto colocara el dedo indice en una posicién adecuada en linea con la direccién axial
del émbolo.

Preferiblemente, el agarre trasero puede comprender un par de porciones de agarre para la palma laterales opuestas.
Las aletas a ambos lados del dispositivo permiten un uso ambidiestro, por lo que no es necesario crear dispositivos
diferentes para diestros y zurdos. Opcionalmente, la o cada porcién de aleta lateral puede tener un perfil contorneado.

El perfil contorneado del agarre trasero mejora la comodidad cuando descansa en la palma de la mano del usuario, lo
cual es importante ya que el usuario estara presionando el dispositivo contra la palma de la mano al tomar una muestra
de sangre.

Preferiblemente, el agarre delantero puede tener una extension lateral menor o igual que la extensién lateral del agarre
trasero.

Los agarres delanteros son principalmente para propésitos de estabilizacion, mas que para proporcionar un anclaje
significativo contra el movimiento del émbolo, y por lo tanto no necesitan ser tan grandes como los agarres traseros.

Cuando se proporciona un dispositivo adaptador de jeringa, el miembro mévil puede acoplarse con el soporte de
jeringa opuesto a una abertura de recepcion de jeringa del soporte de jeringa.

La instalacién de la jeringa desde abajo permite conseguir el disefio simétrico del dispositivo adaptador de jeringa.
Esto crea un centro de gravedad estable, mejorando la estabilidad, ademéas de proporcionar el disefio ambidiestro
descrito anteriormente.

En una realizacidén alternativa, el miembro mévil puede estar acoplado con el soporte de jeringa adyacente a una
abertura de recepcién de jeringa del soporte de jeringa.

Una entrada lateral para la jeringa en el soporte de la jeringa puede permitir la creacién de un producto mas compacto,
que puede ser més rentable de fabricar.

Preferiblemente, el miembro mévil puede incluir un conector de émbolo para acoplarse de forma receptora al émbolo.

Opcionalmente, el conector de émbolo puede comprender un tope acoplable con el soporte de la jeringa para limitar
el recorrido del émbolo acoplado. Ademés, o alternativamente, la porcién de jeringa puede comprender un tope en o
adyacente a un extremo de la punta de la misma.

Los topes para el miembro mévil previenen ventajosamente un recorrido excesivo del mismo. Esto garantiza que el
dispositivo adaptador de la jeringa no se deshaga durante su uso.

En una realizacién, la porcién de jeringa puede ser una jeringa, y el miembro mévil puede estar formado integralmente
con un cuerpo de jeringa de la jeringa. Ademas, o alternativamente, el miembro mévil puede estar formado
integralmente con el émbolo.

En una realizacién alternativa, el aparato de jeringa puede proporcionarse en forma de un dispositivo adaptador de
jeringa acoplable a una jeringa.

Segun la invencién, se proporciona un aparato de jeringa segun la reivindicacién 15 que comprende: una jeringa que
tiene un cuerpo de jeringa y un émbolo que puede ser recibido en el cuerpo de jeringa; y un dispositivo adaptador de

jeringa; en el que el acoplamiento de la jeringa con el dispositivo adaptador de jeringa permite a un usuario operar el
aparato de jeringa con una mano.

La operacién con una sola mano de una jeringa tiene el beneficio de liberar la mano no dominante del usuario para
otras tareas, como la estabilizacidn del paciente, y por lo tanto permite realizar un procedimiento de desangrado menos
intrusivo en el paciente. Esto es especialmente importante para los pacientes con temblores.

La invencién se describird ahora mas particularmente, sélo a titulo de ejemplo, con referencia a los dibujos adjuntos,
en los que:

La figura 1 muestra una representacién isométrica de un aparato de jeringa de acuerdo con la invencién, que
comprende una jeringa insertada en un adaptador de jeringa;

La figura 2 muestra una vista en planta desde abajo del aparato de jeringa de la figura 1;
La figura 3 muestra una vista en planta desde arriba del aparato de jeringa de la figura 1;
La figura 4 muestra una vista lateral del aparato de jeringa de la figura 1;

La figura 5 muestra una vista en despiece de la jeringa y el adaptador de jeringa de la figura 1;
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La figura 6 muestra una representacién isométrica del aparato de jeringa de la figura 1, con el émbolo de la
jeringa retraido;

La figura 7 muestra una representacién en perspectiva lateral del aparato de jeringa de la figura 1 en
condiciones de uso;

La figura 8 muestra una representacién en perspectiva de un ejemplo de aparato de jeringa que no es
conforme a la invencién, que comprende una jeringa insertada en un adaptador de jeringa;

La figura 9 muestra una representacion en perspectiva lateral del aparato de jeringa de la figura 8, en estado
retraido;

