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(57)【要約】
【課題】細長い柔軟な医療器具のエンドエフェクターを
回転させるための方法および装置を提供する。
【解決手段】本発明の方法および装置は、細長い柔軟な
シャフトの遠位の端部に設けられたエンドエフェクター
を回転させるのに有効なアクチュエーター機構を用いる
。アクチュエーター機構は、自由に回転可能な位置と回
転抵抗位置との間を移動可能である。アクチュエーター
機構が自由に回転可能な位置にあるとき、アクチュエー
ター機構は、エンドエフェクター、したがって少なくと
も細長いシャフトの遠位の部分にトルクを加えるように
回転させられて、これにより、エンドエフェクターを回
転させることができる。アクチュエーター機構が解除さ
れたときにエンドエフェクターが望ましい向きではなく
逆の向きに自由に回転する「フリーホイール」にアクチ
ュエーター機構がなるのを防止するために、アクチュエ
ーター機構は、回転抵抗位置に移動させられることがで
きる。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　内視鏡装置において、
　近位の端部および遠位の端部を含む柔軟な細長いシャフトと、
　前記細長いシャフトの前記遠位の端部に結合されたエンドエフェクターと、
　前記細長いシャフトの前記近位の端部に結合されたハウジングであって、
　　前記ハウジングは、アクチュエーター機構を含み、
　　前記アクチュエーター機構は、前記アクチュエーター機構の回転が、前記細長いシャ
フトの前記遠位の端部を回転させ、それによって、前記エンドエフェクターを回転させる
のに有効であるように、前記細長いシャフトの前記遠位の端部に関連付けられていて、
　　前記アクチュエーター機構は、自由に回転可能な位置と、前記アクチュエーター機構
が回転に抵抗する回転抵抗位置と、の間を移動可能である、
　ハウジングと
　を具備する、内視鏡装置。
【請求項２】
　請求項１に記載の内視鏡装置において、
　前記アクチュエーター機構が、回転可能なノブを含む、内視鏡装置。
【請求項３】
　請求項２に記載の内視鏡装置において、
　前記回転可能なノブが、前記ハウジングに形成された開口内に回転可能に配置され、か
つ、前記内視鏡装置の長手方向の軸に沿って前記ハウジングに対してスライドするように
移動可能である、内視鏡装置。
【請求項４】
　請求項３に記載の内視鏡装置において、
　前記長手方向の軸に沿った前記ノブのスライド移動が、前記ノブを、前記自由に回転可
能な位置と、前記回転抵抗位置と、の間を移動させるのに有効である、内視鏡装置。
【請求項５】
　請求項４に記載の内視鏡装置において、
　前記ハウジングが、前記ハウジング内に形成された噛み合い機構を含み、
　前記噛み合い機構は、前記ノブが前記回転抵抗位置にあるときに前記ノブの一部と解除
可能に噛み合うように構成されている、内視鏡装置。
【請求項６】
　請求項５に記載の内視鏡装置において、
　前記噛み合い機構は、前記ハウジング内に形成されたフランジを含み、
　前記フランジは、前記ノブが前記回転抵抗位置にあるときに前記ノブの一部と摩擦によ
って噛み合うように構成されている、内視鏡装置。
【請求項７】
　請求項５に記載の内視鏡装置において、
　前記噛み合い機構は、前記ハウジング内に形成されたフランジを含み、
　前記フランジは、前記ノブが前記回転抵抗位置にあるときに前記ノブの一部に形成され
た移動止めと噛み合うように構成されている、内視鏡装置。
【請求項８】
　請求項１に記載の内視鏡装置において、
　前記アクチュエーター機構が、第１および第２の片部分に分割された少なくとも一つの
端部部分を有するシャフトを含み、
　前記ハウジングが、前記ハウジングに配置された開口を含み、
　前記開口は、前記アクチュエーター機構を前記回転抵抗位置に保持するために、前記第
１および第２の片部分を受容して前記第１および第２の片部分と噛み合うように構成され
ている、内視鏡装置。
【請求項９】
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　請求項８に記載の内視鏡装置において、
　前記第１および第２の片部分の少なくとも一つが、その表面に形成された少なくとも一
つの表面特徴部を含み、
　前記開口が、前記開口内に形成された少なくとも一つの溝を含み、
　前記溝は、前記アクチュエーター機構の回転を防止するために前記少なくとも一つの表
面特徴部を受容するように構成されている、内視鏡装置。
【請求項１０】
　請求項２に記載の内視鏡装置において、
　前記回転可能なノブが、変形可能な要素を含み、
　前記ハウジングが、前記ハウジングに配置された開口を含み、
　前記開口は、前記アクチュエーター機構を前記回転抵抗位置に保持するために、前記変
形可能な要素を受容して前記変形可能な要素と噛み合うように構成されている、内視鏡装
置。
【請求項１１】
　手術用締結具適用装置において、
　近位の端部および遠位の端部を有する柔軟な細長いシャフトと、
　前記細長いシャフトの前記遠位の端部に結合されたエンドエフェクターであって、
　　前記エンドエフェクターは、向かい合うジョーを含み、
