
JP 2009-513250 A 2009.4.2

10

(57)【要約】
自己推進する内視鏡装置は、液体が満たされた柔軟なト
ロイドと、動力が取り付けられ又は駆動可能なフレーム
とから形成される。装置は、医療及び医療以外での応用
のために、概ね管状の空間又は環境に種々の付属装置を
前進させるために使用される。装置は、大腸内視鏡検査
を受ける患者の直腸のような管状の空間又は環境に挿入
される場合、トロイドの動きによって前進する。トロイ
ドの表面は、その中央軸に沿う内部の中央キャビティか
ら外部への連続的な動きにおいてその周で循環する。外
部での表面は、中央キャビティの中へ再び循環するまで
、反対方向に移動する。装置が体腔の種々のサイズ、形
状及び輪郭の中で前進すると、トロイドは、環境に適応
して進展するために収縮する。トロイドの動きにはパワ
ーが与えられてもよく又パワーが与えられなくてもよい
。方向及びスピードは、制御されてもよい。装置は、医
療及び医療以外での手技が実行される管状空間及び環境
の中で所望の方向に種々の付属装置を移送させるために
使用されてもよい。



(2) JP 2009-513250 A 2009.4.2

10

20

30

40

50

【特許請求の範囲】
【請求項１】
　概ね管状の空間を検査するための医療以外の方法であって、
　自己推進可能な内視鏡装置を提供するステップを含み、
　　上記内視鏡装置は、トロイドを備え、
　　　上記トロイドは、柔軟な材料を用いて形成された封入リングであって、
　　　上記封入リングは、中央キャビティを形成するとともに内容積部を有しており、
　　上記内視鏡装置は、更に、上記封入リングの上記内容積部の中に配置された支持構造
、上記支持構造に対して同心且つ同軸に配置され、上記封入リングの上記中央キャビティ
の中に配置されるハウジング構造からなる動力フレームと、
　　支持及びハウジング構造上に配置された一連の少なくとも２セットの連結ローラ又は
スキッドとを備え、
　　　上記ローラ又はスキッドは、上記２つの構造と上記構造の上に配置された上記ロー
ラ又はスキッドとの間に配置された封入リングの柔軟な材料を用いて、上記２つの構造を
固定された空間的な関係に維持するために配置され、
　　　上記ローラは、動力源に接続され、パワーが与えられると、移動方向の力を柔軟な
材料に提供するものであって、
　自己推進可能な装置に取り付けられる少なくとも１つの付属装置を提供するステップと
、
　概ね管状の空間又は環境に自己推進可能な装置を導入するステップと、
　自己推進可能な装置を管状空間において前方の、少なくとも１つの処理が行われる所定
場所へ推進して案内するためのパワーを装置に与えるステップと、
　少なくとも１つの付属装置を用いて少なくとも１つの処理を実行するステップと、
　適宜、管状空間において、少なくとも１つの処理が実行される他の場所へ装置を推進さ
せ、続けて上記少なくとも１つの処理を実行するステップと、
　管状空間を通って装置を後方に推進するステップと、
　管状空間から装置を取り除くステップとを含むことを特徴とする自己推進可能な内視鏡
装置の利用方法。
【請求項２】
　更に、少なくとも１つの外部支持装置に上記内視鏡装置を接続するステップを含む請求
項１に記載の自己推進可能な内視鏡装置の利用方法。
【請求項３】
　上記少なくとも１つの附属装置は、内視鏡装置、カメラ、光ファイバ・ケーブル、電気
通信ケーブル、レーザ、外科器具、医療器具、診察器具、機具類、センサ、ステントカテ
ーテル、流体搬送装置、薬搬送装置、電気的装置、道具、サンプリング装置、検査装置、
他の付属装置、及び、これらの組み合わせからなるグループから選択されることを特徴と
する請求項１に記載の自己推進可能な内視鏡装置の利用方法。
【請求項４】
　更に、装置を推進させて、少なくとも１つの処理を実行する遠隔操作部及び／又はプロ
グラミング部を備えることを特徴とする請求項１に記載の自己推進可能な内視鏡装置の利
用方法。
【請求項５】
　更に、少なくとも２つの交互のセクションを備えるトロイドの柔軟な材料を備え、
　　少なくとも１つの第１セクションは、柔軟な材料からなり、
　　少なくとも１つの第２セクションは、より抵抗が大きい材料からなり、抵抗がより大
きい上記少なくとも１つの第２セクションは連結ローラの間で移動することを特徴とする
請求項１に記載の自己推進可能な内視鏡装置の利用方法。
【請求項６】
　上記トロイドは、流体で満たされており且つ不浸透性の材料からなることを特徴とする
請求項１に記載の自己推進可能な内視鏡装置の利用方法。
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【請求項７】
　上記トロイドは、ゲルで満たされており且つ不浸透性の材料からなることを特徴とする
請求項１に記載の自己推進可能な内視鏡装置の利用方法。
【請求項８】
　上記トロイドは、実質的に満たされておらず、不浸透性又は半不浸透性の材料からなる
ことを特徴とする請求項１に記載の自己推進可能な内視鏡装置の利用方法。
【請求項９】
　体腔又は体管、パイプ部分、ルーメン、並びに他の概ね管状の空間及び環境の内部で附
属装置を移送する推進装置であって、
　上記内視鏡装置は、トロイドを備え、上記トロイドは、少なくとも２つの交互のセクシ
ョンを備える封入リングであって、
　　少なくとも１つの第１セクションが柔軟な材料を用いて作られ、
　　少なくとも１つの第２セクションが抵抗がより大きい材料を用いて作られ、
　　上記封入リングは、内容積部を有し且つ装置が移動する場合に反対方向に連続的に移
動する外部表面及び内部表面を有する中央キャビティを形成するものであって、
　上記内視鏡装置は、上記封入リングの内部容積部の内部に配置された外部シリンダ支持
構造からなるフレームを備えており、
　　上記外部シリンダは、少なくとも１つの第１セクションの柔軟な材料の折り畳みを容
易にする少なくとも１つのガイドを形成するものであって、
　上記支持構造に対して同心且つ同軸に配置され、上記封入リングの中央キャビティに配
置される上記内部シリンダと、
　支持及びハウジング構造上に配置される一連の少なくとも２セットの連結ローラ又はス
キッドとを備え、
　　上記ローラ又はスキッドは、少なくとも２つのセットの連結ローラの間に配置された
封入リングの少なくとも１つの第２セクションの材料より抵抗が大きい材料と固定的な空
間関係で少なくとも１つの２つの支持構造を維持するように配置されていることを特徴と
する推進装置。
【請求項１０】
　更に、内部シリンダの長軸に沿って形成され、上記装置の長さ方向に伸びる少なくとも
１つの流体フローチャネルを備えることを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項１１】
　更に、附属装置リングによって形成されたアクセサリ・チューブを備え、
　上記リングは、装置の長さ方向に伸びるギャップを有し、
　上記ギャップは、処理時に流体が通過可能であることを特徴とする請求項９に記載の推
進装置。
【請求項１２】
　更に、少なくとも１つの附属装置を備えることを特徴とする請求項９に記載の推進装置
。
【請求項１３】
　附属装置は、コレットを使用する装置に接続されていることを特徴とする請求項１２に
記載の推進装置。
【請求項１４】
　更に、パワーを与えた場合、封入リングの柔軟な材料に移動する力を掛けるローラに接
続された動力源を備えることを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項１５】
　上記動力源は、外部の動力源であることを特徴とする請求項１４に記載の推進装置。
【請求項１６】
　上記動力源は、内部の動力源であることを特徴とする請求項１４に記載の推進装置。
【請求項１７】
　上記柔軟な材料は、重合体の材料であることを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
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【請求項１８】
　更に、ローラにパワーを与える動力源と、少なくとも１つの付属装置とを備えることを
特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項１９】
　更に、装置の推進を遠隔操作するための遠隔制御部を備えることを特徴とする請求項９
に記載の推進装置。
【請求項２０】
　装置の推進リートを予めプログラミングするプログラミング部を備えることを特徴とす
る請求項９に記載の推進装置。
【請求項２１】
　更に、アクセサリ・チューブを備え、
　上記チューブは、附属装置が挿入され、又は外部の支持装置に接続される少なくとも１
つの経路を有することを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項２２】
　上記少なくとも１つの付属装置は、内視鏡装置、カメラ、光ファイバ・ケーブル、電気
通信ケーブル、レーザ、外科器具、医療器具、診察器具、機具類、センサ、ステントカテ
ーテル、流体搬送装置、薬搬送装置、電気的装置、道具、サンプリング装置、検査装置、
他の付属装置、及び、これらの組み合わせからなるグループから選択されることを特徴と
する請求項１２に記載の推進装置。
【請求項２３】
　上記少なくとも１つの付属装置は、内視鏡装置、カメラ、光ファイバ・ケーブル、電気
通信ケーブル、レーザ、外科器具、医療器具、診察器具、機具類、センサ、ステントカテ
ーテル、流体搬送装置、薬搬送装置、電気的装置、道具、サンプリング装置、検査装置、
他の付属装置、及び、これらの組み合わせからなるグループから選択されることを特徴と
する請求項１８に記載の推進装置。
【請求項２４】
　上記少なくとも１つの付属装置は、内視鏡装置、カメラ、光ファイバ・ケーブル、電気
通信ケーブル、レーザ、外科器具、医療器具、診察器具、機具類、センサ、ステントカテ
ーテル、流体搬送装置、薬搬送装置、電気的装置、道具、サンプリング装置、検査装置、
他の付属装置、及び、これらの組み合わせからなるグループから選択されることを特徴と
する請求項２１に記載の推進装置。
【請求項２５】
　更に、ウオームギアを備えることを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項２６】
　上記少なくとも１つのローラは、スプリングによって支持されていることを特徴とする
請求項９に記載の推進装置。
【請求項２７】
　上記少なくとも１つのローラは、サスペンション機構によって回転可能に所定位置に保
持されることを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項２８】
　上記サスペンション機構は、少なくとも１つの穿つ機構を備えることを特徴とする請求
項２７に記載の推進装置。
【請求項２９】
　上記サスペンション機構は、少なくとも１つのゴム帯を備えることを特徴とする請求項
２７に記載の推進装置。
【請求項３０】
　上記サスペンション機構は、少なくとも１つのコイル状、リーフ状又はトロイド状のス
プリングを備えることを特徴とする請求項２７に記載の推進装置。
【請求項３１】
　上記少なくとも１つのローラは、アームによって回転可能に支持されることを特徴とす
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る請求項９に記載の推進装置。
【請求項３２】
　上記トロイドは、流体で満たされており且つ不浸透性の材料からなることを特徴とする
請求項９に記載の推進装置。
【請求項３３】
　上記トロイドは、ゲルで満たされており且つ不浸透性の材料からなることを特徴とする
請求項９に記載の推進装置。
【請求項３４】
　上記トロイドは、実質的に満たされておらず、不浸透性又は半不浸透性の材料からなる
ことを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項３５】
　上記少なくとも１つの第２セクションは、少なくとも１つの連結ローラの歯に適応する
少なくとも１つの表面形状を有することを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項３６】
　上記少なくとも１つの第１セクションの柔軟な材料は、連結ローラに接触せず、すなわ
ち部分的にのみ接触しており、また、支持構造及びハウジング構造の間を移動する場合に
、上記少なくとも１つの第１セクションの柔軟な材料は折り畳むことを特徴とする請求項
９に記載の推進装置。
【請求項３７】
　上記少なくとも１つの第１セクションの柔軟な材料及び上記少なくとも１つの第２セク
ションの抵抗がより大きい材料は、厚さ、剛性、質感、表面仕上げ、表面パターン、デュ
ロメータ柔軟度、柔軟性、耐久性、摩擦特性、色、親水性／疎水性の傾向、弾性、摩耗特
性、透水性、融点、生体適合性、化学的適合性、及び／又は、化学的溶解度からなるグル
ープから選択される異なる性質を有することを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項３８】
　上記少なくとも１つの第１セクションの柔軟な材料は、少なくとも１つの第２セクショ
ンの摩擦がより大きい材料より大きい摩擦特性を有することを特徴とする請求項９に記載
の推進装置。
【請求項３９】
　上記少なくとも１つの第１セクションの少なくとも一部、及び／又は、少なくとも１つ
の第２セクションの少なくとも一部は、放射線不透過性の材料からなることを特徴とする