La figura 10A muestra una representacién en perspectiva de un ejemplo de un aparato de jeringa que no esta
de acuerdo con la invencidn, que comprende una jeringa insertada en un adaptador de jeringa;

La figura 10B muestra una representacién en perspectiva del aparato de jeringa de la figura 10A, en estado
retraido;

La figura 11Amuestra una representacidén isométrica de una realizacién de un miembro mévil de un adaptador
de jeringa;

La figura 11B muestra una representacién isométrica de una realizacién de un miembro mévil de un adaptador
de jeringa;

La figura 11C muestra una representacién isométrica de una realizacién de un miembro mévil de un adaptador
de jeringa;

La figura 11D muestra una representacién isométrica de una realizacién de un miembro mévil de un adaptador
de jeringa;

La figura 11E muestra una representacién isométrica de una realizacién de un miembro moévil de un adaptador
de jeringa; y

La figura 11F muestra una representacién isométrica de una realizacién de un miembro mévil de un adaptador
de jeringa.

Refiriéndonos a las Figuras 1 a 4, se indica un aparato de jeringa, referenciado globalmente en 10, y que es adecuado
para tomar muestras de sangre de un paciente utilizando una sola mano. El aparato de jeringa 10 consta de dos partes
que se pueden acoplar de forma segura: una jeringa 12, como las jeringas de pléastico tipo Luer bien conocidas en la
técnica; y un dispositivo adaptador de jeringa 14 que permite sujetar la jeringa 12 con una mano y, al mismo tiempo,
retraer el émbolo 16 de la jeringa 12 con la misma mano.

El dispositivo adaptador de jeringa 14 estd dimensionado para recibir una jeringa 12 de dimensiones estandar. Las
jeringas de plastico mas habituales tienen volimenes de 1 ml, 2,5 ml, 5 ml, 10 ml y 25 ml, siendo el volumen de 10 ml
el mas utilizado en la practica médica para tomar muestras de sangre.

Se apreciara que mientras que las realizaciones indicativas de la invencién se muestran como jeringas y dispositivos
adaptadores que se pueden acoplar de forma liberable, se podria proporcionar un aparato de jeringa formado
integralmente en el que el dispositivo adaptador estuviera incorporado a la jeringa.

La jeringa 12 tiene un cuerpo de jeringa 18 dentro del cual se puede recibir el émbolo 16, y el accionamiento del
émbolo 16 con respecto al cuerpo de la jeringa 18 cambia el volumen interno de la jeringa 12 para expulsar el contenido
de la jeringa 12 a través de la salida de la jeringa 20 en un extremo de la punta 22 de la misma, o alternativamente
atraer materia hacia el cuerpo de la jeringa 18 al retraer el émbolo 16. Este es el contexto en el que el aparato de
jeringa 10 podria utilizarse para tomar muestras de sangre.

El dispositivo adaptador de jeringa 14 comprende un soporte de jeringa 24 que tiene un receptor de jeringa 26 en un
lado del mismo dentro del cual se puede insertar la jeringa 12. Para el dispositivo adaptador de jeringa 14, se apreciara
que el soporte de jeringa forma una porcidén de jeringa del aparato 10, es decir, el area en la que se puede ubicar la
jeringa 12. Para la realizacién de la invencién descrita con mas detalle a continuacion, la parte de la jeringa seria el
cuerpo 18 de la jeringa.

El acoplamiento entre la jeringa 12 y el dispositivo adaptador de jeringa 14 se indica en la Figura 5. El soporte de
jeringa 24 incluye un canal alargado 28 que se extiende a lo largo del mismo, el cual estd adaptado para recibir un
miembro mévil 30 en su interior. EI miembro mévil 30 incluye un agarre para el dedo 32 en el extremo de la punta 22
del soporte de la jeringa 24, y un conector de émbolo 34 acoplable con el émbolo 16 de la jeringa 12. El agarre 32 esta
formado por una lengueta deslizante con una protuberancia 36 para mejorar el agarre.
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El soporte de jeringa 24 incluye un agarre trasero 38 que puede ser recibido dentro de la mano del usuario en uso y
que la palma de la mano del usuario se apoya. Aqui, el agarre trasero 38 se proporciona como un par de porciones
laterales de agarre para la palma 38a, 38b que se oponen entre si, teniendo un borde superior contorneado o curvado
para mayor comodidad. Puede proporcionarse un Unico elemento de agarre trasero, pero las porciones de aleta
opuestas garantizan que el dispositivo adaptador de jeringa 14 pueda utilizarse con cualquier mano con facilidad.