　　これらジョーは、それらの間に組織を挟むように、かつ挟まれた前記組織に少なくと
も一つの締結具を適用するように構成されている、
　エンドエフェクターと、
　前記細長いシャフトの前記近位の端部に結合されたハウジングであって、
　　前記ハウジングは、前記ハウジングに回転可能に結合されたアクチュエーター機構を
含み、
　　前記アクチュエーター機構は、前記アクチュエーター機構の回転が前記細長いシャフ
トの遠位の端部を回転させてそれによって前記エンドエフェクターを回転させるのに有効
である第１の位置と、前記アクチュエーター機構が回転に対して抵抗する第２の位置と、
の間をスライドするように移動可能である、
　ハウジングと、を具備する、装置。
【発明の詳細な説明】
【開示の内容】
【０００１】
〔技術分野〕
　本発明は、概して、手術装置に関し、より詳細には、手術装置のエンドエフェクターを
回転させるための方法および装置に関する。
【０００２】
〔背景技術〕
　最近では、多くの手術装置が、内視鏡下手術で用いるように柔軟に作られていて、手術
装置を内視鏡の作業チャネルを通して挿入できるようにしている。内視鏡を通して、組織
を把持する、締結具を適用する、または、さまざまなその他の手技を実行する、能力は、
医療上の問題、特に、胃腸管の医療上の問題、に対する無数の低侵襲手術による解決方法
を可能にしている。
【０００３】
　いくつかの内視鏡手術装置は、柔軟な管状シャフトと、管状シャフトに対して長手方向
に移動可能な制御部材と、管状シャフトの遠位の端部および制御部材の遠位の端部に結合
されたエンドエフェクターと、制御部材を駆動するための制御部を備えたハウジングと、
を含む。制御部材を管状部材に対して駆動することによって、エンドエフェクターを作動
させ、このエンドエフェクターは、例えば、組織に作用する一対の向かい合うジョーであ
る。いくつかの装置はまた、制御部材の回転がエンドエフェクターを回転させるのに有効
となるように、構成されている。
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【０００４】
　現在の内視鏡手術装置の一つの問題点は、エンドエフェクターを回転させることが困難
な点にある。上述したように、制御部材の回転が、エンドエフェクターを回転させること
ができる。このような回転は、管状シャフトの遠位の端部にトルクを加え、それによって
、管状シャフトを回転させ、したがって、管状シャフトに結合されたエンドエフェクター
を回転させることによって、行われることが可能である。例えば、制御部材の近位の端部
に結合されたノブが回転されると、制御部材を回転させ、それによって、管状シャフトお
よびエンドエフェクターを回転させることができる。ノブは、制御部材に回転可能に結合
されていて、「フリーホイール」となるように、すなわち、ノブが自由に回転して、最小
の回転抵抗を供給するように、されている。多くの場合、ノブの複数回の回転が、所望の
量だけエンドエフェクターを回転させるために必要であり、その理由は、ノブの回転角度
が、エンドエフェクターの対応する回転より大きいからであり、その回転角度の相違は、
制御部材の角度変形を原因とし、制御部材の角度変形は、制御部材のかなり長い全長およ
び小さな直径に起因し、また、管状シャフトによって供給されるねじり抵抗に起因する。
使用者がノブを回転させると、制御部材は、抵抗トルクが克服されるまでねじれて、最終
的には、管状シャフトを回転させ、それによってエンドエフェクターを回転させる。しか
し、数回の回転の間にノブを解放すると、制御部材がねじれを解くことが許容され、ノブ
は回転可能に制御部材に結合されていてほとんど回転抵抗を提供しないので、制御部材自
体およびノブが中立のエネルギー状態（零またはほぼ零の角度変位の状態）に向けて駆動
されることになる。その結果、使用者は、連続的な回転をノブに加える場合に、少なくと
も一つの指をノブの表面に保持して、制御部材が巻き戻るのを防止しなければならない。
このような巻き戻りの防止は、快適にそして片手だけで行うことが困難であることがあり
、快適な片手だけでの作業は、手術手技中に必要なことが多い。
【０００５】
　したがって、内視鏡手術装置のエンドエフェクターを回転させるための改良された方法
および装置が依然として必要とされている。
【０００６】
〔発明の概要〕
　本発明は、内視鏡手術装置のエンドエフェクターを回転させるためのさまざまな方法お
よび装置を提供する。ある実施の形態では、内視鏡装置が提供され、その内視鏡装置は、
近位の端部および遠位の端部を備えた柔軟な細長いシャフトと、細長いシャフトの遠位の
端部に結合されたエンドエフェクターと、細長いシャフトの近位の端部に結合されたハウ
ジングと、を含んでいる。ハウジングは、アクチュエーター機構を含み、そのアクチュエ
ーター機構は、アクチュエーター機構の回転が細長いシャフトの遠位の端部を回転させ、
それによってエンドエフェクターを回転させるように、細長いシャフトの遠位の端部に関
連付けられている。アクチュエーター機構は、自由に回転可能な位置と、その位置ではア
クチュエーター機構が回転に抵抗する回転抵抗位置と、の間を移動可能であってよい。
【０００７】
　アクチュエーター機構はさまざまな構成を有していてよいが、ある実施の形態では、ア