請求項９に記載の推進装置。
【請求項４０】
　ギアを有する機械的なシステム、受動機構システム、磁力システム、電気システム、誘
導的な柔軟な材料、袋内部の誘導的な流体、繰り返し握持若しくは圧迫して柔軟な材料を
押し若しくは引くシステム、圧電システムからなるグループから選択されたトロイドを推
進させる駆動機構を備えることを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項４１】
　更に、少なくとも１つの推進装置とともに連通係合部を備えることを特徴とする請求項
９に記載の推進装置。
【請求項４２】
　上記外部シリンダは、複数の開講を有し、
　上記開口群は、サスペンション機構と係合し、それによって、軸方向、角度方向及び半
径方向に外部シリンダを位置付けることを特徴とする請求項２７に記載の推進装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、折り畳み可能である又折り畳み可能ではない体腔又は体管、パイプ、ルーメ
ン及び他の概ね管状の空間又は環境へ付属装置を導入するための医療及び医療以外の分野
での利用に有用な装置に関する。特に、本発明は、内視鏡システムのための推進システム
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に関する。
【背景技術】
【０００２】
　内視鏡は、視野を捉えて観察者に伝達するための種々の手段を用いるものであって、体
内の視野を得るために使用されるあらゆる器具である。内視鏡は、生体組織検査や他の小
さい手術のような種々の検査及び介入手技を実行するために、使用されてもよい。内視鏡
の具体例は、結腸内で使用される結腸鏡、胃の中で使用される胃鏡、及び、気管と気管支
の中で使用される気管支鏡を含む。内視鏡は、しばしば生来の開口部を介して体腔又は体
のルーメンに挿入されるが、生来の入り口が存在しない体の領域にアクセスするために切
開口に挿入されてもよい。
【０００３】
　従来の内視鏡は、患者の体内から視野を集めて伝達する手段を有する硬い又は柔軟なロ
ッド又はシャフトを備える。ロッド又はシャフトは、所望の場所に挿入され、そして押さ
れる。ロッド又はシャフトは、典型的には、光ファイバ・ケーブルを収容するために、ま
た、器具、カテーテル、装置、気体、液体、所望の領域の内外にあるものを送るために使
用される複数の経路を囲む。
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　従来の内視鏡では、体腔、体の管又は他のルーメンが湾曲し方向転換するとき、挿入を
成功させて巧く働かせるために、剛性は最小限のものが要求される。しかし、収縮し、渦
巻き状であり、又は、結腸のような多くの湾曲からなる場合、内視鏡を所望の位置に押し
込むことは困難又は不可能である。操縦可能な関節がある内視鏡は、方向転換するように
導くことを容易にするために使用される。しかし、方向転換が追加されるたびに摩擦が増
すため、うまく案内できる方向転換の回数は制限され、内視鏡を患者の体に進入できる距
離は最終的には制限される。更に、より多くの方向転換及び角に対処するために要求され
る力が増すため、患者が経験する不快さや痛みだけでなく腸穿孔のような合併症の危険が
増す。そのような環境において進展させることができ、従来の内視鏡の身体での又手技で
の制限を克服できる内視鏡医療装置を有することは有用である。そのような装置が自己推
進できるならば更に有用である。
【０００５】
　内視鏡装置は、複数の湾曲及び方向転換を有するルーメン、パイプ部分、他の構造のよ
うな概ね管状の空間又は環境から、視野を得るために、又は、それらへ器具若しくは装置
を導入するために、医療以外の、又は、商業及び産業上の応用に利用されてもよい。その
ような管状の空間又は環境は、部分的にふさがれ又はそれらの内表面に組み上げられて、
変則的な内部形状又は直径を実現する。導入される内部の形状又は空間若しくは環境の直
径に適合できる装置を有することは、そのような空間及び環境を介して進展するために有
用であり、装置が自己推進した場合には更に役立つ。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　種々の実施の形態における本発明は、体腔又は体管、パイプ部分、ルーメン並びに他の
概ね管状の空間及び環境の中で付属装置を移送させるために使用できる推進装置であり、
概ね、円錐曲線回転体（トロイド）と、動力源又はモータ搭載のフレームとを備える。ト
ロイドの動きは動力が与えられても又は与えられなくてもよく、方向及びスピードは制御
されてもよい。
【０００７】
　本発明の実施の形態において、装置は、トロイド及びフレームを備える。トロイドは柔
軟な材料を用いて形成され、流体を満たして封入されたリングである。封入リングは、中
央キャビティを形成する。そのキャビティは、内容積部と、装置が所定の動作をする場合
に、連続的に反対方向に移動する内表面及び外表面とを備える。
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【０００８】
　一実施の形態において、フレームは、支持構造によって形成される。ハウジング構造と
、支持構造及びハウジング構造上の少なくとも２セットの一連の連結ローラ又はスキッド
とを備える。支持構造は、連結リングの内容積部の中に配置される。ハウジング構造は、
支持構造に対して同心円の同軸上にあり、封入リングの中央キャビティに配置される。２
つの構造が、２つの構造及びそれらの上に設けられたローラ又はスキッドとの間に配置さ
れる柔軟な材料の封入リングを用いて固定された空間的な関係を維持できるように、ロー
ラ又はスキッドは配置される。
【０００９】
　他の実施の形態において、フレームは、封入リングの内容積部の中に配置される支持構
造と、支持構造上に配置される少なくとも２セットの一連の連結ローラ又はスキッドを用
いて形成される。ローラ及びスキッドは、それらの間の柔軟な材料の封入リングを維持す
るように配置される。
【００１０】
　本発明の他の形態において、装置は、付属装置を移送するための推進装置である。装置
は、トロイド及び動力フレームを備える。トロイドは柔軟な材料を用いて形成され、流体
を満たして封入されたリングである。封入リングは、中央キャビティを形成し、内容積部
を有する。動力フレームは、支持構造及びハウジング構造により、又は、支持構造のみに
より形成される。少なくとも２セットの一連の連結ローラ又はスキッドは、支持部及びハ
ウジング構造の上に、又は、ハウジング構造がない場合には支持構造の上に配置される。
支持構造は、封入リングの内容積部の中に配置される。ハウジング構造は、支持構造に対
して同心円の同軸上に配置され、封入リングの中央キャビティの中に配置される。２つの
構造が、２つの構造及びそれらの上に設けられたローラ又はスキッドとの間に配置される
柔軟な材料の封入リングを用いて固定された空間的な関係を維持できるように、ローラ又
はスキッドは配置される。ローラは、パワー源に接続され、パワーが与えられると推進力
すなわち柔軟な材料の方向への力を与える。
【００１１】
　種々の実施の形態において、本発明の装置は、更に、少なくとも１つの付属装置を備え
る。装置が医療分野に使用されるか、又は医療以外の分野に使用されるかに応じて、少な
くとも１つの付属装置が、内視鏡、カメラ、ビデオ処理回路、ファイバー、光学ケーブル
、導電ケーブル、レーザ、外科器具、医療器具、診察器具、器具類、センサ、ステントカ
テーテル、液体配送装置、薬物配置装置、電気装置、ツール、サンプリング装置、分析装
置、関節セグメント、関節セグメントを連結するケーブル、他の付属装置及びそれらの組
み合わせを構成するグループから選択される。
【００１２】
　本発明の装置は、更に、ローラに接続され、封入リングの柔軟な材料に推進力を与える
パワー源を備える。パワー源は、外部のパワー源又は内部のパワー源であり、種々の手段
によるシャフトを通って移送される。
【００１３】
　種々の実施の形態において、本発明の装置は、更に、アクセサリ・チューブを備える。
アクセサリ・チューブは、付属装置が患者に挿入され又は外部の支持装置に接続される少
なくとも１つの経路を有する。
【００１４】
　本発明の装置は、医学的な又は医学以外の処理（手技）を実行するために利用される。
本発明に係る方法の実施の形態において、装置は、医学的な手技のために利用される。本
実施の形態の手技は、本発明に係る自己推進可能な内視鏡装置を患者の直腸及び肛門管に
導入するステップと、装置が少なくとも１つの付属装置を備えて少なくとも１つの外部の
支持装置に接続されるステップと、少なくとも１つの医学的な手技が実行される直腸の所
定位置にまで肛門管を通って直腸へ装置を前方に推進させるように装置にパワーを与える
ステップと、少なくとも１つの医学的な手技を少なくとも１つの付属装置を用いて実行す
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るステップと、適宜続けて装置を、少なくとも１つの医学的な手技が実行されるべき直腸
内の他の位置に推進させて上記少なくとも１つの手技を実行するステップと、直腸を通っ
て肛門管へ装置を後進させるステップと、患者から装置を取り除くステップとを含む。
【００１５】
　本発明の他の実施の形態において、内視鏡手技が提案されている。内視鏡手技は、少な
くとも１つの付属装置を備えて少なくとも１つの外部支持装置に接続されている自己推進
可能な内視鏡装置を概ね管状の空間又は環境へ導入するステップと、少なくとも１つの内
視鏡手技が実行される所定位置まで、管状空間の中で装置を前方に推進及び進展させるた
めの装置にパワーを与えるステップと、少なくとも１つの付属装置を用いて少なくとも１
つの内視鏡手技を実行するステップと、適宜続けて装置を、少なくとも１つの医学的な手
技が実行されるべき管状空間内の他の位置に推進させて上記少なくとも１つの手技を実行
するステップと、管状空間を通って装置を後進させるステップと、管状空間から装置を取
り除くステップとを含む。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１６】
　本発明の自己推進可能な又は自己推進型の内視鏡システム又は装置は、医療、産業及び
商業利用のために、折り畳み可能な又は折り畳み不可能な両方の複数の概ね管状の空間及
び環境の中で所望の位置に種々の付属装置を移送させるために利用される。本発明のシス
テムを用いて、医師、医療その他の技術者のような操作者は、ロッド又はそれを通る「ス
ネーク」を押すことによって進入させる場合に困難である概ね管状の空間の中で、且つ／
又は、標準的な若しくは非標準的ないずれかの寸法の、且つ／若しくは、均一な若しくは
非均一ないずれかの品質の環境の中で、進展及び横断させることができる。そのような空
間又は環境の例は、円形、四角形、長方形その他の形状の管、又は、一部が塞がれた長さ
方向に沿って１つ以上のそのような形状を、若しくは、表面上に組み上げられた材料のた
めに一様でない内表面を有する管を含むが、これに限られるものではなく、更に、変化す
る直径、くびれ及び湾曲を有する経路を含む。
【００１７】
　図１は、本発明の実施の形態に係る装置１００の断面図である。図１を参照すると、本
発明のシステム又は装置１００はトロイド１０２を用いる。図１の実施の形態において、
トロイド１０２は、柔軟な材料１０６からなる袋１０４を備える。袋１０４の柔軟な材料
１０６は、内表面１２０及び外表面１２２を有する。柔軟な材料１０６の内表面１２０は
、袋１０４の内容積部１２４を形成する。本発明のある実施の形態において、袋１０４の
内容積部１２４は、流体、ガス、液体又はそれらの組み合わせを含むか、又はそれらによ
って満たされている。柔軟な材料１０６の外表面１２２は、中央キャビティ１２６を形成
する。
【００１８】
　図１に示す装置１００は、フレーム１０８をも含む。フレーム１０８は、袋１０４の柔
軟な材料１０６によって支持されるとともに、互いに作用する。フレーム１０８は、支持
構造１２８及びハウジング構造１３０からなる。図１を参照すると、ハウジング構造１３
０が、袋１０４の柔軟な材料１０６の外表面１２２によって形成される中央キャビティ１
２６に配置される。図１を参照すると、支持構造１２８が、袋１０４の柔軟な材料１０６
の内表面１２０によって形成される内容積部１２４の中に配置される。
【００１９】
　支持構造１２８及びハウジング構造１３０の各々は、複数のローラを回転自在に支持す
る。図１において１組のモーティブ・ローラ１３４が、袋１０４の柔軟な材料１０６に接
触して示されている。図１の実施の形態において、モーティブ・ローラ１３４の回転によ
って、柔軟な材料１０６は各モーティブ・ローラ１３４の回転軸に対して移動する。図１
の実施の形態において、各モーティブ・ローラ１３４は、複数の歯１４０を備える。図１
を参照すると、各モーティブ・ローラ１３４の歯１４０はウオームギア１４４の第１スレ
ッド１４２と結合する。従って、図１の実施の形態において、ウオームギア１４４の回転
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によって、モーティブ・ローラ１３４は回転する。
【００２０】
　モーティブ・ローラ１３４を回転させるパワーは、応用例に応じた当業者に知られた内
部又は外部の種々の動力源であってよい。電力の場合、電源は装置の中に格納され、又は