Lateral aqui se refiere al hecho de que, no sélo las porciones de agarre para la palma 38a, 38b se extienden en una
direccién que es perpendicular al eje de movimiento del émbolo 16, sino también que las porciones de agarre para la
palma 38a, 38b se extienden en una direccién perpendicular al lado en el que se coloca el agarre para el dedo 32 del
miembro maévil 30.

En o adyacente al extremo de la punta 22 del soporte de la jeringa 24 hay un agarre frontal 40 que esta disefiado para
engancharse con el dedo o pulgar del usuario, proporcionando estabilizacion hacia delante cerca de la punta de la
aguja de la jeringa 12. El agarre delantero 40 también puede estar provisto de uno o mas salientes laterales, formando
agarres delanteros derecho y/o izquierdo 40a, 40b, que preferiblemente estan orientados angularmente con respecto
a las porciones laterales de agarre para la palma 38a, 38b del agarre trasero 38. Para mayor comodidad, el agarre
delantero 40 puede tener una anchura inferior o igual a la del agarre trasero 38. Esta orientacidén de las respectivas
porciones de aleta puede simplificar la fabricacién del soporte de jeringa 24, por ejemplo, si se crea mediante moldeo
por inyeccién.

De nuevo, lateral aqui se refiere al hecho de que, no sélo las porciones de agarre frontal 40a, 40b se extienden en
una direccién que es perpendicular al eje de movimiento del émbolo 16, sino también que las porciones de agarre
frontal 40a, 40b se extienden en una direccién perpendicular al lado en el que se posiciona el agarre para el dedo 32
del miembro movil 30.

De este modo se consigue la disposicién de las porciones de agarre delantera y trasera 40a, 40b, 38a, 38b que permite
el agarre de lapiz. De este modo, las porciones de agarre delantera y trasera 40a, 40b, 38a, 38b intersecan todas un
plano horizontal nominal de uso del aparato de jeringa 10, que entonces, por extension, posiciona el agarre para el
dedo 32 del miembro mévil 30 en una superficie superior del aparato de jeringa 10.

La figura 2 muestra un procedimiento para asegurar el acoplamiento entre la jeringa 12 y el dispositivo adaptador de
jeringa 14. El receptor de la jeringa 26 puede estar dimensionado para ajustarse al diametro de la jeringa 12, pero
también puede comprender un receptor de aleta 42 en el que puede insertarse una aleta de cilindro 44 de la jeringa
12. El receptor de aleta 42 puede estar alojado en el agarre trasero 38 para mayor estabilidad estructural.

El miembro mévil 30 es un miembro alargado, que tiene una espina alargada 46 que esta dimensionada para llenar o
sustancialmente llenar el canal alargado 28 del soporte de jeringa 24 en una condicién compacta, es decir, cuando el
émbolo 16 estd completamente recibido dentro del cuerpo de jeringa 18. En la forma de realizacién mostrada, el
conector de émbolo 34 esta formado como una tapa 48 que se puede recibir sobre la parte superior del émbolo 50 de
la jeringa 12, y se puede proporcionar un rebaje de forma complementaria 52 en la tapa 48 que acomoda tanto el
cuello 54 como la parte superior del émbolo 50. La tapa 48 esté preferiblemente disefiada para envolver el perimetro
de la parte superior del émbolo 50, manteniéndolo asi firmemente en su lugar. Esto proporciona seguridad lateral, de
modo que el émbolo 16 no se disloque del conector de émbolo 34 en uso, pero también se proporciona o puede
proporcionarse seguridad axial, para garantizar que no haya retraso entre el movimiento del miembro mévil 30 y el
émbolo 16.

Como se ve mejor en la Figura 3, la interfaz entre el conector de émbolo 34 y la espina alargada 46 puede formar un
tope 56 que se puede acoplar haciendo tope con un extremo de émbolo 58 del soporte de jeringa 24 para evitar la
sobreextensién del émbolo 16 en el cuerpo de jeringa 18. Esto también puede dar como resultado ventajoso que el
agarre para el dedo 32 se encuentre con el extremo de punta 22 del soporte de jeringa 24 a ras en la condicién
contraida.

El agarre para el dedo 32 puede estar dimensionado para sobresalir del canal alargado 28 en al menos una, y
preferiblemente ambas, direcciones laterales del mismo. Esto puede mejorar la comodidad de uso del agarre para el
dedo 32, ya que el usuario no puede atascarse ninguna parte del dedo en el canal alargado 28.

Para acoplar la jeringa 12 con el dispositivo adaptador de jeringa 14, la jeringa 12 debe colocarse en el receptor de
jeringa 26, con la parte superior del émbolo 50 acoplada con el conector de émbolo 34. La estabilidad del aparato de
jeringa 10 puede mejorarse si la salida de la jeringa 20 se coloca de forma que quede proximal al soporte de la jeringa
24, como puede verse en la figura 5.