クチュエーター機構は回転可能なノブであってよい。回転可能なノブは、ハウジング内に
形成された開口内に回転可能に配置されていてよく、ノブはハウジングに関して装置の長
手方向の軸に沿ってスライドするように移動可能であってよい。長手方向の軸に沿ったノ
ブのスライド移動は、ノブを自由に回転可能な位置と回転抵抗位置との間で動かすのに有
効であってよい。ハウジングは、ハウジング内に形成された噛み合い機構をも含んでいて
よく、噛み合い機構は、ノブが回転抵抗位置にあるときにノブの一部と解除可能に噛み合
うように構成されている。ある実施の形態では、噛み合い機構は、ハウジング内に形成さ
れたフランジであってよく、そのフランジは、ノブが回転抵抗位置にあるときにノブの一
部と摩擦によって噛み合うように構成されている。別の実施の形態では、噛み合い機構は
、ハウジング内に形成されたフランジであってよく、そのフランジは、ノブが回転抵抗位
置にあるときにノブの一部に形成された移動止めと噛み合うように構成されている。別の
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態様では、回転可能なノブは、変形可能な要素を含んでいてよく、ハウジングは、ハウジ
ング内に形成された開口を含んでいてよく、その開口は、アクチュエーター機構を回転抵
抗位置に保持するために変形可能な要素を受容して変形可能な要素と噛み合うように構成
されている。
【０００８】
　アクチュエーター機構もさまざまな構成を有していてよく、ある実施の形態では、アク
チュエーター機構は、シャフトを含んでいてよく、そのシャフトは、第１および第２の片
部分（halves）に分割されている少なくともひとつの端部を有する。ハウジングは、ハウ
ジング内に配置された開口を含んでいてよく、開口は、アクチュエーター機構を回転抵抗
位置に保持するために第１および第２の片部分を受容して第１および第２の片部分と噛み
合うように構成されている。ある例示的な実施の形態では、第１および第２の片部分のう
ちの少なくとも一つが、その表面に形成された少なくとも一つの表面特徴部を含み、開口
が、開口内に形成された少なくとも一つの溝を含み、少なくとも一つの溝は、アクチュエ
ーター機構の回転に適切に抵抗するために少なくとも一つの表面特徴部を受容するように
構成されている。
【０００９】
　別の実施の形態では、アクチュエーター機構および細長いシャフトの遠位の端部は、ア
クチュエーター機構と細長いシャフトの遠位の端部との間を細長いシャフト内を通って延
在する柔軟な制御ワイヤによって関連付けられていてよい。アクチュエーター部材の回転
は、柔軟な制御ワイヤにトルクを加え、それによってエンドエフェクターを回転させるた
めに細長いシャフトにトルクを加えるのに有効であってよい。
【００１０】
　装置は、アクチュエーター機構に結合されアクチュエーター機構を自由に回転可能な位
置に付勢するように構成された付勢要素などの、別の特徴部をも含んでいてよい。別の実
施の形態では、ハウジングは、ハウジングに移動可能に結合された把持機構を含んでいて
よく、把持機構の第１の位置から第２の位置への移動は、アクチュエーター機構を回転抵
抗位置から自由に回転可能な位置へ動かすように、構成されていてよい。別の態様では、
エンドエフェクターは、向かい合うジョーを含んでいてよく、把持機構の第１の位置から
第２の位置への移動は、向かい合うジョーを閉鎖するのに有効であってよい。
【００１１】
　さらに別の実施の形態では、手術用締結具適用装置が提供され、その装置は、近位の端
部および遠位の端部を備えた柔軟な細長いシャフトと、細長いシャフトの遠位の端部に結
合されたエンドエフェクターであって、それらの間に組織を挟むように構成され挟まれた
組織に少なくとも一つの締結具を適用するように構成された向かい合うジョーを有する、
エンドエフェクターと、細長いシャフトの近位の端部に結合されたハウジングであって、
このハウジングに回転可能に結合された駆動機構を有する、ハウジングと、を含む。アク
チュエーター機構は、その位置ではアクチュエーター機構が細長いシャフトの遠位の端部
を回転させ、それによってエンドエフェクターを回転させるのに有効である第１の位置と
、その位置ではアクチュエーター機構が回転に抵抗する、すなわち、回転に対して抵抗性
である第２の位置と、の間をスライドするように移動可能であってよい。
【００１２】
　ハウジングはさまざまな構成を有していてよいが、ある実施の形態では、ハウジングは
、ハウジング内に形成された噛み合い機構を含んでいてよく、噛み合い機構は、アクチュ
エーター機構を第２の位置に保持するためにアクチュエーター機構と解除可能に噛み合う
ように構成されている。ハウジングは、ハウジングに移動可能に結合された把持機構をも
含んでいてよく、把持機構は、アクチュエーター機構を第２の位置から第１の位置へ動か
すように構成されている。
【００１３】
　さらに別の実施の形態では、内視鏡手術装置のエンドエフェクターを回転させるための
方法が提供され、その方法は、ハウジングから延在する細長いシャフトの遠位の端部を回