電力が患者の外部からワイヤを介して若しくはアクセサリ・チューブ（図示せず）を通る
空間を介して伝達される。アクセサリ・チューブは、ハウジング構造の内部若しくは操作
可能にモーティブ・ローラ１３４やウオームギア１４４に接続された１つ以上の装置又は
電気モータに接続される。次に、電気モータはモーティブ・ローラ１３４やギア１４４に
パワーを供給する。機械的なパワーの場合、ローラ１３４やウオームギア１４４は、薄く
柔軟で回転するロッド又はワイヤの動きは、ハウジング構造の上に配置されたローラに伝
達される。機械的なパワーは、装置の内部又は外部に配置され、回転するらせん状又はバ
ネのコンポーネントによって、伝達される。このパワーは、手動で生成される。
【００２１】
　図１の実施の形態において、ハウジング構造１３０は、複数のスタビライジング・ロー
ラ１３６を回転可能に支持する。図１を参照すると、各スタビライジング・ローラ１３６
は、袋１０４の柔軟な材料１０６の外表面１２２に接触する。図１の実施の形態において
、各サスペンデッド・スタビライジング・ローラ１３８は、各スタビライジング・ローラ
１３６の近傍に位置付けられる。各サスペンデッド・スタビライジング・ローラ１３８は
、袋１０４の柔軟な材料１０６の内表面１２０に接触する。図１の実施の形態において、
各サスペンデッド・スタビライジング・ローラ１３８は、柔軟な材料１０６の一部及びス
タビライジング・ローラ１３６の一部を収容するような大きさの溝１４６を形成する。
【００２２】
　図１の実施の形態において、各サスペンデッド・スタビライジング・ローラ１３８は、
アーム１４８に枢動するように結合する。本発明の有用な実施の形態において、各アーム
１４８は及びサスペンデッド・スタビライジング・ローラ１３８は、スタビライジング・
ローラ１３６に対して柔軟な材料１０６の外表面を偏らせるように、作動する。図１にお
いて、複数のサスペンデッド・モーティブ・ローラ１３２は、各モーティブ・ローラ１３
４の近傍に配置される。各サスペンデッド・モーティブ・ローラ１３２は、支持構造１２
８によって、枢動可能に支持される。本発明の有用な実施の形態において、支持構造１２
８及びサスペンデッド・モーティブ・ローラ１３２は、モーティブ・ローラ１３４に対し
て柔軟な材料１０６の外表面１２２を偏らせるように、作動する。
【００２３】
　ある応用のため、袋１０４は概ね幅よりも長い。しかし、他の応用又はトロイド１０２
が挿入される空間又は環境のサイズ又は大きさに応じて、袋１０４は実質的に等しい長さ
と幅を有するか、又は、その長さ方向の大きさよりも大きい幅を有する。
【００２４】
　図２は、本発明の他の実施の形態に係る装置２００の断面図である。図２を参照すると
、装置２００は、概ねトロイド又はリング状の袋２０４を備える。袋２０４は、柔軟な材
料２０６を備える。袋２０４の柔軟な材料２０６は、内表面２２０及び外表面２２２を有
する。柔軟な材料２０６の内表面２２０は、袋２０４の内容積部２２４を形成する。本発
明のある実施の形態において、袋２０４の内容積部２２４は、流体、ガス、液体又はそれ
らの組み合わせを含み、又は、それらによって満たされている。柔軟な材料２０６の外表
面２２２は、中央キャビティ２２６を形成する。
【００２５】
　図２に示す装置２００は、フレーム２０８を含む。フレーム２０８は、袋２０４の柔軟
な材料２０６を支持するとともに、それと相互に作用する。フレーム２０８は、支持構造
２２８及びハウジング構造２３０を備える。図２を参照すると、ハウジング構造２３０は
、袋２０４の柔軟な材料２０６の外表面２２２によって形成される中央キャビティ２２６
に配置される。また図２を参照すると、支持構造２２８は、袋２０４の柔軟な材料２０６
の内表面２２０によって形成される内容積部２２４に配置される。
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【００２６】
　支持構造２２８及びハウジング構造２３０の各々は、複数のローラを回動可能に支持す
る。図２において、複数のモーティブ・ローラ２３４は、袋２０４の柔軟な材料２０６を
含んで示される。図２の実施の形態において、モーティブ・ローラ２３４によって、柔軟
な材料２０６が各モーティブ・ローラ２３４の回転軸に対して移動することが可能になる
。図２の実施の形態において、各モーティブ・ローラ２３４は、複数の歯２４０を備える
。各モーティブ・ローラ２３４は、ウオームギア２４４と係合することができる。
【００２７】
　図２を参照すると、ウオームギア２４４は第１のネジ山２４２及び第２のネジ山２４３
を備える。図２において、モーティブ・ローラ２３４の第１セットの歯２４０は、ウオー
ムギア２４４の第１のネジ山２４２と係合して示される。従って、図２の実施の形態にお
いて、ウオームギア２４４が回転することによって、モーティブ・ローラ２３４の第１セ
ットが回転する。
【００２８】
　本発明の実施の形態に係る装置において、１つ以上のモーティブ・ローラには、ウオー
ムギアによってパワーが与えられる。装置のハウジング構造は、例えば図２に示すように
ウオームギアを所定位置に保持するために、中空のキャビティを備える。この中空のキャ
ビティによって、ウオームギア２４４は、ハウジング構造２３０に対して回転することが
できる。ウオームギア２４４は、図２の実施の形態の装置の中心軸に沿って、前方及び後
方に移動する。この移動によると、ウオームギア２４４の第２のネジ山２４３は、選択的
にモーティブ・ローラの第２のセットに選択的に結合する一方で、第１のネジ山２４２は
、モーティブ・ローラ２３４の第１のセットに結合しない。この選択的な結合によると、
装置は前方及び後方に容易に移動することができる。本図実施の形態の変形例では、装置
は、モーティブ・ローラ２３４の第１及び第２のセットのそれぞれが、第１及び第２のネ
ジ山２４２及び２４３と係合することができる。
【００２９】
　図２の実施の形態において、ハウジング構造２３０は、複数のスタビライジング・ロー
ラ２３６を回動可能に支持する。図２を参照すると、各スタビライジング・ローラ２３６
は、袋２０４の柔軟な材料２０６の外表面２２２に接触する。図２の実施の形態において
、複数のサスペンデッド・スタビライジング・ローラ２３８は、各スタビライジング・ロ
ーラ２３６の近傍に配置されている。各サスペンデッド・スタビライジング・ローラ２３
８は、袋２０４の柔軟な材料２０６の内表面２２０に接触している。本発明のある実施の
形態において、各サスペンデッド・スタビライジング・ローラ２３８は、スタビライジン
グ・ローラ２３６に対して柔軟な材料２０６の外表面２２２を偏らせるように、作動する
。
【００３０】
　続けて図２を参照すると、サスペンデッド・モーティブ・ローラ２３２は、各モーティ
ブ・ローラ２３４の近傍に配置される。各サスペンデッド・モーティブ・ローラ２３２は
、支持構造２２８によって枢動可能に支持される。本発明のある実施の形態において、支
持構造２２８及びサスペンデッド・モーティブ・ローラ２３２は、モーティブ・ローラ２
３４に対して柔軟な材料２０６の外表面２２２を偏らせるように、作動する。
【００３１】
　実施の形態のハウジング構造２３０及び支持構造２２８の種々の形態が、本発明の精神
及び範囲から逸脱することなく可能である。一実施の形態は、一方が他方の中に配置され
る２つのチューブとして示される。外側のチューブが、封入リング又は袋の内容積部の内
部に配置される支持構造である。内側のチューブが、中央キャビティの中に配置されるハ
ウジング構造である。他の実施の形態において、支持構造、ハウジング構造又はその両方
のいずれかが、概ねシリンダの形状を形成する又はそれを形成しない一連の１つ以上のビ
ームを備える。
【００３２】
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　ハウジング及び支持構造は、例えば環状の断面を有するシリンダ形状であり、又は、そ
れらは、正方形、長方形、三角形、六角形、若しくは、真っ直ぐな表面、湾曲した表面若
しくはそれらを組み合わせた他の形状の断面を有してもよい。フレーム構造は、その長さ
方向にわたって複数の断面形状を備えてもよい。袋２０４の表面の柔軟な材料２０６は、
互いに固定された関係で配置される２つのチューブの間に設けられる。２つのチューブの
間の距離は、連結ローラ又はスキッドを連結するために十分であり、又、その距離によっ
て、たとえ、素材が自身の上に折り畳まれ又はひと塊になっていても、袋２０４の柔軟な
材料１０６が、支持及びハウジング構造の間を通過することが可能になる。
【００３３】
　図３は、本発明の実施の形態に係る装置３００の軸方向の断面図である。装置３００は
、柔軟な材料３０６を備える袋３０４を含む。袋３０４の柔軟な材料３０６は、内表面３
２０及び外表面３２２を有する。柔軟な材料３０６の内表面３２０は、袋３０６の内容積
部３２４を形成する。本発明のある実施の形態において、袋３０４の内容積部３２４は、
流体、ガス、液体又はそれらの組み合わせを含むか、又は、それらで満たされる。柔軟な
材料３０６の外表面３２２は、中央キャビティ３２６を形成する。
【００３４】
　図３の実施の形態において、ハウジング構造３３０は、袋３０４の柔軟な材料３０６の
外表面３２２によって形成される中央キャビティ３２６の中に配置される。ハウジング構
造３３０は、複数のモーティブ・ローラ３３４を回動可能に支持する。図３において、モ
ーティブ・ローラ３３４は、柔軟な材料３０６の外表面３２２を備えて示される。図３の
実施の形態において、各モーティブ・ローラ３３４は、複数の歯３４０を備える。各モー
ティブ・ローラ３３４の歯３４０は、ウオームギア３４４のネジ山３４２と係合する。こ
のように、図３の実施の形態において、ウオームギア３４４の回動によって、モーティブ
・ローラ３３４が回動する。図３の実施の形態において、モーティブ・ローラ３３４が回
転することによって、柔軟な材料３０６は、各モーティブ・ローラ３３４の回転軸に対し
て移動する。
【００３５】
　続けて図３を参照すると、支持構造３２８は、柔軟な材料３０６の内表面３２０によっ
て形成される内容積部３２４の中に配置される。図３の実施の形態において、支持構造３
２８は、複数のサスペンデッド・モーティブ・ローラ３３２を回転可能に支持する。図３
において、１つのサスペンデッド・モーティブ・ローラ３３２は、各モーティブ・ローラ
３３４の近傍に配置して示される。図３においても、各サスペンデッド・モーティブ・ロ
ーラ３３２は、袋３０４の柔軟な材料３０６の内表面３２０を備える。本発明の実施の形
態において、支持構造３２８及びサスペンデッド・モーティブ・ローラ３３２は、モーテ
ィブ・ローラ３３４に対して柔軟な材料３０６の外表面３２２を偏らせるように、作動す
る。
【００３６】
　図３の実施の形態において、ハウジング構造３３０及び支持構造３２８の各々は、次第
に管状の形状を有する。このように、ハウジング構造３３０及び支持構造３２８は、一方
が他方の中に配置される２つのチューブとして示される。外側のチューブは、袋３０４の
内表面３２０によって形成される内容積部３２４の中に配置される支持構造３２８である
。内側のチューブは、袋３０４の外表面３２２によって形成される中央キャビティ３２６
の中に配置されるハウジング構造３３０である。
【００３７】
　実施の形態のハウジング構造３３０及び支持構造３２８の種々の形態が、本発明の精神
及び範囲から逸脱することなく可能である。ハウジング及び支持構造は、例えば、円形の
断面を有するシリンダ状であり、又は、それらは、正方形、長方形、三角形、六角形若し
くは、真っ直ぐな表面、湾曲した表面若しくはそれらを組み合わせた他の形状の断面を有
してもよい。フレーム構造は、その長さ方向にわたって複数の断面形状を備えてもよい。
袋３０４表面の柔軟な材料３０６は、互いに固定された関係で配置される２つのチューブ
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の間に設けられる。２つの構造の間の距離は、連結ローラ又はスキッドを連結するために
十分であり、又、その距離によって、たとえ、素材が自身の上に折り畳まれ又は一団とな
っていても、袋３０４の柔軟な材料３０６が、支持及びハウジング構造の間を通過するこ
とが可能になる。
【００３８】
　図４は、本発明の他の実施の形態に係る装置４００の軸方向の断面図である。装置４０
０は、柔軟な材料４０６の袋４０４を備える。図４において、支持構造４２８は、柔軟な
材料４０６の内表面４２０によって形成される内容積部４２４の中に配置される。図４の
実施の形態において、支持構造４２８は、複数のサスペンデッド・スタビライジング・ロ
ーラ４３８を回動可能に支持する、図４を参照すると、各サスペンデッド・スタビライジ
ング・ローラ４３８は、袋４０４の柔軟な材料４０６の内表面４２０と接触する。本発明
のある実施の形態において、支持構造４２８及びサスペンデッド・スタビライジング・ロ
ーラ４３８は、スタビライジング・ローラ４３６に対して柔軟な材料４０６の外表面４２
２を偏らせるように、作動する。
【００３９】
　図４の実施の形態において、ハウジング構造４３０は、袋４０４の柔軟な材料４０６の
外表面４２２によって形成される中央キャビティ４２６の中に配置される。ハウジング構
造４３０は、複数のスタビライジング・ローラ４３６を回動可能に支持する。図４を参照