Una vez enganchado, el agarre para el dedo 32 puede utilizarse para retirar el émbolo 16, como puede verse indicado
por la flecha de movimiento de la Figura 6. Dado que el agarre 32 y el conector de émbolo 34 estan interconectados
por la espina alargada 46, el accionamiento del agarre 32 empujara simultdneamente el conector de émbolo 34. Esto
permite que la extraccién de una muestra, como una muestra de sangre durante un procedimiento de desangrado, en
el cuerpo de la jeringa 18 se efectle de forma sencilla con un movimiento de una mano del usuario.
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El agarre del usuario puede verse en la Figura 7. En este caso, el usuario sujeta el aparato de jeringa 10 con su mano
derecha 60. La porcién de aleta lateral para la mano derecha 38 del agarre trasero 38 se recibe en la mano 60 del
usuario de forma que se apoya en la palma 62. Las dimensiones del soporte de jeringa 24 son tales que el dedo 64a
del usuario puede alcanzar cémodamente el agarre distal 32 cuando el agarre trasero 38 esté acoplado a la palma 62
del usuario, ya que el agarre 32 esta en una superficie superior del aparato de jeringa 10 cuando el aparato de jeringa
10 se sujeta de esta manera.

La forma del dispositivo adaptador de jeringa 14 es tal que el dedo indice 64a se asentara naturalmente en el agarre
para el dedo 64a. El dedo corazén 64b puede utilizarse entonces como estabilizador, presionando o enganchandose
alrededor del agarre delantero lateral derecho 40a, con el pulgar 64c apuntalando el agarre delantero lateral izquierdo
40b, asi como el cuerpo de la jeringa 18 desde abajo. Sera evidente para el lector experto que la configuraciéon de
agarre se invertird para el agarre zurdo.

Esto crea un agarre de lapiz o de pinza. Para extraer sangre, el usuario sujeta el aparato de jeringa 10 con una mano,
y a continuacion puede retraer el dedo indice 64a de modo que del agarre para el dedo 32 deslice el émbolo 16 hacia
la condicién retraida.

La estabilizacién del agarre delantero 40 mediante el pulgar 64c y el dedo corazédn 64b garantizara una interrupcion
minima de la posicién de la punta de la aguja cuando se conecte una aguja a la jeringa, lo que conducira a una
reduccién significativa de los dafios al paciente, en particular a sus vasos sanguineos como las venas, durante el
desangrado.

Se han realizado pruebas exhaustivas en cuanto a las mejoras de estabilidad proporcionadas por el dispositivo
adaptador de jeringa 18.

Ejemplo comparativo

Para el estudio comparativo, se utilizé una jeringa de 10 ml (BD (RTM) Biosciences, 1030 Eskdale Road, Winnersh
Triangle, Wokingham, Berkshire, RG41 5TS, Reino Unido) para un proceso de desangrado de prueba, utilizando una
aguja de calibre 21 (BD (RTM Biosciences) en un brazo de entrenamiento de flebotomia estédndar (Muttiy Inc,
(bangongchangsuo) 9002shi, Shangtangsongzaiyuan, 2qu, 51dong, Minzhijiedao, Baoanqu, Shenzhen, Guangdong,
518131, Republica Popular China), rellenado con zumo de arandanos para simular la sangre.

La estabilidad se midié con un medidor de alta vibracién Landtek VM6370 (Guangzhou Landtek Instrument Co., Ltd,
Block C.Kengkou Electronic Base, No.9 Huaxi Road, Fang Village. Guangzhou, Guangdong 510380, Republica
Popular China) que media la aceleracion, la velocidad y el desplazamiento de la salida de la jeringa 20. La conexién
entre el medidor de vibraciones y el sensor se realizé con un cable de 15 cm suministrado por el fabricante. Se imprimié
en 3D un adaptador a medida para el sensor de vibracion que se acoplé al extremo de la jeringa 12 y se utilizé durante
todo el experimento para mantener el sensor en una posicién fija y estacionaria mientras se utilizaba la jeringa 12.

El objetivo del experimento era demostrar que el uso del dispositivo adaptador de jeringa 14 mejoraba la estabilidad
durante la extraccion de sangre, asi como disponer de la jeringa 12 en una configuracién manual mas sencilla que la
utilizada tradicionalmente, es decir, con una configuracién de una mano en lugar de dos. Con el medidor de vibraciones
conectado a la jeringa 12, el usuario insertaba la aguja en una vena del brazo de flebotomia, tras lo cual el medidor
de vibraciones se ponia en "Hold". Esto permitia leer la lectura més alta de cada variable controlada mientras se
seguian tomando y registrando las mediciones.