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転させるために内視鏡手術装置のハウジングのアクチュエーター機構を回転させる過程を
含む。細長いシャフトの遠位の端部は、遠位の端部に結合されたエンドエフェクターを含
んでいてよく、エンドエフェクターは遠位の端部と共に回転する。その方法は、アクチュ
エーター機構を回転抵抗位置へ移動させるために装置の長手方向の軸に沿ってアクチュエ
ーター機構をスライドする過程であって、アクチュエーター機構、細長いシャフト、およ
び、エンドエフェクターは、回転した位置に保持されている、スライドする過程を、さら
に含んでいてよい。ある例示的な実施の形態では、内視鏡手術装置は、体の内腔を通して
挿入される。
【００１４】
　別の実施の形態では、細長いシャフトの遠位の端部、および、アクチュエーター機構、
は、柔軟な制御ワイヤによって結合されていてよく、アクチュエーター機構を回転させる
ことによって、柔軟な制御ワイヤにトルクが加えられて、細長いシャフトの遠位の端部お
よび遠位の端部に結合されたエンドエフェクターが回転させられるようになっている。ア
クチュエーターは、アクチュエーター機構を自由に回転可能な位置へ移動するために、装
置の長手方向の軸に沿って逆向きにスライドさせられてよく、自由に回転可能な位置では
、柔軟な制御ワイヤに加えられるいずれのトルクも解除される。その方法は、アクチュエ
ーター機構を回転抵抗位置から自由に回転可能な位置へ移動させるために、ハウジングに
結合された把持機構を移動させる過程を、さらに含んでいてよい。
【００１５】
　本発明は、添付の図面と共に参照される以下の詳細な説明からより十分に理解されるは
ずである。
【００１６】
〔発明の詳細な説明〕
　いくつかの例示的な実施の形態が、本明細書に開示されている装置および方法の、構造
、機能、製造、および、使用、の原理を総合的に理解するために、以下に記載される。こ
れらの実施の形態の一つまたは一つ以上の例が、添付の図面に例示されている。当業者で
あれば、本明細書に具体的に記載され添付の図面に例示された装置および方法が非限定的
な例示的な実施の形態であること、および、本発明の範囲が唯一特許請求の範囲によって
定義されること、を理解するはずである。ある例示的な実施の形態に関して例示されるま
たは記載される特徴は、別の実施の形態の特徴と組み合わされることもある。そのような
変形および変更は、本発明の範囲内に含まれることが意図されている。
【００１７】
　本発明は、概して、細長い柔軟な医療装置のエンドエフェクターを回転させるための方
法および装置を提供する。それらの方法および装置は、アクチュエーター機構を用い、そ
のアクチュエーター機構は、細長い柔軟なシャフトの遠位の端部のエンドエフェクターを
回転させるのに有効であり、自由に回転可能な位置と、回転抵抗位置と、の間を移動可能
である。アクチュエーター機構が自由に回転可能な位置にある場合、アクチュエーター機
構は、細長いシャフトの遠位の部分にトルクを加え、それによってエンドエフェクターを
回転させるように、回転させられてよい。アクチュエーター機構を、したがってエンドエ
フェクターを、回転させられた位置に保持するために、および、アクチュエーター機構が
解除されたときにアクチュエーター機構がエンドエフェクターを所望の向きに回転させる
のではない逆の向きに自由に回転する「フリーホイール」になるのを防止するために、ア
クチュエーター機構は、回転抵抗位置に移動させられてよい。回転抵抗位置は、その位置
ではアクチュエーター機構は自由な回転すなわち「フリーホイール」が防止されるように
回転に抵抗し、それでもなお、回転に対する抵抗は、好ましくは、使用者がアクチュエー
ター機構を回転させる（そして、それによって、エンドエフェクターを回転させて位置付
けする）ことができるように十分に小さい、位置である。これは、そこを通して回転力が
エンドエフェクターを回転させるために伝達されなければならない比較的細長いシャフト
を有する内視鏡装置でとりわけ有益である。さらに、回転抵抗位置は、アクチュエーター
機構がエンドエフェクターを所望通りに位置付けするために数回に亘って回転させられな
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ければならない場合にとりわけ有益である。そのような状況では、噛み合い機構は、使用
者がアクチュエーター機構を解除しなければならない回転位置と使用者が再び把持しなけ
ればならない回転位置との間に、アクチュエーター機構が「フリーホイール」になること
を防止するであろう。
【００１８】
　当業者は、本発明の方法および装置が内視鏡クリップアプライヤーに関連して記載され
ているが、本発明の着想が、エンドエフェクターを回転させることが望ましい、さまざま
な他の手術装置、治療装置、もしくは、診断装置に適用できることを、適正に評価するは
ずである。さらに、本発明は、通常の内視鏡化および直視化手術器具での用途、ならびに
、ロボット支援手術での用途を有する。当業者は、アクチュエーター機構が回転抵抗位置
を有するものとして記載されているが、別の実施の形態では、回転抵抗位置はその位置で
アクチュエーター機構が固定され回転することがまったく防止される位置であってよいこ