すると、各スタビライジング・ローラ４３６は、袋４０４の柔軟な材料４０６の内表面４
２０に接触する。図４の実施の形態において、各サスペンデッド・スタビライジング・ロ
ーラ４３８は、柔軟な材料４０６の一部及びスタビライジング・ローラ４３６の一部を受
け入れることが可能な大きさをした溝４４６を形成する。
【００４０】
　図５は、本発明の実施の形態に係る装置の拡大部分断面図である。装置５００は、ハウ
ジング構造５３０及び支持構造５２８を備える。ハウジング構造５３０は、モーティブ・
ローラ５３４を回転可能に支持し、又、支持構造５２８は、複数のサスペンデッド・モー
ティブ・ローラ５３２を回転可能に支持する。柔軟な材料５０６は、モーティブ・ローラ
５３４及びサスペンデッド・モーティブ・ローラ５３２の間に配置される。柔軟な材料５
０６は、例えば、本発明に係る袋の一部を形成する。サスペンデッド・モーティブ・ロー
ラ５３２は、支持構造５２８によって、回転可能に支持される。図５の実施の形態におい
て、ハウジング構造５３０は、ウオームギア５４４を回転可能に支持する。ウオームギア
５４４の第１のネジ山５４２は、モーティブ・ローラ５３４の歯５４０と係合する。図５
の実施の形態において、ウオームギア５４４を回転させることによって、モーティブ・ロ
ーラ５３４が回転する。モーティブ・ローラ５３４が回転することによって、次に、柔軟
な材料５０６はハウジング構造５３０に対して移動する。図５を参照すると、柔軟な材料
５０６は、内表面５２０及び外表面５２２を有する。
【００４１】
　図６は、本発明の実施の形態に係る装置６００の拡大部分断面図である。装置６００は
、ウオームギア６４４を回転可能に支持するハウジング構造６３０を備える。ウオームギ
ア６４４の第１のネジ山６４２は、モーティブ・ローラ６３４の歯６４０に係合する。モ
ーティブ・ローラ６３４は、ハウジング構造６３０によって、回転可能に支持される。柔
軟な材料６０６は、モーティブ・ローラ６３４及びスキッド６５０の間に配置される。柔
軟な材料６０６は、例えば、袋の一部を形成する。
【００４２】
　図６の実施の形態において、ウオームギア６４４を回転させることによって、モーティ
ブ・ローラ６３４が回転する。モーティブ・ローラ６３４が回転することによって、次に
、柔軟な材料６０６がハウジング構造６３０に対して移動する。図６を参照すると、スキ
ッド６５０は、柔軟な材料６０６の内表面６２０に接触する。本発明のある実施の形態に
おいて、スキッド６５０は、モーティブ・ローラ６３４に対して柔軟な材料６０６を外表
面６２２の方へ偏らせるように、作動する。
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【００４３】
　図７は、本発明の他の実施の形態に係る装置６０３の拡大部分断面図である。装置６０
３は、モーティブ・ローラ６３４を回転可能に支持するハウジング構造６３０を備える。
柔軟な材料６０６は、モーティブ・ローラ６３４及びスキッド６５０の間に配置される。
図７の実施の形態において、１組のスプリング６５２は、柔軟な材料６０６の内表面６２
０に対してスキッド６５０を偏らせるように、作動する。スプリング６５２は、図７に図
式的に示される。スプリング６５２は、例えば、シート・メタル・アームを備える。スプ
リング６５２及びスキッド６５０の圧縮動作及び拡張動作が、図７の矢印で示される。
【００４４】
　本発明の実施の形態において、スキッド６５０及びスプリング６５２は、モーティブ・
ローラ６３４に対して柔軟な材料６０６の外表面６２２を偏らせるように、作動する。モ
ーティブ・ローラ６３４の歯６４０は、ハウジング構造６３０によって回転可能に支持さ
れるウオームギア６４４の第１のネジ山と係合する。図７の実施の形態において、ウオー
ムギア６４４を回転させることによって、モーティブ・ローラ６３４は回転する。モーテ
ィブ・ローラ６３４が回転すると、次に、柔軟な材料６０６がハウジング構造６３０に対
して移動する。
【００４５】
　図８は、本発明の実施の形態に係る装置の拡大部分断面図である。装置７００は、ハウ
ジング構造７３０及び支持構造７２８を備えるフレーム７０８を含む。ハウジング構造７
３０は、モーティブ・ローラ６３４を回転可能に支持し、支持構造７２８は、複数のサス
ペンデッド・モーティブ・ローラ７３２を回転可能に支持する。柔軟な材料７０６は、モ
ーティブ・ローラ７３４及びサスペンデッド・モーティブ・ローラ７３２の間に配置され
る。
【００４６】
　サスペンデッド・モーティブ・ローラ７３２は、支持構造７２８によって回転可能に支
持される。支持構造７２８の１組のスプリング７５２は、図式的に図８に示される。図８
の実施の形態において、スプリング７５２は、柔軟な材料７０６の内表面７２０に対して
サスペンデッド・モーティブ・ローラ７３２を偏らせるように、作動する。スプリング７
５２は、例えばシート・メタル・アームを備える。スプリング７５２及びサスペンデッド
・モーティブ・ローラ７３２の圧縮動作及び拡張動作が図８の矢印により示される。
【００４７】
　図８の実施の形態において、ハウジング構造７３０は、ウオームギア７４４を回転可能
に支持する。ウオームギア７４４の第１のネジ山７４２は、モーティブ・ローラ７３４の
歯７４０に係合する。図８の実施の形態において、ウオームギア７４４が回転することに
よって、モーティブ・ローラ７３４が回転する。モーティブ・ローラ７３４が回転するこ
とによって、次に、柔軟な材料７０６がハウジング構造７３０に対して移動する、
【００４８】
　図９は、本発明の追加の実施の形態に係る装置８００の拡大部分断面図である。図９を
参照すると、装置８００は袋８０４を備える。本発明のある実施の形態において、袋は、
概ねトロイド又はリング状を有する。袋８０４は、柔軟な材料８０６を備える。袋８０４
の柔軟な材料８０６は、内表面８２０及び外表面８２２を有する。柔軟な材料８０６の内
表面８２０は、袋８０４の内容積部８２４を形成する。本発明のある実施の形態において
、袋８０４の内容積部８２４は、流体、ガス、液体又はそれらの組み合わせを含むか又は
それらで満たされる。柔軟な材料８０６の外表面８２２は、中央キャビティ８２６を形成
する。
【００４９】
　図９に示す装置８００は、フレーム８０８をも含む。フレーム８０８は、袋８０４の柔
軟な材料８０６を支持するとともに、それと相互作用する。フレーム８０８は、支持構造
８２８及びハウジング構造８３０を備える。図９の実施の形態において、ハウジング構造
８３０は、スタビライジング・ローラ８３６を回転可能に支持し、また、支持構造はサス
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ペンデッド・スタビライジング・ローラ８３８回転可能に支持する。図９を参照すると、
サスペンデッド・スタビライジング・ローラ８３８は、袋８０４の柔軟な材料８０６の内
表面８２０に接触する。スタビライジング・ローラ８３６は、袋８０４の柔軟な材料８０
６の外表面８２２に接触して示される。ローラの回転及び柔軟な材料８０６の移動が、図
９の矢印で示される。
【００５０】
　図１０は、前図に示す装置８００の他の拡大部分断面図である。本発明のある実施の形
態において、サスペンデッド・スタビライジング・ローラ８３８は、スタビライジング・
ローラ８３６に対して柔軟な材料８０６の外表面８２２を偏らせるように、作動する。図
１０の実施の形態において、支持構造８２８のアーム８４８は、サスペンデッド・スタビ
ライジング・ローラ８３８を偏らせるように、作動する。アーム８４８の柔軟な動きは、
図１０の矢印を用いて示される。
【００５１】
　図１１は、本発明の実施の形態に係る装置９００の拡大部分断面図である。装置９００
は、ウオームギア９４４を回転可能に支持するハウジング構造９３０を備える。スタビラ
イジング・ローラ９３６は、ハウジング構造９３０によって回転可能に支持される。柔軟
な材料９０６は、スタビライジング・ローラ９３６及びスキッド９５０の間に配置される
。柔軟な材料９０６は、例えば、本発明に係る袋の一部を形成してもよい。図１１を参照
すると、スキッド９５０は柔軟な材料９０６の内表面９２０に接触する。本発明のある実
施の形態において、スキッド９５０は、スタビライジング・ローラ９３６に対して柔軟な
材料９０６の外表面９２２を偏らせるように、作動する。
【００５２】
　図１２は、前図に示す装置９００の他の拡大部分断面図である。装置９００のスキッド
９５０が、図１２の断面図で示される。図１２を参照すると、スキッド９５０は、窪み９
５６を形成する。図１２の実施の形態において、窪み９５６は、柔軟な材料９０６の一部
及びスタビライジング・ローラ９３６の一部を収容できる大きさである。スタビライジン
グ・ローラ９３６及び柔軟な材料９０６の回転は、図１２の矢印で示される。
【００５３】
　図１３は、本発明の他の典型的な実施の形態に係る装置９００の拡大部分断面図である
。装置９００は、ハウジング構造９３０及び支持構造３２８を備えるフレーム９０８を含
む。スタビライジング・ローラ９３６は、ハウジング構造９３０によって、回転可能に支
持される。柔軟な材料９０６は、スタビライジング・ローラ９３６及びスキッド９５０の
間に配置される。図１３を参照すると、スキッド９５０は、柔軟な材料９０６の内表面９
２０に接触する。本発明のある実施の形態において、スキッド９５０は、スタビライジン
グ・ローラ９３６に対して柔軟な材料９０６の外表面９２２を偏らせるように、作動する
。図１３の実施の形態において、支持構造９２８のアーム９４８は、柔軟な材料９０６の
内表面に対してスキッド９５０を偏らせるように、作動する。アーム９４８の柔軟な動き
は、図１３の矢印を用いて示される。
【００５４】
　図１４は、本発明の実施の形態に係る袋１０４の断面図である。袋１０４は柔軟な材料
１０６を備える。柔軟な材料１０６の移動は、図１４の矢印を用いて示される。図１４を
参照すると、袋１０４の外側部分は、一方向に移動して示される一方で、袋１０４の内側
部分は、反対方向に移動する。その結果、全体の形状はその中心軸に沿って移動する一方
で、外側の素材が自身の周囲を循環する。このように、柔軟な材料は、記載されるように
、長軸が中央軸である中央キャビティの内側から外側へ連続的な動きで、フレームの周囲
を又それを通って循環する。そして、柔軟な材料の外表面は、概ね管状の空間若しくは環
境又は他のルーメンの内表面に接触して、それに沿って移動する。袋１０４の移動方向に
は図１４のＴＤが付されている。この動きは、概ね円筒状又は管状の空間内の移動であれ
ば、結腸又は直腸管に利用されるような折り畳み可能なものでさえ、十分に適用できる。
外表面が比較的一定の状態又は空間のない表面に連続して接触した状態を維持しているた
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め、柔軟な材料の内表面が図示する移動方向に前進する一方で、滑りを最小限にして又は
滑ることなく全体が移動する。
【００５５】
　図１５は、前図に示す袋１０４の他の断面図である。図１５の実施の形態において、袋
１０４は、前図に示す移動方向の概ね反対である第２移動方向ＴＤに移動している。袋１
０４の柔軟な材料１０６の移動は、図１５の矢印で示される。図１５を参照すると、袋１
０４の外部は一方向に移動して示される一方で、袋１０４の内部は反対方向に移動してい
る。
【００５６】
　図１６Ａ及び１６Ｂは、袋１０４の一実施の形態を示す。上述のように、流体で満たさ
れたトロイド１０２を形成する袋１０４は、袋の少なくとも１つの第１セクションにおい
て、柔軟な材料１０６からなる。更に、少なくとも１つの袋１０４の第２セクション１０
７は、柔軟な材料のセクション１０６とは材料の組成や物理的性質において異なる少なく
とも１つの材料からなる。例えば、少なくとも１つの第２セクション１０７は、特に、厚
さ、剛性、質感、表面仕上げ、表面パターン、デュロメータ柔軟度、耐久性、摩擦特性、
色、親水性／疎水性の傾向、弾性、摩耗特性、透水性、融点、生体適合性、化学的適合性
、及び／又は、化学的溶解度において、柔軟な材料のセクション１０６とは異なる性質を
備える。更に、少なくとも１つの第２セクション１０７は、少なくとも１つの第１セクシ
ョン１０６より耐久性がある。
【００５７】
　セクション１０６及び１０７は、図１６Ａ及び１６Ｂに示すような交互のストリップに
分離して配置される。そのような交互ストリップは、図示するような、少なくとも１つの
柔軟な材料の第１セクション１０６及び少なくとも１つの第２セクション１０７から成る
トロイドを取り囲む。図示する実施の形態において、少なくとも１つの第２セクション１
０７は、セクション１０７が上述のようにモーティブ・ローラ１３４及びサスペンデッド
・モーティブ・ローラ１３２の間を移動するような方法で配置される。このような配置は
、第１の柔軟な材料のセクション１０６よりも厚くて硬くて耐摩耗性に優れた材料又は表
面仕上げを有する他のセクション１０７を備える。更に、第２セクション１０７の表面仕
上げは、モーティブ・ローラ１３４に配置された複数の歯１４０の形状に適合する。
【００５８】
　第１の柔軟な材料のセクション１０６及び第２セクション１０７の交互のストリップは
、図示するように、連続的なループ方式で移動する。その移動は、図１４を参照して説明
したように、トロイドの表面が中央の長軸に沿って中央キャビティの内側から外側へ連続
的に移動してその周囲を循環するのと同様であり、外側において表面は、再び中央キャビ