Una vez que se observé el retroceso de la sangre de simulacién, se retiré el émbolo 16 de la jeringa 12. Durante todo
el tiempo que duré la traccion del émbolo 16, se controlaron y registraron los valores mas altos de aceleracién,
velocidad y desplazamiento. Se introdujeron aproximadamente 5 ml de liquido en la jeringa 12, simulando la cantidad
tipica utilizada en una situacién clinica para realizar un hemograma completo (FBC) y pruebas de urea y electrolitos
(U&E).

Se realizaron trece ensayos para cada una de las tres configuraciones de jeringa utilizadas: 1) una jeringa 12 sin
adaptador, utilizando las dos manos; 2) un aparato de jeringa modificado como el descrito anteriormente, en el que se
ha omitido el agarre delantero 40; y 3) un aparato de jeringa como el descrito anteriormente, incluida el agarre delantero
40.

Tabla 1
EControI éVeIocidad (mm/s) §Aceleraci6n (mm/s2) Desplazamiento (mm)
' 333 047 ‘0,272
"""""""""""""""""""""""""""" 25 1 o3
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§Control éVeIocidad (mm/s) §Aceleraci6n (mm/s?) Desplazamiento (mm)
323010177 .............................................
3,51 1,3 0,204
4,66 0,4 0,436
"""""""""""""""""""""""""""""""" son T e
................................................ 4350 0072
................................................ 3,116,90,139
"""""""""""""""""""""""""""""" 276 7 T oane T
3,07 0,5 0,148
5,23 53 0,57
""""""""""""""""""""""""""""""" 31 88 o027
Medla ................................. 378222510271 ..............................................

Aparato de jeringa 1 Velocidad (mmis)
' ‘3,99 0,1 0,079
'''''''''''''''''''''''''''''''''''''''' 389 o1 o
""""""""""""""""""""""""""""""""""" 211 eers
.................................................... e T
...................................................... g
'''''''''''''''''''''''''''''''''''''''' 205 a8 o2
2,25 0,4 0,136
1,81 0 ‘O, 133
.................................................... i
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\%Media 2,912 1,008 0,235
éDesviacién tipica 0,628 1,519 0,131
Tabla 3

Aparato de jeringa2 Velocidad (mm/s) Aceleracién (mm/s?) Desplazamiento (mm)
.................................................... 15902 0169
- =815 13 o1
"""""""""""""""""""""""""""" 157 o2 TTTToms T

1,43 ‘0,3 0,186
""""""""""""""""""""""""""""""""""""" 133 o T o0 T
"""""""""""""""""""""""""""" 1% 23 o188
...................................................... 259 230103
"""""""""""""""""""""""""""""""""" 203 o6 ot
""""""""""""""""""""""""""""" 199 o8  om7

2,13 0,4 0,131
"""""""""""""""""""""""""""""""""" 113 o T es T
"""""""""""""""""""""""""""" 223 T e
.................................................... 17506 0111
....................................................... : 66 030133
Media 1948 o846 o141 T
éDesviacién tipica 0,565 0,799 0,038

Resultados

Los resultados subjetivos de las pruebas con los aparatos de jeringa 1y 2 (respectivamente el que no tiene el agarre
delantero, y el descrito anteriormente y mostrado en las Figuras 1 a 7) han sido muy positivos. La mayoria de los
usuarios destacan la facilidad de uso con una sola mano y la sencillez del movimiento del dedo para permitir el
retroceso del émbolo 16 en comparacidén con el uso normal de la jeringa con las dos manos. Ademas, la configuracion
de una sola mano permite un mejor agarre de la jeringa 12 que a veces se pierde con una configuracién de dos manos
cuando hay humedad presente dependiendo de la situacion clinica.
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La mayoria de los usuarios también comentaron la estabilidad afiadida que proporciona una configuracién de una sola
mano, no simplemente porque el aparato de jeringa 10 no depende de las dos manos para activar el dispositivo
adaptador de jeringa 14 con la tensién aumentada necesaria para accionarlo, sino también que en ciertas situaciones
en las que los pacientes pueden tener un temblor en reposo, tener la mano no dominante en o cerca del sitio de
venopuncién también facilita enormemente la estabilidad.

Los datos objetivos obtenidos de un usuario experimentado comparando las tres configuraciones confirmaron estos
resultados subjetivos, como se ha indicado anteriormente. La velocidad disminuy6 para el primer aparato de jeringa
en comparaciéon con la jeringa de control (3,78 mm/s frente a 2,91 mm/s). Esto demuestra las mejoras que se
consiguen con el uso de la pinza que permite la presente invencién.