とをも、適正に評価するはずである。抵抗の量は、意図される用途に応じて必要とされる
ように設定されていてよい。
【００１９】
　図１は、エンドエフェクターの回転を制御するためのアクチュエーター機構を有する内
視鏡装置のある例示的な実施の形態を示している。アクチュエーター機構は、固定、操縦
、組織の治療、などのさまざまな手技を実行するためのエンドエフェクターを有するさま
ざまな装置と共に用いられてよいが、図１は、柔軟なクリップアプライヤー（clip appli
er）１０を示している。図示されているように、クリップアプライヤー１０は、概して、
ハウジング２０に結合された近位の端部１２ａと、そこに結合されたエンドエフェクター
３０を備えた遠位の端部１２ｂと、を有する柔軟な細長いシャフト１２を、含んでいる。
エンドエフェクター３０は、向かい合うジョー３２ａ，３２ｂを含み、ジョー３２ａ，３
２ｂは、それらの間に組織を挟み、組織にクリップを適用するように、構成されている。
【００２０】
　ハウジング２０は、さまざまな構成を有していてよいが、好ましくは、装置を把持する
のを容易にするために、少なくとも一つのハンドルを含んでいる。当該分野で知られたさ
まざまなハンドルが用いられてよく、それらのハンドルには、例えば、スプール型ハンド
ル、注射器型ハンドル、および、さまざまな他のハンドル構成、が含まれる。例示された
実施の形態では、ハウジング２０は、旋回するトリガまたはレバー型ハンドルを含んでい
る。より詳しく言うと、ハウジング２０は、ほぼピストル形であり、静止ハンドル２２が
ハウジング２０の底面から延在している。トリガ２４は、ハウジング２０に旋回するよう
に結合されていて、トリガ２４は、エンドエフェクターの向かい合うジョー３２ａ，３２
ｂを閉鎖するために、静止ハンドル２２に向けて、旋回するのに有効である。ハウジング
２０はまた、回転可能なノブ２６をも含んでいて、ノブ２６は、エンドエフェクター３０
を回転させるのに有効であり、ハウジング２０は、クランク２８をも含んでいて、クラン
ク２８は、クリップを、シャフト１２を通して、そして、エンドエフェクター３０のジョ
ー３２ａ，３２ｂ内に、前進させるのに有効である。３つのアクチュエーター機構、すな
わち、トリガ２４、回転可能なノブ２６、および、クランク２８、が以下により詳しく記
載される。
【００２１】
　ハウジング２０から延在する細長いシャフト１２は、さまざまな構成を有していてよい
が、ある例示的な実施の形態では、細長いシャフト１２は、細長いシャフト１２が経管的
に、例えば生まれつきの開口を通して、導入されるように、柔軟または半柔軟（semi-fle
xible）である。さまざまな材料および方法が、柔軟なシャフトを形成するために用いら
れてよく、例示された実施の形態では、細長いシャフト１２は、そこを通って延在する平
坦なコイルワイヤを有する低摩擦の柔軟な外側シースから形成されている。シャフト１２
の柔軟性は、シャフト１２のさまざまな部分で異なっていてよく、シャフト１２は、一体
に嵌め合わされた一つあるいはそれ以上のコンポーネントから形成されていてもよい。あ
るいくつかの例示的な実施の形態では、以下により詳しく記載されるように、シャフト１
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２は、柔軟な近位の部分と、かなり硬質であってよい、もしくは近位の部分と同様に柔軟
または近位の部分より柔軟であってよい遠位の部分と、を含んでいる。遠位の部分は、連
結器から遠位の向きに延在していて、連結器は、以下に記載され、エンドエフェクター３
０に結合されてよい。使用時には、回転可能なノブ２６が、エンドエフェクター３０を回
転させるために回転させられ、シャフト１２の柔軟な近位の部分の少なくとも遠位の領域
がねじれて、シャフト１２の遠位の部分を回転させ、それによってエンドエフェクター３
０を回転させる。
【００２２】
　細長いシャフト１２の遠位の端部１２ｂに結合されたエンドエフェクター３０も、さま
ざまな構成を有していてよく、エンドエフェクター３０のある例示的な実施の形態が、図
２により詳しく示されている。図示されているように、エンドエフェクター３０は、ジョ
ー取り付け台すなわちクレビス３４を含み、クレビス３４は細長いシャフト１２の遠位の
端部１２ｂと嵌め合わされている。第１および第２のジョー３２ａ，３２ｂは、取り付け
口（一つの取り付け口３５のみが図示されている）を介してクレビス３４に回転可能に取
り付けられていて、各ジョー３２ａ，３２ｂは、近位のタン（一つのタン３３ｂのみが図
示されている）を含み、近位のタンは、以下により詳しく記載されるように細長いシャフ
ト１２の遠位の部分を通って延在し連結器と嵌め合わされる牽引ワイヤ（一つの牽引ワイ
ヤ３８ｂのみが図示されている）に結合されている。牽引ワイヤの近位の向きの軸方向の
動きは、向かい合うジョー３２ａ，３２ｂを閉鎖するのに有効であり、それによって、向
かい合うジョー３２ａ，３２ｂの間に配置された組織を把持し、牽引ワイヤの遠位の向き
の動きは、向かい合うジョー３２ａ，３２ｂを開くのに有効である。エンドエフェクター
３０は、ジョーの間に挟まれた組織に、複数のクリップを順番に適用するようにも構成さ