ティに循環するまで反対方向に移動する。
【００５９】
　このように図１６Ａ及び１６Ｂは、少なくとも１つの柔軟な材料のセクション１０６、
及び、トロイドの移動を容易にする少なくとも１つのより耐久性を備えた第２セクション
１０７を有する袋１０４を示す。例えば、少なくとも１つの第２セクション１０７は、ス
トリップのような形態で配置され、それによって、上記のような各セクション１０７は、
モーティブ・ローラ１３４及び関連するサスペンデッド・モーティブ・ローラ１３２の間
を移動する。本実施の形態において、第２セクション１０７は、少なくとも１つ以上の第
１の柔軟な材料のセクション１０６より厚く、より硬く、且つ／又は、より耐摩耗性に優
れる。本実施の形態において、例えば図７及び８のそれぞれにおいてスプリング６５２や
７５２によって示すように、より大きい圧縮力が下方に掛けられる。更に、第２セクショ
ン１０７の表面仕上げは、モーティブ・ローラ１３４上の複数の歯１４０の表面に実質的
に適合する。
【００６０】
　更に、少なくとも１つの第１の柔軟なセクション１０６は、第２セクション１０７より
も薄くてより柔軟な材料からなる。図示する実施の形態において、柔軟なセクション１０
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６は、モーティブ・ローラ１３４に接触しないか、又は部分的に接触する。このように、
柔軟なセクション１０６は、相対的に容易に折り畳まれ、その結果、図示して上に述べた
ように、支持構造１２８及びハウジング構造１３０の間で移動する場合、より小さい空間
を占有する。柔軟なセクション１０６は、トロイドの表面の外側へ循環する場合より大き
い直径に伸長する。
【００６１】
　更に、第２セクション１０７は、柔軟な材料のセクション１０６より低い摩擦特性を有
し且つより硬い。そのような特徴は、当業者によって十分に理解される。これによって、
支持構造１２８及びハウジング構造１３０の間を移動している間に、第２セクション１０
７が一箇所に集まることを防ぐことができる。他の実施の形態において、柔軟な材料のセ
クション１０６は、より高い摩擦特性を有する。それによって、少なくとも１つの第１セ
クションの材料１０６が、体管又は体腔、パイプ部分、ルーメン等のトロイドが移動する
概ね管状の空間の表面に対して滑ることを防ぐことができる。
【００６２】
　本発明に係る装置のある実施の形態において、フレームは、支持構造と、その支持構造
の上に配置される一連の少なくとも２セットの連結ローラ又はスキッドとからなる。支持
構造は、封入リングの内容積部の中に配置される。ローラ又はスキッドは、それらの間の
封入リングの柔軟な材料を維持できるように、配置される。更に柔軟な材料の折り畳み及
びヒダを適切にするために、ローラ又はスキッドは吊り下げられ、そして柔軟な材料及び
適合しているローラ又はスキッドに対して力を掛ける。可能なサスペンション構造の実施
の形態が図示される。
【００６３】
　図１７には装置の一実施の形態の断面が示される。装置１０００は、複数のサスペンデ
ッド・モーティブ・ローラ１０２０を回転可能に支持する支持構造１０１０を備える。こ
のように、前に述べて図示したようにトロイドの袋材料１０４は、モーティブ・ローラ１
０３０及びサスペンデッド・モーティブ・ローラ１０２０の間に配置される。支持構造１
０１０は、サスペンション機構１０４０を囲うように図示される。サスペンション機構１
０４０は、１組のサスペンデッド・モーティブ・ローラ１０２０をいずれかの端部で支持
する。サスペンション機構１０４０によって、ローラが適応するように垂直方向に、横方
向に又は回転方向に移動することができ、それによって、装置が移動する環境に適応する
。このように、上述のようなサスペンデッド・モーティブ・ローラ１０２０やスキッドは
、吊り下げられ又は所定一に保持されるため、それらは任意の方向に枢動でき、その結果
、それぞれのローラ、トロイドの表面及び適合している連結ローラとの間で、最大の接触
表面領域を維持することが可能になる。
【００６４】
　図１８ａ及び１８ｂには、サスペンション機構１０４０の一実施の形態の側面図及び平
面図をそれぞれ示す。トロイドの袋材料１０４は、図示を容易にするために省略されてい
る。ここで、サスペンデッド・モーティブ・ローラ１０２０は、ハウジング構造１０２２
において支持され、連結モーティブ・ローラ１０３０と対向し、それによって、トロイド
（図示せず）の袋材料１０４が移動する。サスペンション・アーム１０２４は、当業者に
知られた本質的に回転する方法で、接続ボール１０２６を介してハウジング構造１０２２
に回転可能に係合する。接続ボール１０２６及びサスペンション・アーム１０２４の間の
インターフェースによって、サスペンデッド・モーティブ・ローラ１０２０の枢動が可能
になる。ボール１０２６は、実施の形態において比較的柔軟な材料を有し、それによって
、更に柔軟になるとともに移動が可能になる。
【００６５】
　図１９Ａ及び１９Ｂは、サスペンション機構１０４０の他の実施の形態を示す。上述の
ように、サスペンデッド・モーティブ・ローラ１０２０は、ハウジング構造１０２２にお
いて支持され、連結モーティブ・ローラ１０３０に対向し、それによって、トロイド（図
示せず）の袋材料１０４が移動できる。ここで、サスペンション・アーム１０２４は、ハ
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ウジング構造１０２２の上に配置された湾曲した受容部１０３４と相補的である湾曲した
端部１０３２を有するアーム１０２８を備える。そのように配置することによって、サス
ペンション・アーム１０２４は、実質的に任意の方向に湾曲し且つ／又は回動できるのと
同様に、垂直方向の回転する柔軟性を備え、それによって装置が移動している環境に適応
できる。
【００６６】
　図２０Ａ及び２０Ｂは、サスペンション機構１０４０の他の実施の形態を示す。本実施
の形態は、連結コントローラの少なくとも２つのセットを備え、例示のために３つが示さ
れる。ハウジング構造１０２２は、サスペンデッド・モーティブ・ローラ１０２０を支持
するとともに、連結モーティブ・ローラ１０３０と対向する。これによって、トロイド（
図示せず）の袋材料１０４は移動する。本実施の形態において、柔軟なバンド１０３８は
、連結ローラ・インターフェースの柔軟な支持部を提供するために使用される。他の実施
の形態では、ハウジング構造１０２２の間でのコイルスプリング、リーフスプリングやね
じりバネを使用してもよい。
【００６７】
　支持及びハウジング構造の端部は、応用のためにテーパ状であってもよい。テーパ状の
端部を有する本発明の実施の形態は、十分に好適なものであるが、例えば結腸内視鏡術又
は直腸検診のような医学的応用及び手技のために必須のものではない。そのようにテーパ
状であることは、全ての応用例にとって、特に大きい寸法の空間又は環境を含むものにと
って必須でない。支持及びハウジング構造のテーパ状の端部は、複数の機能を提供する。
それらの機能は、以下に限定されないが、２つの機構がスライドして分離せずに互いに嵌
り合って協働し、上方を柔軟な材料が移動する滑らかで段階的な表面を提供し、湾曲及び
角を介した装置の収縮及びその周囲での装置の通過を容易にすることを可能にすることを
含む。
【００６８】
　一連の連結ローラ又はスキッドの少なくとも２つのセットは、支持及びハウジング構造
上に配置され、又は、支持構造のみが利用される場合には、ローラ又はスキッドは支持構
造の上に配置される。ローラ又はスキッドのセットは、１つ以上のローラ、１つ以上のス
キッド、又は、１つ以上の構造の上に配置されたそれらの組み合わせからなる。１つのセ
ットは、１つのローラ又はスキッド、１組の近傍のローラ又はスキッド、１つの構造上の
１つのローラ又はスキッド、２つ以上のローラ２つ以上のスキッド又は両方の組み合わせ
からなる１組のもの、及び、各構造上に対応付けて配置されたローラ及びスキッドの他の
変形例及び組み合わせからなる。ローラ又はスキッドは、装置の中央軸に沿う方向及びそ
れを横断する方向の２つの方向で連結する。連結は、支持及びハウジング構造の間を概ね
一定又は固定された距離で維持できる方法でなされ、その結果、支持及びハウジング構造
は、概ね固定された空間的関係になる。図示するように、封入リングの柔軟な材料は、ロ
ーラ及びスキッドの間を通過する。これによって、ローラ又はスキッドと干渉することな
くトロイドの柔軟な材料が２つの構造の間で圧縮されることを防ぐことが支援される。パ
ワーが与えられると、ローラは柔軟な材料と係合し、原動力となる所定方向の力を柔軟な
材料に掛け、その力によって、装置は前方又は後方へ移動できる。内表面又は概ね管状の
空間若しくは環境の表面に接触して一致している封入リングの外表面を有するため、ロー
ラにパワーを与えることによって、柔軟な材料は図示するように移動する。柔軟な材料の
この移動によって、装置の自己推進が可能になる。
【００６９】
　パワーを与えない場合、ローラ又はスキッドは、例えば装置が最初に導入されたとき、
支持及びハウジング構造の間での柔軟な材料の移動を容易にする手段を備える。推進時に
は、好ましくは、装置の前進する側のローラのみにパワーが与えられる。これによって、
柔軟な材料は押されるのではなくトロイドの中央キャビティを介して引っ張られるため、
柔軟な材料がシワになることなく、捻れることなく、又一箇所に集まることなく保つこと
ができる。しかし、装置は、パワーを与えられる（移動方向にみて後方にある）後方ロー
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ラ又はパワーを与えられる前方及び後方ローラを用いて操作される。
【００７０】
　流体が満たされたトロイドは、体腔及びルーメンに見られる多数の湾曲、来訪者及び抑
制に十分に適用される。形状の一部が絞られるか又は押されているため、液体及びガスは
、袋の柔軟性によって、移動して適応する。
【００７１】
　更に、対象となる管状の空間に進入してそこを移動するとき、当業者によく知られた方
法を用いることによって、装置は操作者によって遠隔制御される。このように、操作者は
、前進の速度や移動方向を遠隔で調整する。代わりに、装置の他の実施の形態は、対象と
なる管状の空間へ進入する前に、移動方向、距離、スピード及び／又は目的場所を予めプ
ログラムできる能力を備える。この機能は、当業者によく知られた例えばＧＰＳ技術を含
む。装置は、対象となる管状の空間内部で正確なＧＰＳ座標へ進展するように方向付けら
れる。
【００７２】
　装置の種々の実施の形態は、トロイドの袋１０４の中に放射線不透過性の材料等を含み
、それによって、対象となる管状の空間を通る移動を外部で監視できる。そのような放射
線不透過材料によって、管状の空間内部で操作している間に装置を位置付けることが容易
になり、装置が所定の場所に前進又は後退して管状空間の表面を損傷する危険を低減し且
つ／又はなくすことができる。これに関連して、他のセクション１０７や柔軟な材料のセ
クション１０６は、放射線不透過材料を含む。放射線不透過性の実装に関する種々の実施
の形態は、当業者に提案されている。例えば、トロイドの外表面全体が、放射線不透過性
であってもよく、その場合、放射線不透過材料は、表面全体にわたって組み込まれるか、
又は、実質的に表面を介して散りばめられる。代わりに、少なくとも１つの他のセクショ
ン１０７又は少なくとも１つの柔軟な材料のセクション１０６が、放射線不透過性である
。
【００７３】
　トロイドの表面を移動するために使用される機構は、すなわち、中央キャビティの内部
からその中央軸に沿って、再び中央キャビティへ循環していくまで表面が反対方向に移動
する外部へ、連続的な動きで自身の周囲で追随して移動するために使用される機構であり
、当業者によく知られている。本明細書において、主に機械的に駆動するトロイド表面に
対する駆動ギアの牽引力によってトロイドは駆動される一方で、多くの他の駆動方式及び
機構が当業者に提案されている。例えば機構は、ギアを有する機械的なシステム、受動的
な機械的なシステム、磁気システム、誘導的な柔軟な材料、袋内部の誘導的な流体、機械
的なもの、電気的なもの、又は、繰り返し握持若しくは圧迫して袋材料を押し若しくは引
くシステムである。
【００７４】
　圧電性の「尺取り虫」機構が知られており、トロイドは、１つの圧電性の駆動力によっ
て握持され、第１のものに対して垂直である他の圧電性の駆動力によって移動し、第１の
ものに平行である第３の電圧性の装置によって新たな場所で締め付けられる。第１の圧電
性の駆動力は次にトロイドを開放し、垂直な圧電性の駆動力は第１の駆動力をその本来の
場所に戻る。トロイドがさらに動く場合、一連の行為が次に繰り返される。
【００７５】
　トロイドは、伝導性の材料を用いて作られ又はそれによって充填され、そして、適切に
励磁された２つ以上のセットの固定の電気的な湾曲からトロイドの中で電気的な渦流れを
誘導することによって推進される。更に、トロイドは、磁性を帯びうる材料を用いて作ら
れ又はそれによって充填され、そして、固定の電気的な湾曲から適切な磁気フィールドと
相互作用することによって推進される。同様に、トロイドの袋内部の流体は、材料、破片
、又は、適切な電場又は磁場によって励磁する場合、トロイドを推進する構造を含む。
【００７６】
　機構は、更に、空気式の、水硬性の、熱性の、又はトロイドにエネルギーを供給する同