La velocidad disminuyd aln més para el segundo aparato de jeringa 10 en comparacién con el primer aparato de
jeringa (2,91 mm/s frente a 1,94 mm/s) que permite el uso de un agarre de "gatillo", en el que el dedo medio 64b se
engancha sobre el agarre delantero 40 para mantener hacia atras el dispositivo adaptador de jeringa 14 y empujar el
agarre trasero 38 hacia la palma 62 del usuario.

La mejora de la velocidad para el aparato de jeringa 10 mejorado mostré una desviacién estadisticamente significativa,
de tal forma que las barras de desviacién estdndar para el control frente al segundo aparato de jeringa 10 no se
solaparon.

La medicién del desplazamiento siguié una tendencia similar. El primer aparato de jeringa mostré una mejora, es decir,
una reduccién del desplazamiento, con respecto al control (0,234 mm frente a 0,363 mm), y una mejora adicional entre
el segundo aparato de jeringa 10 y el primer aparato de jeringa (0,141 mm frente a 0,234 mm). Una vez més, no hubo
superposicién entre las barras de desviacién estandar del segundo aparato de jeringa 10 y el control.

El anélisis estadistico de la prueba t del estudio anterior revelé que para la prueba de velocidad, todos los valores eran
significativamente diferentes (t<0,05). En las pruebas de desplazamiento, no hubo diferencias estadisticamente
significativas en el desplazamiento entre el primer aparato de jeringa y el control (t=0,556), pero se observé una
diferencia estadisticamente significativa entre el segundo aparato de jeringa 10 y tanto el primer aparato de jeringa
como el control.

Como tal, no sdlo la disposicion de la jeringa con una sola mano mejora significativamente la estabilizacién del aparato
de jeringa 10 al reducir cualquier accién de velocidad en el punto de la aguja, sino que con la inclusién de los agarres
frontales, también reduce demostrablemente el desplazamiento, limitando el riesgo de desgarro de la piel o los vasos
sanguineos del paciente.

Otros ejemplos

Sin embargo, podrian considerarse otras versiones del aparato de jeringa. Un ejemplo del aparato de jeringa se indica
globalmente en 110 en las figuras 8 y 9. Los componentes idénticos o similares a los de la primera realizacién se
referenciaran utilizando nimeros de referencia idénticos o similares, y se omitirhd una descripcién mas detallada por
brevedad.

En este ejemplo, disefiado para la misma jeringa 12, el dispositivo adaptador de jeringa 114 comprende un receptor
de jeringa 126 que se coloca en el lado del soporte de jeringa 124, permitiendo asi un medio diferente de entrada para
la jeringa 12 en el mismo.

Por lo tanto, el miembro moévil 130 puede estar expuesto en o adyacente al receptor de la jeringa 126, y por lo tanto la
espina alargada 144 puede no necesariamente discurrir en un canal longitudinal.

Para asegurar que el miembro mévil 130 y el soporte de jeringa 124 no se disloquen uno del otro, el miembro mévil
130 puede estar enchavetado a, o de otra manera acoplado con el soporte de jeringa 124, para asegurar que un
movimiento suave del émbolo 16 pueda ser logrado.

En lugar de la protuberancia de la realizacién anterior, el agarre para el dedo 132 puede estar formado para tener una
porcién contorneada y/o ergondmica 136 adecuada para recibir la punta del dedo indice de un usuario.

Puesto que el receptor de jeringa 126 estéa posicionado a un lado del soporte de jeringa 124, el aparato de jeringa 110
ya no puede ser utilizado ambidiestro, y un agarre trasero 138 sélo esta posicionado a un lado del soporte de jeringa
124. Sera evidente que un espejo-imagen jeringa aparato podria ser proporcionado para la operacién de la mano
izquierda.

El soporte de jeringa 124 puede tener un tope delantero 166, en o adyacente al extremo de la punta 22 de la jeringa
12, que puede limitar el desplazamiento del miembro mévil 130 mas all4 de la parte delantera del soporte de jeringa
124. En el extremo opuesto del soporte de la jeringa 124 puede disponerse un tope trasero 168 similar, que es
encajable con el conector de émbolo 134 del miembro mévil 130. Esto podria estar formado como un hombro interior
que se encaja en la tapa 148 del conector de émbolo 134.
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Un tercer ejemplo del aparato de jeringa se indica globalmente en 210 en las Figuras 10A y 10B. Los componentes
idénticos o similares a los de la primera realizaciéon se referenciaran utilizando nimeros de referencia idénticos o
similares, y se omitird una descripcién més detallada por brevedad.

El dispositivo adaptador de jeringa 214 tiene un soporte de jeringa alargado 224 que tiene un canal longitudinal
extendido 228 que abarca completamente el recorrido del miembro mévil 230. El canal longitudinal 228, por lo tanto,
forma en si mismo topes delanteros y traseros 266, 268 para evitar el escape del miembro mévil 230 y permitir el
movimiento libre del miembro mévil 230 sélo dentro del canal longitudinal 228.