れている。複数のクリップを順番に適用することは、以下により詳しく記載されるクリッ
プ前進アセンブリを用いて行われてもよく、クリップ前進組立体は、ジョー、および、ク
リップを変形するための各ジョー３２ａ，３２ｂ内に形成されたアンビルへとジョーを前
進させる。
【００２３】
　上述したように、ハウジング２０は、３つのアクチュエーター機構、すなわち、ジョー
３２ａ，３２ｂを開閉するためのトリガ２４と、エンドエフェクター３０を回転させるた
めの回転可能なノブ２６と、クリップをジョー３２ａ，３２ｂ内に進めるためのクランク
２８と、を含んでいる。図２、図３、および、図４は、トリガ２４およびジョー閉鎖アセ
ンブリを示し、図３および図４は、回転可能なノブ２６およびエンドエフェクター回転ア
センブリを示し、図１、図３、図４、および、図５は、クランク２８およびクリップ前進
アセンブリを示している。アセンブリおよび各アセンブリのさまざまな例示的な構成は、
２００４年６月１４日に出願された本出願の出願人による米国特許公開第２００５／０２
７７９５４号「内視鏡クリップアプライヤーアクチュエーター（Endoscopic Clip Applie
r Actuator）」にもより詳しく記載されていて、この米国特許公開は、その全体が、参照
することによって、本明細書に組み込まれる。
【００２４】
　最初に、図３を参照すると、トリガ２４は、ピボットピン２５によって、ハウジング２
０内に旋回可能に取り付けられていて、トリガ２４は、親指グリップが形成されている遠
位の部分２４ｂと、近位の拡張アーム２４ａと、を含んでいる。拡張アーム２４ａは、ハ
ウジング２０内で近位の位置と遠位の位置との間を移動するシャトルアセンブリ４０に結
合されている。シャトルアセンブリ４０は、さまざまな構成を有していてよく、過負荷機
構のような、さまざまな特徴部を含んでいてよい。シャトルアセンブリ４０の具体的な構
成（または結合）は、米国特許公開第２００５／０２７７９５４号により詳しく記載され
ている。図３に示されているように、シャトルアセンブリ４０は、第１の制御ワイヤ４２
の近位の部分に結合されていて、第１の制御ワイヤ４２は、細長いシャフト１２を通って
延在している。第１の制御ワイヤ４２の遠位の端部はジョイナーすなわち連結器４４に嵌
め合わされていて、これは図４に示されている。連結器４４は、エンドエフェクター３０
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の、すなわち、クレビス３４およびジョー３２ａ，３２ｂの近くに配置されている。連結
器４４は、細長いシャフトの遠位の部分の近くにも配置されている。より詳しく言うと、
上述したように、細長いシャフト１２は、柔軟な近位の部分と、遠位の部分と、を含んで
いてよい。近位の部分および遠位の部分は、硬質部材４８によって嵌め合わされている。
近位の部分および遠位の部分の嵌め合わせは、例えば、図４に示されているように、近位
の部分および遠位の部分の両方を硬質部材４８にレーザー溶接することによって、行われ
てよい。連結器４４は、硬質部材４８の直ぐ近くで、細長いシャフト１２の柔軟な近位の
部分の遠位の領域内に配置され遠位の領域に嵌め合わされている。連結器４４のこのよう
な嵌め合わせによって、連結器４４は、細長いシャフト１２の近位の部分の遠位の領域に
回転トルクを加えることができ、それによって、細長いシャフト１２をねじり、細長いシ
ャフト１２の遠位の部分および遠位の部分に取り付けられたエンドエフェクター２０を回
転させる。図４にさらに示されているように、装置は、押し出しプラスチックシース１３
をも含んでいてよく、シース１３は、細長いシャフト１２（図４には示されていない）の
全長の大部分に亘って延在し、制御ワイヤ４２，４６を案内し保護している。
【００２５】
　連結器４４は、この連結器を通って形成された４つのボアを含んでいてよい。ボアの一
つは、図４に示されているように、第１の制御ワイヤ４２の遠位の端部に固定して嵌め合
わされていてよい。連結器４４の別のボアは、以下に記載されるように、クリップを進め
るために用いられる第２の制御ワイヤ４６を受容してよい。連結器４４の残りの２つのボ
アは、２つの牽引ワイヤ（一つの牽引ワイヤ３８ｂのみが示されている）の近位の端部に
固定して嵌め合わされている。図２に関して上述したように、牽引ワイヤの遠位の端部は
、各ジョー３２ａ，３２ｂの近位の端部のタンに嵌め合わされている。その結果、トリガ
２４が静止ハンドル２２に向けて旋回させられ、それによってシャトルアセンブリ４０を
近位の向きに、すなわち、ハウジング２０の後端部に向けて、引っぱると、第１の制御ワ
イヤ４２は、細長いシャフト１２を通って近位の向きに引っぱられ、それによって、連結
器４４および連結器４４に取り付けられた２つの牽引ワイヤを近位の向きに引っぱる。す
ると、向かい合うジョー３２ａ，３２ｂは、閉じた位置に移動してジョーの間に組織を挟
む。逆に、トリガ２４が解除されると、牽引ワイヤ４２および連結器４４は、遠位の向き
に移動して、ジョー３２ａ，３２ｂを開く。
【００２６】
　図３に戻ると、エンドエフェクター３０を回転させるための回転可能なノブ２６も示さ
れている。概して、ノブ２６は、その中に形成された内腔すなわちボアを含み、この内腔
