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INTRODUÇÃO
A odontometria pode variar nos diferentes estágios de preparo do canal radicular, tornando imperativa a utilização dos localizadores 

foraminais de forma concomitante à instrumentação do canal. Em contrapartida, a extrusão de debris tem sido apresentada na 

literatura como uma problemática durante a instrumentação, incluindo durante a utilização de localizadores foraminais acoplados aos 

motores elétricos (Vasconcelos et al. 2016).

O preparo dos canais radiculares, independente dos instrumentos e da cinemática de instrumentação utilizados, resulta na 

produção de raspas de dentina (Tanalp et al., 2006; Oszu et al., 2014). Devemos ter em mente que os debris de dentina produzidos 

durante a instrumentação, além de serem extruídos apicalmente, podem ainda ocasionar a obstrução do canal radicular, 

principalmente em sua porção apical, obstruindo a saída foraminal (Lambrianidis 2009), mesmo diante de grande volume de irrigação 

associada à aspiração, o acúmulo de debris na região apical pode ocorrer (Perez et.al., 2016). 

OBJETIVOS
Avaliar in vitro a influência da cinemática de instrumentos de níquel-titânio na precisão e variação  do comprimento de trabalho do 

canal radicular, realizadas com um localizador de ápice integrado, no pré-preparo e no preparo final endodônticos de canais 
radiculares.

METODOLOGIA
O cálculo amostral foi realizado com base no estudo de 

Vasconcelos et al. (2015). Assim, para um poder do teste de 80% e 

um α de 0.05 foi determinado um número mínimo de 22 amostras por 

grupo. Após aprovação do Comitê de Ética em Pesquisa (protocolo 

CAAE-40703420.0.0000.5349), utilizou-se como amostra de 

pesquisa, quarenta e quatro incisivos inferiores, incluídos em um 

modelo de alginato, divididos, aleatoriamente, em dois grupos de 

acordo com a cinemática: reciprocante e rotatória. O comprimento de 

trabalho foi determinado na fase de pré-preparo (glide path) e no final 

do preparo. As medidas fornecidas pelo localizador apical integrado 

foram combinadas com medições visuais. A precisão do localizador 

apical foi baseada na comparação de intergrupos. A variação no 

comprimento de trabalho foi baseada na comparação intragrupo.

RESULTADOS

CONCLUSÃO
Com base na metodologia aplicada concluiu-se que o motor VDW Gold foi mais preciso no emprego da rotação contínua, e a variação 

da odontometria ocorreu em ambas as cinemáticas porém em diferentes etapas da instrumentação.
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Tabela 3.  do comprimento de trabalho durante as etapas do tratamento endodôntico quando empregada a cinemática rotatória.  

Tabela 1. influência da cinemática reciprocante e rotatória na precisão do localizador 
foraminal acoplado ao motor endodôntico durante as etapas do tratamento endodôntico

Tabela 2. Variação do comprimento de trabalho durante as etapas do tratamento endodôntico quando 
empregada a cinemática reciprocante.  

 Glide Path Preparo 

Cinemática  Média  
(Desvio 
padrão) 

Mediana  
(Min – Max) 

Média  
(Desvio 
padrão) 

Mediana  
(Min – Max) 

Reciprocante 0.3864 
(0.4612) 

0.0 (0.0 – 1.0) 0.7727 (0.6853) 1.0 (0.0 – 2.0) a 

Rotatório 0.2727 
(0.7025) 

0.0 (0.0 – 3.0) 0.1818 (0.3948) 0.0 (0.0 – 1.0) b* 

 Variação do comprimento de trabalho 

Localizador Foraminal  Real  

Etapas do 
PQM 

Média 
(Desvio padrão) 

Mediana 
(Min-Max) 

Média 
(Desvio 
padrão) 

Mediana (Min-Max) 

Inicial  20.2 (1.84) a 20.0 (18 - 25)  20.4 (2.09)  
 

20.4 (16.7-24.3)  

Glide Path 20.1 (1.59) a 20.0 (18 - 24)  19.9 (2.16)  20.0 (16 - 24)  

Preparo 19.7 (1.76) b 20.0 (16 - 24)  20.0 (2.15)  20.0 (15 - 24)  

 Variação do comprimento de trabalho 

Localizador Foraminal  Real  

Etapas do 
PQM 

Média  
(Desvio padrão) 

Mediana  
(Min-Max) 

Média  
(Desvio padrão) 

Mediana  
(Min-Max) 

Inicial  20.4 (2.09) a 20.4 (16.7 - 24.3)  20.4 (2.09) a 20.4 (16.7 - 24.3)  

Glide Path 19.9 (2.16) b 20.0 (16 - 24)  20.2 (2.08) b 20.0 (16 - 24)  

Preparo 20.0 (2.15) b 20.0 (15 - 24)  20.1 (2.10) b 20.0 (16 - 24)  
Letras diferentes indicam diferença estatística intragrupo (p<0.05) 
Teste ANOVA medidas repetidas. Teste post hoc de tukey.  

Letras diferentes indicam diferença estatística intragrupo (p<0.05) 
Teste ANOVA medidas repetidas. Teste post hoc de tukey.  
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