Por lo tanto, el soporte de jeringa 224 incluye una porcién trasera extendida 270 mas alla del agarre trasero 238, que
podria ser (til para apoyarse contra el brazo de un usuario, estabilizando aln mas el aparato de jeringa 210. En este
caso, los pufios delanteros pueden no ser necesarios.

Varias realizaciones adicionales del miembro mévil se muestran en las Figuras 11Aa 11F. Los componentes idénticos
o similares a los de la primera realizacién se referenciaran utilizando nimeros de referencia idénticos o similares, y se
omitird una descripcién més detallada por brevedad.

La figura 11A muestra un miembro mévil 330 que tiene un agarre para el dedo contorneado 332 que esta en o
adyacente a un anillo frontal 372 acoplable con un extremo frontal del émbolo. Esto podria ayudar a la retraccién suave
y constante del émbolo en la condicién retraida.

La figura 11B muestra un miembro mévil 430 que tiene un agarre para el dedo 432 contorneado, en el que los bordes
laterales 474 del agarre para el dedo 432 estan conformados para recibir el dedo de un usuario desde el lateral.

La figura 11C muestra un miembro mévil 530 que tiene un agarre triangular para el dedo 532. En lugar de la tapa
completa del conector de émbolo, se proporciona un conector de émbolo semicircular 534, que se asienta alrededor
de una parte de la parte superior del émbolo. Esto puede ayudar a una conexién sencilla del miembro mévil 530 con
la jeringa.

La figura 11D muestra un miembro moévil 630 que tiene agarres laterales para los dedos 632a, 632b. Esto puede
proporcionar al usuario un agarre mas potente del miembro moévil 630, ya que se puede suponer un agarre de los
dedos en forma de V, con los dedos indice y corazdn enganchados a los agarres laterales de los dedos 632a, 632b
respectivamente. El anillo frontal 672 también se muestra aqui, pero esta realizacién podria utilizarse facilmente con
la configuracién estandar del miembro moévil 630.

La figura 11E muestra un miembro maévil 730 que tiene un gancho para el dedo 732 en lugar de un nudo o agarre
similar que no se engancha. El usuario puede introducir el dedo en el gancho 732 para aplicar la fuerza de
accionamiento al miembro moévil 730.

La figura 11F muestra un miembro maévil 830 que tiene un agarre para el dedo 832 que esta a medio camino de
convertirse en un gancho para el dedo, que tiene una superficie frontal arqueada alrededor de la cual el usuario puede
enganchar su dedo.

Como se ha indicado anteriormente, si bien se divulga un dispositivo adaptador de jeringa, la presente invencién no
pretende excluir la posibilidad de una jeringa integrada que incluya el miembro mévil como se ha descrito
anteriormente. Con este fin, puede ser posible proporcionar un aparato de la jeringa que comprende una jeringa que
tiene un cuerpo de la jeringa, de tal modo formando la porcién de la jeringa en comparacién con el sostenedor de la
jeringa del dispositivo del adaptador de la jeringa, y un émbolo que puede ser recibido en el cuerpo de la jeringa, y un
apretdn posterior para asentar en o contra la palma de un usuario. EI miembro mévil entonces tiene un conector de
émbolo, que puede ser integralmente formado con el émbolo en si mismo, para enganchar con un émbolo y una
presién del dedo en o adyacente a un extremo de la extremidad del miembro movible. El miembro mévil esta acoplado
al cuerpo de la jeringa y configurado para moverse con respecto al agarre trasero cuando un usuario aplica una fuerza
en el agarre.

El miembro movible puede ser formado integralmente con, o gorroneado dentro del cuerpo de la jeringa para deslizarse
en relacién con el cuerpo de la jeringa, en lugar de un soporte de jeringa separado. Sin embargo, en todas las demas
consideraciones, el procedimiento de operacién del miembro mévil es idéntico al de un dispositivo adaptador de
jeringa.

La ventaja de una jeringa integrada es que se pueden considerar configuraciones volumétricas no estandar. El
dispositivo adaptador de jeringas es compatible con las jeringas existentes conocidas en la técnica. Sin embargo,
existen varias adaptaciones de la propia jeringa que podrian realizarse para mejorar la comodidad del usuario en una
disposicién de agarre con una sola mano.

En particular, la naturaleza alargada de las jeringas de la técnica esta configurada para que puedan ser facilmente
operadas con las dos manos. Sin embargo, ahora podria considerarse la posibilidad de utilizar una jeringa més corta
con un cilindro més ancho, ya que no se necesita una segunda mano en la zona del cuerpo de la jeringa o alrededor
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de ella. Como tal, se podria proporcionar una jeringa acortada con un miembro movible integralmente formado
enganchado con el émbolo.