は、第１の制御ワイヤ４２の近位の端部を受容する。この内腔は、第１の制御ワイヤ４２
がその軸に沿って自由にスライドできるように形成されていて、また、以下により詳しく
記載されるように、第１の制御ワイヤ４２の近位の端部を回転可能にノブに結合させるよ
うに形成されている。その結果、ノブ２６の回転が、制御ワイヤ４２を回転させる。第１
の制御ワイヤ４２は、好ましくは、ニッケル・チタン合金またはステンレス鋼のような半
柔軟材料で形成されていて、第１の制御ワイヤ４２が、ねじれることなく、最小のホイッ
ピングで、回転によってトルクを伝達できるようにしている。第１の制御ワイヤ４２は、
力およびトルクを伝達するために十分大きいが、細長いシャフト１２が曲がりくねった内
腔を通る場合に撓むのを妨げるほどには大きくない、直径を有することも好ましい。
【００２７】
　図４に関して上述したように、第１の制御ワイヤ４２の遠位の端部は、連結器４４に嵌
め合わされている。したがって、ノブ２６が第１の制御ワイヤ４２を回転させるために回
転させられると、トルクが生み出され、そのトルクが連結器４４、牽引ワイヤ３８ａ（図
示されていない）、および牽引ワイヤ３８ｂ、および、硬質部材４８の回転を引き起こす
。連結器４４は、したがって、細長いシャフト１２の柔軟な近位の部分の遠位の領域を回
転させ、それによって、細長いシャフト１２の遠位の部分を回転させ、さらに、それによ
って、エンドエフェクター３０を回転させる。上述したように、回転可能なノブ２６は、
回転抵抗位置と自由に回転可能な位置との間を移動するようにも構成されていてよい。ノ
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ブ２６を回転抵抗位置に保持するためのさまざまな例示的な方法が、図６Ａから図７Ｄに
関して以下により詳しく記載される。
【００２８】
　図３は、細長いシャフト１２の遠位の部分に貯蔵されたクリップを進めるためのクラン
クアセンブリ５０をさらに示している。クランクアセンブリ５０は、図１に示されたクラ
ンク２８に結合されていて、クランク２８は、ハウジング２０の側壁に回転可能に結合さ
れている。図示されていないが、第２のクランクは、ハウジング２０の反対側の側面に配
置されていてよく、使用者が選択的にいずれかのノブを回転させることができるようにし
ている。図３を続けて参照すると、クランクアセンブリ５０は、ハウジング２０内に配置
された複数の歯車を含み、複数の歯車は、クランク２８の回転に対応して回転するように
構成されている。歯車は、互いに噛み合い、第２の制御ワイヤ４６の近位の端部に嵌め合
わされた変速機５２の対応する回転を引き起こす。第２の制御ワイヤ４６は、細長いシャ
フト１２を通り、そして、連結器４４に形成されたボアを通って、延在し、第２の制御ワ
イヤ４６は、硬質部材４８（図４）に形成されたねじ山が設けられたボア４８ａにねじに
よって嵌め合わされる。第２の制御ワイヤ４６の遠位の端部はクリッププッシャー５４内
に延在し、これは図５に示されており、米国特許公報第２００５／０２７７９５４号によ
り詳しく記載されている。概して、クランク２８の回転は、第２の制御ワイヤ４６を回転
させるのに有効である。第２の制御ワイヤ４６は硬質部材４８にねじによって嵌め合わせ
られ、硬質部材４８は細長いシャフト１２の近位の部分と遠位の部分との間に固定されて
いるので、硬質部材４８のねじ山が設けられたボア４８ａは、第２の制御ワイヤ４６が細
長いシャフトを通って遠位の向きに移動するようにし、それによって、プッシャー５４を
遠位の向きに進める。プッシャー５４は、細長いシャフト１２の遠位の部分内のガレージ
内に貯蔵された複数のクリップ５６の近くに配置されていて、したがって、プッシャー５
４の遠位の向きでの移動は、クリップ５６をシャフト１２を通して進め、最も遠位のクリ
ップをエンドエフェクター３０のジョー３２ａ，３２ｂ内に配置する。当業者は、さまざ
まな他の方法が複数のクリップを細長いシャフトを通して進め、クリップをジョー内に配
置するために、用いられてよいことを、適正に評価するはずである。
【００２９】
　上述したように、本発明は、エンドエフェクター３０を一定の角度配向（angular orie
ntation）に保持するために、そして、ノブ２６が「フリーホイール」になるのを防止す
るために、回転可能なノブ２６のようなアクチュエーター機構を噛み合わせるためのさま
ざまな方法を提供する。この一定の角度配向に保持するための位置は、本明細書では、回
転抵抗位置と呼ばれる。この回転抵抗位置での保持は、そこを通して回転力がエンドエフ
ェクターを回転させるために伝達されなければならないかなり長いシャフトを有する内視
鏡装置では特に有益である。さらに、回転抵抗位置は、アクチュエーター機構がエンドエ
フェクターを望み通りに配置するために数回に亘って回転させられなければならない場合
に特に有益である。そのような状況では、噛み合い機構は、使用者がアクチュエーター機
構を解除する必要がある回転位置と使用者が再び把持する必要がある回転位置との間で、
アクチュエーター機構が「フリーホイール」になるのを防止し、その理由は、回転抵抗位
置での回転に対する抵抗力が、使用中に回転システムの角度変位によって供給される戻り