(19) JP 2009-513250 A 2009.4.2

10

20

30

40

50

様の方法を含む。
【００７７】
　全てのそのような機構は、それらは均等であって、本発明の範囲に含まれる。
【００７８】
　装置は、アクセサリ・チューブを含む。アクセサリ・チューブは、例えば柔軟なチュー
ブであり、装置に接続され、患者の外部へ又はそれが内部に導かれる空間の外部へ導く。
例えば、装置が患者の中に進入して移動する場合、チューブは、接続されたままであり、
装置によって引かれる。患者又は他の空間の内部を移動する手段として押され又は引かれ
る。アクセサリ・チューブは、単一の経路又は導管であり、又は、複数の経路又は導管を
含む。経路や導管は、種々の付属装置を患者に挿入するために、又は、そのような装置を
外部の支援装置に接続するために、使用可能である。外部の支援装置は、当業者に知られ
ており、以下に限定されるものではないが、コンピュータ、分析若しくは診断装置、又は
、応用に適した他の電気装置を含む。
【００７９】
　付属装置の種々のタイプが、装置とともに利用され、又は装置に設けられる。そのよう
な付属装置は、以下に限定されるものではないが、内視鏡、カメラ、ファイバー光ケーブ
ル、電気通信ケーブル、レーザ、外科手術器具、医療器具、診察器具、器具類、センサ、
ステントカテーテル、流体搬送装置、薬搬送装置、電気的装置、道具、サンプリング装置
、検査装置、他の付属装置、及び、これらの組み合わせを含む。
【００８０】
　図２１を参照すると、付属装置は、柔軟な複数の指状部を有するコレット１１００又は
その均等物を使用する装置に取り付けられる。コレット・フィンガー１１０２は、外側に
ネジ山１１０４を有し、それによって、内側がテーパ状である締め付けナット１１０６に
係合する。締め付けナット１１０６は、付属装置（図示しない）に対して直接にコレット
・フィンガー１１０２を押し付け、又は、付属装置が繊細で傷付きやすい場合、相互作用
する装置を介して、損傷を最小にする。コレット・フィンガー１１０２のネジ山１１０４
は、湾曲部を有する。ナット１１０６は、内部のネジ山表面１１０８に対応する湾曲部を
有し、それによって、ナット１１０６は、装置を付属装置へ締め付けて挟み込むが、１つ
以上のコレット・フィンガー１１０２を破壊せずに除去することができない方向に容易に
取り付けられる。更に、コレット・ナット１１０６は、テーパ部１１１０又は類似の形状
の外部を有し、それによって、括約筋のバルブにより例えば肛門のように通常は閉じてい
るルーメンへの付属運搬装置の挿入を容易にすることができる。他の接続機構は、当業者
にとって明らかであり、本発明の範囲内にある。
【００８１】
　図２２を参照すると、装置１２００の一実施の形態が断面図で示される。このように、
トロイドの袋の外表面１２１０及び袋の内表面１２２０が示される。外部シリンダ１２３
０は、袋の外表面１２１０及び袋の内表面１２２０によって形成されるスペース１２４０
の内部に備えられる。複数のガイド１２５０は、外部シリンダ上に備えられ、拡張領域を
形成する。ガイド１２５０は、トロイドの袋材料、特に、図１６Ａ及び１６Ｂとの関係で
形成された柔軟な材料のセクションが、案内されて重畳し又はヒダになり易くなるように
機能する。柔軟な材料のヒダや重畳は、図２２の「Ｆ」で示す線によって示される。トロ
イドの袋材料のヒダ及び重畳を制御することによって、角、湾曲部及び障害物の周囲と同
様に管状空間を通る装置の移動が容易になる。
【００８２】
　図２２は、外部シリンダ１２３０と実質的に同心の内部シリンダ１２６０を示す。装置
及び内部シリンダの長軸に沿って、流体フローチャネル１２７０が図示される。流体が流
れ続けて流体の圧力を維持することが重要な環境で装置を操作する場合に、そのようなチ
ャネルが有用である。流体フローチャネル１２７０は、管状空間の流体が装置を通って流
れる一方で、トロイド状の装置が管状の空間を満たすことが可能になるように機能する。
他の実施の形態において、流体は、締め付けられた場合に付属装置をトロイド装置の中で
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締め付ける付属装置リング１２９０によって囲まれた付属装置のチューブ１２８０を提供
することによって、流れやすくなる。付属装置リング１２９０は、ギャップ１２９５とと
もに示される。ギャップ１２９５が十分に大きく、そのため、付属装置が付属装置リング
１２９０の中で締め付けられた場合に、ギャップ１２９５が開放したままであることによ
って、装置を通る流体は流れ易くなる。
【００８３】
　図２３Ａ及び２３Ｂを参照すると、本発明の装置の他の実施の形態が示される。外部シ
リンダ１３００が備えられており、それには複数の開口１３１０が備えられ、それによっ
て、使用時に前に説明して図示したサスペンション機構１３３０を含むサスペンデッド・
モーティブ・ローラ１３２０に係合することができる。外部シリンダ装置１３１０は、当
業者に知られた任意の方法でサスペンション機構１３３０によって係合する。本形態では
、外部シリンダは、サスペンション機構１３３０により本図に示されるサスペンデッド・
モーティブ・ローラ・フレームの組み合わせによって軸方向に角度方向に且つ半径方向に
設置される。
【００８４】
　図２４は、連接型フレームを有する装置の実施の形態を示す。本実施の形態において、
内部シリンダ１４００及び外部シリンダ１４１０は、連続的な硬い材料である必要はない
。装置の可動性及び操縦性は、内部１４００及び外部１４１０シリンダ並びにウオームギ
アをセグメントに分割し、ねじりでは硬いが柔軟な連結部１４３０でそれらを接続するこ
とによって改良される。プッシュ・プル・ケーブル１４５０は、後方部１４７０に関連づ
けて連接された装置の前方部１４６０を操作するために使用されてもよい。トロイド形袋
のサイズ１４８０は、袋が少なくともいくつかの柔軟な材料を備えるため、両ケーブル１
４５０を同時に押すか又は引くことによって変化する。自己推進する装置を操作するため
の他の技術は、当業者に明らかであり、本発明の範囲に含まれる。
【００８５】
　図２５を参照すると、付属装置の自在継ぎ手が示される。概ね、自己推進する内視鏡装
置を用いて行われる手技は、概ね付属装置が移動方向の軸（概ね長軸）に平行な軸に関し
て回転することを要求するが、トロイドは固定したままである。この回転は、管状スペー
スやルーメンの特徴を見る必要があり、又は、道具その他特に回転操作が必要である分析
付属装置を操作するために適した位置に配置する。図示する実施の形態において、装置内
部シリンダ１６００は、断面図で示されており、付属装置のチューブ１６２０の内部に収
納され、コレット・ナット１６４０を含むコレット１６３０によって所定場所に保持され
る。自在継ぎ手のベアリング１６５０は、内部シリンダ１６００に備えられる。そのよう
なベアリング１６５０によって、上述のように、付属装置１６１０の回転が容易になる。
付属装置１６１０を回転するための他の機構は、当業者に明らかであり、本発明の範囲に
含まれる。
【００８６】
　発明の種々のコンポーネントのために必要な材料は、多くの物質によって実現され得る
。医療での応用の場合、全ての材料が、高度の生体適合性を有する必要があり、放射線、
蒸気又は薬品蒸気のように当業者に知られた消毒方法に耐えることができる。
【００８７】
　トロイドは、流体で満たされ又はゲルその他の比較的柔軟な材料で満たされている。袋
を形成する材料は不浸透性であり、それによって、流体、ゲルその他の袋の中の材料を保
持する一方で、外部の物質が不浸透性の袋に進入させない。代わりに、材料は、浸透性又
は半浸透性であってもよい。これらの実施の形態において、袋は、実質的に空であるか、
又はある浸透圧の材料で満たされている。このように、ドーナツ型内視鏡装置が標的とな
る管状環境に配置される場合、袋は浸透圧の勾配に応じて環境からの流体で満たす。標的
となる環境の汚染が特に関与する場合に、本実施の形態は有用である。
【００８８】
　封入リング又は袋の中に配置される流体は、軽油、水、生理食塩水、潤滑油のような液
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体であり、空気、窒素若しくは二酸化炭素のような気体であり、又は、それらの組み合わ
せである。好ましくは、医療又は獣医での応用又は使用のために、流体は毒性のないもの
である。封入リング又は袋での柔軟な材料は、装置が導入される空間又は環境の内表面の
状態に適していれば、貫通、破壊及び摩耗に対する耐性を有する材料である。柔軟な材料
は、それが横断するルーメンの表面に対する動きを支援する滑らかな表面を有してもよい
。適切な材料の選択において考慮されうる他の特徴は、例えば、柔らかさ、柔軟性及び形
状の一致性等である。トロイドの材料は、加熱シール、接着剤、化学的結合のような手段
によって、封鎖された封入リング又は閉じた袋に封入も可能なものである。種々の重合体
又はプラスチック材料が、柔軟な材料として使用され得る。
【００８９】
　支持及びハウジング構造は、ポリマー若しくは硬い材料（例えばステンレス鋼）、剛性
材料、又はそれらを組み合わせたもののような半柔軟又は半剛性の材料のいずれかを用い
て形成される。ローラ又はスキッドには、強度が強くて、非常に小さい部品に形成可能な
材料又は材料のグループが必要である。ローラの材料は、柔軟な材料に対してそれを損傷
しない十分に高い（滑らない）摩擦をも備える必要がある一方で、スキッドは、柔軟な材
料に対してそれを損傷しない十分に低い（滑る）摩擦を備える必要もある。支持及びハウ
ジング構造の表面は、支持及びハウジング構造の表面を横切る柔軟な材料の動きによって
生じる摩擦を低減するか又はそれがない１つ以上の材料を備える。
【００９０】
　医療用ではない応用の場合、要求される材料は、上述の殆どの性質を有するが、必ずし
も生体適合性又は耐消毒性を要求しない。医療以外の応用における発明に使用される材料
は、十分な耐久性及び適合性を有し、それによって、それらが使用される環境に適合する
。
【００９１】
　内視鏡のトロイド状装置は、並列的又は直列的のいずれかで、他の装置と一体化されて
もよい。それにより、少なくとも２つのドーナツ型装置が組み合わせて使用され、その場
合、各装置は付属装置の他の補完物を運び、管状空間の他の領域を覆う。更に、そのよう
な組み立てされた装置の組み立ては、単純なリニアモデルに限定される必要はない。
【００９２】
　装置のトロイドの大きさは固定される必要はない。トロイドのサイズは、ある実施の形
態では、例えば切断すること、穿刺すること、製造時にトロイドに配置された小さい高圧
のカプセルを開放すること等によって変化する。これにより、トロイドの袋の柔軟な材料
が膨張可能になる。同様の効果は、トロイドの袋の流体内での可逆又は不可逆な化学反応
を開始することによって達成されてもよい。そのような反応は、熱的、化学的、電気的な
手段によって、開始され又は元に戻されてもよい。
【００９３】
　発明の複数の応用及び装置の使用が、上述の本明細書において明らかにされてきたが、
他の応用及び使用は、以下に限定されるものではないが、更に、カメラその他の光学的、
電気的又は機械的な検査装置を運搬することによって、パイプ、チューブ及び穴に到達す
ることが困難な検査を含み、場所への到達が困難な使用のために移送を遠隔制御する道具
を含み、長くて狭い経路を通るルーティング又は引っ張りケーブル、ワイヤ・ロープ等を
含み、環境の形状に順応する本発明の性能の有用性によって、いずれかの側のスペースの
間を封鎖することができる、すなわち、本発明によると、本発明の他の側の空気などの材
料を混合させることなく、材料のパイプを容易に空にすることができるパイプを通るプッ
シング又はプリング・ケーブルを含む。装置が、自己推進である、又は、外部から単に押
され若しくは引かれる場合、これらの応用の多くが等しく十分な効果を奏する。
【００９４】
　本発明の実施の形態及び同様のものを実行する方法について、図示するとともに説明し
てきたが、本発明の精神及び添付の特許請求の範囲の記載から逸脱することなく種々の変
形、応用及び改良がなされ得ることは理解されるべきである。
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【図面の簡単な説明】
【００９５】
【図１】装置の実施の形態に係る装置の断面図。
【図２】装置の他の実施の形態に係る装置の断面図。
【図３】装置の実施の形態に係る装置の軸方向断面図。
【図４】装置の他の実施の形態に係る装置の軸方向断面図。
【図５】装置の実施の形態に係る装置の拡大部分断面図。
【図６】装置の実施の形態に係る装置の拡大部分断面図。
【図７】装置の他の実施の形態に係る装置の拡大部分断面図。
【図８】装置の実施の形態に係る装置の拡大部分断面図。
【図９】装置の他の実施の形態に係る装置の拡大部分断面図。
【図１０】前図に示す装置の他の拡大部分断面図。
【図１１】装置の実施の形態に係る装置の拡大部分断面図。
【図１２】前図に示す装置の他の拡大部分断面図。
【図１３】装置の他の実施の形態に係る装置の拡大部分断面図。
【図１４】装置の実施の形態に係る袋の断面図。
【図１５】前図に示す袋の他の断面図。
【図１６Ａ】袋の別の実施の形態を示す。
【図１６Ｂ】袋の別の実施の形態を示す。
【図１７】内視鏡装置の別の実施の形態を示す。
【図１８Ａ】サスペンション機構の一実施の形態の側面図を示す。
【図１８Ｂ】サスペンション機構の一実施の形態の平面図を示す。
【図１９Ａ】サスペンション機構の一実施の形態の斜視図を示す。
【図１９Ｂ】サスペンション機構の一実施の形態の側面図を示す。
【図２０Ａ】サスペンション機構の一実施の形態の平面図を示す。
【図２０Ｂ】サスペンション機構の一実施の形態の斜視図を示す。
【図２１】装置の一実施の形態の斜視図を示す。
【図２２】装置の一実施の形態の断面図を示す。
【図２３Ａ】装置の実施の形態の側面図を示す。
【図２３Ｂ】装置の実施の形態の断面図を示す。
【図２４】装置の一実施の形態の断面図。
【図２５】装置の一実施の形態の部分断面図。
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【図１】 【図２】