Por lo tanto, es posible proporcionar una jeringa o un adaptador para la misma que permita que la accién del émbolo
se realice con una sola mano. Esto puede lograrse proporcionando un miembro mévil acoplado con el émbolo, y que
esta posicionado para ser operado por un dedo indice de un usuario que sostiene la jeringa en un agarre de lapiz o
de pinza. Esto es completamente diferente a la operacién a dos manos necesaria con jeringas en la técnica.
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REIVINDICACIONES
Un aparato de jeringa (10) que comprende:

una porcion de jeringa que tiene una jeringa (12) o un soporte (24) adaptado para recibir una jeringa (12) en
su interior, teniendo la porcién de jeringa un agarre trasero (38) para asentarse en o contra la mano de un
usuario y un agarre delantero (40) formado en o adyacente a un extremo de punta (22) de la porcién de
jeringa; y

un miembro moévil (30) acoplable con un émbolo (16) de dicha jeringa (12), teniendo el miembro maévil (30)
un agarre para el dedo (32) en o adyacente a un extremo de punta (22) del mismo, acoplandose el miembro
mévil (30) con la porcién de jeringa y configurado para moverse en relacién con el agarre trasero cuando un
usuario aplica una fuerza en el agarre para el dedo (32),

en el que los agarres delantero y trasero (40, 38) estan formados como salientes laterales (40a, 40b; 38a,
38b) con respecto al miembro mévil (30).

Un aparato de jeringa (10) segun la reivindicacidn 1, en el que el miembro mévil (30) se puede acoplar de forma
deslizable con la porcién de jeringa.

Un aparato de jeringa (10) segln la reivindicacién 1 o la reivindicacién 2, en el que el miembro mévil (30) e puede
ser recibido, al menos en parte, en un canal longitudinal (28) de la porcién de jeringa.

Un aparato de jeringa (10) seglin una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en el que el agarre trasero
(38) comprende al menos un agarre para la palma de aleta lateral (38a, 38b).

Un aparato de jeringa (10) segln la reivindicacién 4, en el que el agarre trasero (38) comprende un par de
porciones laterales de agarre para la palma (38a, 38b) opuestas.

Un aparato de jeringa (10) segln la reivindicacién 4 o la reivindicacién 5, en el que la o cada porcién de aleta
lateral (38a, 38b) tiene un perfil contorneado.

Un aparato de jeringa (10) segln una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en el que el agarre delantero
(40) tiene una extensidn lateral que es menor o igual que una extensién lateral del agarre trasero (38).

Un aparato de jeringa (10) segln una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en el que la porcién de
jeringa comprende un soporte de jeringa (24), y el miembro mévil (30) estad acoplado con el soporte de jeringa
(24) opuesto a una abertura de recepcidn de jeringa del soporte de jeringa (24), o en el que la porcién de jeringa
comprende un soporte de jeringa, y el miembro mévil estad acoplado con el soporte de jeringa adyacente a una
abertura de recepcién de jeringa del soporte de jeringa.

Un aparato de jeringa (10) segln una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en el que el miembro mévil
(30) incluye un conector de émbolo (34) para acoplarse de forma que puede ser recibido en el émbolo (16).

Un aparato de jeringa (10) segun la reivindicacién 9, en el que el conector de émbolo (34) comprende un tope
(56) que se puede acoplar haciendo tope con el soporte de jeringa (24) para limitar el recorrido del émbolo
acoplado (186).

Un aparato de jeringa segun una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en el que la porcidén de jeringa
comprende un tope en o adyacente a un extremo de punta de la misma.

Un aparato de la jeringa segun una cualquiera de las reivindicaciones precedentes en el que la porcién de la
jeringa es una jeringa, y el miembro movible esta formado integralmente con un cuerpo de jeringa de la jeringa.

Un aparato de jeringa segun una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en el que el miembro mévil esta
formado integralmente con el émbolo.

Un aparato de jeringa (10) segln una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 12 en forma de un dispositivo
adaptador de jeringa (14) acoplable a una jeringa (12).

Un aparato de jeringa (10) que comprende:

una jeringa (12) con un cuerpo de jeringa (18) y un émbolo (16) que puede ser recibido en el cuerpo de jeringa
(18)y

un dispositivo adaptador de jeringa (14) segun la reivindicacién 14;

en el que el acoplamiento de la jeringa (12) con el dispositivo adaptador de jeringa (14) permite al usuario
manejar el aparato de jeringa (10) con una sola mano.
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Figura 3
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Figura 7
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