【図３】 【図４】
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【図５】 【図６】

【図７】 【図８】
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【図９】 【図１０】

【図１１】 【図１２】
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【図１３】 【図１４】

【図１５】

【図１６Ａ】

【図１６Ｂ】

【図１７】
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【図１８Ａ】

【図１８Ｂ】

【図１９Ａ】

【図１９Ｂ】

【図２０Ａ】

【図２０Ｂ】

【図２１】
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【図２２】 【図２３Ａ】

【図２３Ｂ】 【図２４】
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【図２５】

【手続補正書】
【提出日】平成20年8月21日(2008.8.21)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　概ね管状の空間を検査するための医療以外の方法であって、
　自己推進可能な内視鏡装置を提供するステップを含み、
　　上記内視鏡装置は、トロイドを備え、
　　　上記トロイドは、柔軟な材料を用いて形成された封入リングであって、
　　　上記封入リングは、中央キャビティを形成するとともに内容積部を有しており、
　　上記内視鏡装置は、更に、上記封入リングの上記内容積部の中に配置された支持構造
、上記支持構造に対して同心且つ同軸に配置され、上記封入リングの上記中央キャビティ
の中に配置されるハウジング構造からなる動力フレームと、
　　支持及びハウジング構造上に配置された一連の少なくとも２セットの連結ローラ又は
スキッドとを備え、
　　　上記ローラ又はスキッドは、上記２つの構造と上記構造の上に配置された上記ロー
ラ又はスキッドとの間に配置された封入リングの柔軟な材料を用いて、上記２つの構造を
固定された空間的な関係に維持するために配置され、
　　　上記ローラは、動力源に接続され、パワーが与えられると、移動方向の力を柔軟な
材料に提供するものであって、
　自己推進可能な装置に取り付けられる少なくとも１つの付属装置を提供するステップと
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、
　概ね管状の空間又は環境に自己推進可能な装置を導入するステップと、
　自己推進可能な装置を管状空間において前方の、少なくとも１つの処理が行われる所定
場所へ推進して案内するためのパワーを装置に与えるステップと、
　少なくとも１つの付属装置を用いて少なくとも１つの処理を実行するステップと、
　適宜、管状空間において、少なくとも１つの処理が実行される他の場所へ装置を推進さ
せ、続けて上記少なくとも１つの処理を実行するステップと、
　管状空間を通って装置を後方に推進するステップと、
　管状空間から装置を取り除くステップとを含むことを特徴とする自己推進可能な内視鏡
装置の利用方法。
【請求項２】
　更に、少なくとも１つの外部支持装置に上記内視鏡装置を接続するステップを含む請求
項１に記載の自己推進可能な内視鏡装置の利用方法。
【請求項３】
　上記少なくとも１つの附属装置は、内視鏡装置、カメラ、光ファイバ・ケーブル、電気
通信ケーブル、レーザ、外科器具、医療器具、診察器具、機具類、センサ、ステントカテ
ーテル、流体搬送装置、薬搬送装置、電気的装置、道具、サンプリング装置、検査装置、
他の付属装置、及び、これらの組み合わせからなるグループから選択されることを特徴と
する請求項１に記載の自己推進可能な内視鏡装置の利用方法。
【請求項４】
　更に、装置を推進させて、少なくとも１つの処理を実行する遠隔操作部及び／又はプロ
グラミング部を備えることを特徴とする請求項１に記載の自己推進可能な内視鏡装置の利
用方法。
【請求項５】
　更に、少なくとも２つの交互のセクションを備えるトロイドの柔軟な材料を備え、
　　少なくとも１つの第１セクションは、柔軟な材料からなり、
　　少なくとも１つの第２セクションは、より抵抗が大きい材料からなり、抵抗がより大
きい上記少なくとも１つの第２セクションは連結ローラの間で移動することを特徴とする
請求項１に記載の自己推進可能な内視鏡装置の利用方法。
【請求項６】
　上記トロイドは、流体で満たされており且つ不浸透性の材料からなることを特徴とする
請求項１に記載の自己推進可能な内視鏡装置の利用方法。
【請求項７】
　上記トロイドは、ゲルで満たされており且つ不浸透性の材料からなることを特徴とする
請求項１に記載の自己推進可能な内視鏡装置の利用方法。
【請求項８】
　上記トロイドは、実質的に満たされておらず、不浸透性又は半不浸透性の材料からなる
ことを特徴とする請求項１に記載の自己推進可能な内視鏡装置の利用方法。
【請求項９】
　体腔又は体管、パイプ部分、ルーメン、並びに他の概ね管状の空間及び環境の内部で附
属装置を移送する推進装置であって、
　上記内視鏡装置は、トロイドを備え、上記トロイドは、少なくとも２つの交互のセクシ
ョンを備える封入リングであって、
　　少なくとも１つの第１セクションが柔軟な材料を用いて作られ、
　　少なくとも１つの第２セクションが抵抗がより大きい材料を用いて作られ、
　　上記封入リングは、内容積部を有し且つ装置が移動する場合に反対方向に連続的に移
動する外部表面及び内部表面を有する中央キャビティを形成するものであって、
　上記内視鏡装置は、上記封入リングの内部容積部の内部に配置された外部シリンダ支持
構造からなるフレームを備えており、
　　上記外部シリンダは、少なくとも１つの第１セクションの柔軟な材料の折り畳みを容
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易にする少なくとも１つのガイドを形成するものであって、
　上記支持構造に対して同心且つ同軸に配置され、上記封入リングの中央キャビティに配
置される上記内部シリンダと、
　支持及びハウジング構造上に配置される一連の少なくとも２セットの連結ローラ又はス
キッドとを備え、
　　上記ローラ又はスキッドは、少なくとも２つのセットの連結ローラの間に配置された
封入リングの少なくとも１つの第２セクションの材料より抵抗が大きい材料と固定的な空
間関係で少なくとも１つの２つの支持構造を維持するように配置されていることを特徴と
する推進装置。
【請求項１０】
　更に、内部シリンダの長軸に沿って形成され、上記装置の長さ方向に伸びる少なくとも
１つの流体フローチャネルを備えることを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項１１】
　更に、附属装置リングによって形成されたアクセサリ・チューブを備え、
　上記リングは、装置の長さ方向に伸びるギャップを有し、
　上記ギャップは、処理時に流体が通過可能であることを特徴とする請求項９に記載の推
進装置。
【請求項１２】
　更に、少なくとも１つの附属装置を備えることを特徴とする請求項９に記載の推進装置
。
【請求項１３】
　附属装置は、コレットを使用する装置に接続されていることを特徴とする請求項１２に
記載の推進装置。
【請求項１４】
　更に、パワーを与えた場合、封入リングの柔軟な材料に移動する力を掛けるローラに接
続された動力源を備えることを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項１５】
　上記動力源は、外部の動力源であることを特徴とする請求項１４に記載の推進装置。
【請求項１６】
　上記動力源は、内部の動力源であることを特徴とする請求項１４に記載の推進装置。
【請求項１７】
　上記柔軟な材料は、重合体の材料であることを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項１８】
　更に、ローラにパワーを与える動力源と、少なくとも１つの付属装置とを備えることを
特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項１９】
　更に、装置の推進を遠隔操作するための遠隔制御部を備えることを特徴とする請求項９
に記載の推進装置。
【請求項２０】
　装置の推進リートを予めプログラミングするプログラミング部を備えることを特徴とす
る請求項９に記載の推進装置。
【請求項２１】
　更に、アクセサリ・チューブを備え、
　上記チューブは、附属装置が挿入され、又は外部の支持装置に接続される少なくとも１
つの経路を有することを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項２２】
　上記少なくとも１つの付属装置は、内視鏡装置、カメラ、光ファイバ・ケーブル、電気
通信ケーブル、レーザ、外科器具、医療器具、診察器具、機具類、センサ、ステントカテ
ーテル、流体搬送装置、薬搬送装置、電気的装置、道具、サンプリング装置、検査装置、
他の付属装置、及び、これらの組み合わせからなるグループから選択されることを特徴と
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する請求項１２に記載の推進装置。
【請求項２３】
　上記少なくとも１つの付属装置は、内視鏡装置、カメラ、光ファイバ・ケーブル、電気
通信ケーブル、レーザ、外科器具、医療器具、診察器具、機具類、センサ、ステントカテ
ーテル、流体搬送装置、薬搬送装置、電気的装置、道具、サンプリング装置、検査装置、
他の付属装置、及び、これらの組み合わせからなるグループから選択されることを特徴と
する請求項１８に記載の推進装置。
【請求項２４】
　上記少なくとも１つの付属装置は、内視鏡装置、カメラ、光ファイバ・ケーブル、電気
通信ケーブル、レーザ、外科器具、医療器具、診察器具、機具類、センサ、ステントカテ
ーテル、流体搬送装置、薬搬送装置、電気的装置、道具、サンプリング装置、検査装置、
他の付属装置、及び、これらの組み合わせからなるグループから選択されることを特徴と
する請求項２１に記載の推進装置。
【請求項２５】
　更に、ウオームギアを備えることを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項２６】
　上記少なくとも１つのローラは、スプリングによって支持されていることを特徴とする
請求項９に記載の推進装置。
【請求項２７】
　上記少なくとも１つのローラは、サスペンション機構によって回転可能に所定位置に保
持されることを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項２８】
　上記サスペンション機構は、少なくとも１つの穿つ機構を備えることを特徴とする請求
項２７に記載の推進装置。
【請求項２９】
　上記サスペンション機構は、少なくとも１つのゴム帯を備えることを特徴とする請求項
２７に記載の推進装置。
【請求項３０】
　上記サスペンション機構は、少なくとも１つのコイル状、リーフ状又はトロイド状のス
プリングを備えることを特徴とする請求項２７に記載の推進装置。
【請求項３１】
　上記少なくとも１つのローラは、アームによって回転可能に支持されることを特徴とす
る請求項９に記載の推進装置。
【請求項３２】
　上記トロイドは、流体で満たされており且つ不浸透性の材料からなることを特徴とする
請求項９に記載の推進装置。
【請求項３３】
　上記トロイドは、ゲルで満たされており且つ不浸透性の材料からなることを特徴とする
請求項９に記載の推進装置。
【請求項３４】
　上記トロイドは、実質的に満たされておらず、不浸透性又は半不浸透性の材料からなる
ことを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項３５】
　上記少なくとも１つの第２セクションは、少なくとも１つの連結ローラの歯に適応する
少なくとも１つの表面形状を有することを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項３６】
　上記少なくとも１つの第１セクションの柔軟な材料は、連結ローラに接触せず、すなわ
ち部分的にのみ接触しており、また、支持構造及びハウジング構造の間を移動する場合に
、上記少なくとも１つの第１セクションの柔軟な材料は折り畳むことを特徴とする請求項
９に記載の推進装置。
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【請求項３７】
　上記少なくとも１つの第１セクションの柔軟な材料及び上記少なくとも１つの第２セク
ションの抵抗がより大きい材料は、厚さ、剛性、質感、表面仕上げ、表面パターン、デュ
ロメータ柔軟度、柔軟性、耐久性、摩擦特性、色、親水性／疎水性の傾向、弾性、摩耗特
性、透水性、融点、生体適合性、化学的適合性、及び／又は、化学的溶解度からなるグル
ープから選択される異なる性質を有することを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項３８】
　上記少なくとも１つの第１セクションの柔軟な材料は、少なくとも１つの第２セクショ
ンの摩擦がより大きい材料より大きい摩擦特性を有することを特徴とする請求項９に記載
の推進装置。
【請求項３９】
　上記少なくとも１つの第１セクションの少なくとも一部、及び／又は、少なくとも１つ
の第２セクションの少なくとも一部は、放射線不透過性の材料からなることを特徴とする
請求項９に記載の推進装置。
【請求項４０】
　ギアを有する機械的なシステム、受動機構システム、磁力システム、電気システム、誘
導的な柔軟な材料、袋内部の誘導的な流体、繰り返し握持若しくは圧迫して柔軟な材料を
押し若しくは引くシステム、圧電システムからなるグループから選択されたトロイドを推
進させる駆動機構を備えることを特徴とする請求項９に記載の推進装置。
【請求項４１】
　更に、少なくとも１つの推進装置とともに連通係合部を備えることを特徴とする請求項
９に記載の推進装置。
【請求項４２】
　上記外部シリンダは、複数の開講を有し、
　上記開口群は、サスペンション機構と係合し、それによって、軸方向、角度方向及び半
径方向に外部シリンダを位置付けることを特徴とする請求項２７に記載の推進装置。
【請求項４３】
　穴又はルーメンの中に適合して係合するサイズ及び形状を有する閉塞チューブを備え、
　　上記チューブは、少なくとも１つの第１セクションと第２セクションとを有し、上記
第２セクションは、上記第１セクションより大きい抵抗を有する材料を含み、
　　上記チューブは、閉塞領域を形成する内部表面と、穴又はルーメンに係合するように
外方に折り返すとともに、同心の長い経路を形成する中心領域を包み込むように内方へ折
り返す外部表面とを有し、
　上記チューブに近接して係合する取付部を備え、上記取付部は機器を運ぶように形成さ
れ、
　上記チューブは、チューブと穴又はルーメンとの間での相対移動が可能なパワーが与え
られ、それによって、上記穴又はルーメンに、概ね長い経路に沿う方向に前進又は後退方
向の少なくとも一方向に、上記機器を容易に運ぶことを可能にする装置。
【請求項４４】
　上記チューブの上記閉塞領域は、透過性又は実質的に透過性のチャンバを備えることを
特徴とする請求項４３に記載の装置。
【請求項４５】
　上記チューブの上記第１セクションは、厚さ、剛性、質感、表面仕上げ、表面パターン
、デュロメータ柔軟度、柔軟性、耐久性、摩擦特性、色、親水性／疎水性の傾向、弾性、
摩耗特性、透水性、融点、生体適合性、化学的適合性、又は、溶解度の少なくとも１つに
おいてチューブの第２セクションと異なることを特徴とする請求項４３に記載の装置。
【請求項４６】
　チューブの近くに位置付けられるように設けられた末端部よりも、穴又はルーメンの外
側に配置されるように設けられた基端部からパワーを伝達するように設けられ細長い部材
と、
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　上記細長い部材の末端部に又はより末端側に配置されるパワー接続部とを備え、上記パ
ワー接続部は、上記チューブにパワーを伝達するように設けられることを特徴とする請求
項４３に記載の装置。
【請求項４７】
　上記細長い部材は、回転する細長い部材を備えることを特徴とする請求項４６に記載の
装置。
【請求項４８】
　上記パワー接続部は、機械的なパワー接続部を有し、上記機械的なパワー接続部は溝に
よってそれぞれが分離された交互に連続する先端を有することを特徴とする請求項４６に
記載の装置。
【請求項４９】
　チューブの外側部分の少なくとも一部は、パワー伝達装置の溝によってそれぞれが分離
された交互に連続する先端に係合するように設けられた溝によってそれぞれが分離された
交互に連続する先端を含むことを特徴とする請求項４８に記載の装置。
【請求項５０】
　閉塞領域内に配置された硬い概ね円筒状の第１構造と、中央領域内に配置された硬い概
ね円筒状の第２構造とを備え、
　上記第１及び第２構造は、上記管が上記第１及び第２構造の間を通過するように、機械
的に係合可能であることを特徴とする請求項４３に記載の装置。
【請求項５１】
　上記第２構造は、機械的な付勢部材の一部を収容するように設けられた少なくとも１つ
の開口を備え、
　　上記機械的な付勢部材は、閉塞領域内に配置されるとともに、概ね長い経路の方向に
チューブの内側部分を付勢するように設けられており、それによって、軸方向又は半径方
向に上記第２構造に対して上記第１構造を固定することを特徴とする請求項５０に記載の
装置。
【請求項５２】
　上記取付部は、コレットを備えることを特徴とする請求項４３に記載の装置。
【請求項５３】
　器具を備え、
　上記器具は、適宜、観察装置を備えることを特徴とする請求項４３に記載の装置。
【請求項５４】
　閉塞チューブを導入して係合させることを含み、
　　上記チューブは、閉塞領域を形成する内部表面と、穴又はルーメンに係合するように
外方に折り返すとともに、同心の長い経路を形成する中心領域を包み込むように内方へ折
り返す外部表面とを有するものであり、
　少なくともチューブの外側部分の溝によってそれぞれが分離した１つ以上の交互に連続
する先端を有するパワー伝達装置を係合させることを含んでおり、
　上記チューブにチューブと穴又はルーメンとの間での相対移動が可能なパワーを与え、
それによって、上記穴又はルーメンに、概ね長い経路に沿う方向に前進又は後退方向の少
なくとも一方向に、上記機器を容易に運ぶことを可能にすることを含み、
　上記チューブの外表面と穴又はルーメンの内表面との間で係合部を使用することによっ
て、上記穴又はルーメンに関して所望の方向へ上記チューブを移動させることを含むこと
を特徴とする方法。
【請求項５５】
　穴又はルーメンの外側の任意の場所でパワーを提供することと、
　上記チューブにパワーを与えるように、穴又はルーメンの中の所定の場所にパワーを伝
達することとを含むことを特徴とする請求項５４に記載の方法。
【請求項５６】
　上記チューブの閉塞した穴の内部に配置された同心の概ね円筒状の第１構造と、中央領
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域の中に配置された同心の概ね円筒状の第２構造との間に、上記チューブを通過させるこ
とを含むことを特徴とする請求項５４に記載の方法。
【請求項５７】
　上記同心の概ね円筒状の第１及び第２構造の間を通過することは、概ね円筒状の構造の
間の上記チューブの少なくとも第１及び第２セクションを通過することを含み、
　上記第２セクションは、上記第１セクションより抵抗が大きい材料からなることを特徴
とする請求項５６に記載の方法。
【請求項５８】
　上記同心の概ね円筒状の第１及び第２構造の間を通過することは、上記第２セクション
をパワー伝達装置に係合させることと、上記チューブが長い経路に沿った前進又は後退の
少なくとも１つの方向にパワーを与えられる場合、少なくとも所定の場所で、折り畳み、
シワにさせその他上記第１セクションのサイズに接触させることとを含むことを特徴とす
る請求項５７に記載の方法。
【請求項５９】
　上記機器が上記チューブによって推進可能なように、上記チューブよりも基端側に機器
を係合させることを含むことを特徴とする請求項５４に記載の方法。
【請求項６０】
　上記機器を係合させることは、上記チューブよりも基端側に光学的な観察装置を係合さ
せることを含むことを特徴とする請求項５９に記載の方法。
【請求項６１】
　上記チューブが上記穴又はルーメンに配置された場合に、上記穴又はルーメンの外側の
所定場所から上記チューブを遠隔操作することを含むことを特徴とする請求項５４に記載
の方法。
【請求項６２】
　上記チューブの推進経路を予めプログラムすることを含む上記チューブの制御を予めプ
ログラムすることを含むことを特徴とする請求項５４に記載の方法。
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一种自推进式内窥镜装置，其由柔性的，充满流体的环形线圈和机动或
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度。该装置可用于将各种附属装置运输到管状空间和可进行医疗和非医
疗程序的环境内的所需位置。
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