トルクより大きいからである。ある例示的な実施の形態では、回転抵抗位置は、回転に抵
抗するための最小の抵抗性トルクを供給してよく、回転抵抗位置は、さらに、使用者が人
間工学的能力の範囲内で、回転抵抗位置での位置付け（positioning）（すなわち、回転
）を行うのを許容するトルクの最大値を有していてよい。非限定的な例として、実用的な
寸法および材料のアクチュエーター機構および制御ワイヤに適用される場合、回転抵抗位
置での最小抵抗性トルクは、ほぼ０．０５６４９５ニュートン・メートル（８インチ・オ
ンス（０．５インチ・ポンド））であってよく、人間工学的な操縦を許容する最大トルク
は、ほぼ０．５６４９５ニュートン・メートル（５インチ・ポンド）であってよい。
【００３０】
　さまざまな方法が、アクチュエーター機構を噛み合わせるために用いられてよいが、あ
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る例示的な実施の形態では、回転可能なノブ２６は、回転可能なノブ２６の一部がハウジ
ング２０の一部と、または、ハウジング２０内に配置されたコンポーネントと、噛み合う
、回転抵抗位置と、ノブ２６が自由に回転する、自由に回転可能な位置と、の間を、装置
１０の長手方向の軸に沿ってスライドするように移動可能である。さまざまな方法が、ノ
ブ２６を噛み合わせ、ノブ２６を回転抵抗位置に保持するために、用いられてよく、さま
ざまな方法には、締まりばめ、ねじによる結合、スナップロック結合、および、当該分野
で知られた他の嵌め合わせ方法、が含まれる。
【００３１】
　図６Ａに示されているように、ノブ２６は、使用者によって把持されるように構成され
た近位の把持部材６０と、把持部材６０から遠位の向きに延在するシャフト６２と、を含
んでいる。シャフト６２は、ハウジング２０の後端部に形成された開口を通って延在する
ように構成されていて、シャフト６２は、上述したように、第１の制御ワイヤ４２の近位
の端部をスライド可能に受容するためにシャフト６２を通って延在する内腔６４を含んで
いる。図６Ａに示されているように、内腔６４は、キー溝が設けられていてよく、第１の
制御ワイヤ４２の自由なスライドを許容し、なおかつ、第１の制御ワイヤ４２の回転を回
転可能なノブ２６に結合する。第１の制御ワイヤ４２の近位の端部４２ａが、図６Ｂに示
されていて、図示されているように、近位の端部４２ａは牧羊者の杖のように曲がってい
て、ノブ２６のキー溝が設けられた内腔６４が第１の制御ワイヤ４２と噛み合うようにな
っている。図６Ａにさらに示されているように、ノブ２６のシャフト６２は、シャフト６
２が第１および第２の片部分６２ａ，６２ｂを含むように、長手方向に分割されていて、
第１および第２の片部分６２ａ，６２ｂは、互いに関して偏向可能である。シャフト６２
はまた、任意に、シャフト６２の表面に形成された一つあるいはそれ以上の表面特徴部も
含んでいてよく、表面特徴部は、以下に記載されるように、ノブ２６の回転に抵抗するの
を援助するように構成されている。図示された実施の形態では、第１および第２の片部分
６２ａ，６２ｂは、各々、その表面に形成された突出部６５ａ，６５ｂを含んでいる。当
業者は、表面特徴部が、溝、歯、隆起部、などのさまざまな他の構成を有していてよいこ
と、および、表面特徴部に代わるさまざまな他の方法が任意に用いられてよいこと、を適
正に評価するはずである。
【００３２】
　使用時には、分割されたシャフト６２および突出部６５ａ，６５ｂは、ハウジング２０
がノブ２６の回転に噛み合いノブ２６の回転に抵抗するようにする。より詳しく言うと、
ハウジング２０の内側部分は、内側面に壁を有するように成形されもしくはその他の方法
で形状が与えられていて、壁は、そこを通してノブ２６のシャフト６２を受容するための
一つあるいはそれ以上の開口を画定している。図６Ｄに示されているように、内側の壁は
、シャフト６２の近位の部分を受容する第１の開口６６と、シャフト６２の遠位の端部を
受容する第２の開口６８と、を画定している。第１の開口６６は、シャフト６２を整合さ
せるのみで、シャフト６２がシャフト６２の軸に沿って自由にスライドするように、機能
してよい。一方、第２の開口６８は、シャフト６２が第２の開口６８内に配置されたとき
にシャフト６２と噛み合うような寸法を有していてよく、それによってノブ２６が自由な
フリーホイールになることを防止する。
【００３３】
　ノブ２６は、ノブ２６を、図６Ｄに示されている近位の位置から、遠位の位置へスライ
ドさせて、図６Ｅに示されているように、シャフト６２の遠位の端部を第２の開口６８内
に配置することによって、回転抵抗位置に移動させられてよい。シャフト６２の分割され
た構成は、シャフト６２の片部分６２ａ，６２ｂを互いに向かって圧縮されるようにし、
第２の開口６８がシャフト６２と噛み合うようにする。突出部６５ａ，６５ｂは、第２の
開口６８に形成された対応する溝または切欠き部の中に受容されてよく、第２の開口６８
がシャフト６２の回転に抵抗するようにしている。第２の開口６８の断面図が、図６Ｃに
示されていて、図６Ｃは、第２の開口６８に形成された、突出部６５ａ，６５ｂを配置す
るための向かい合う切欠き部または溝６８ａ，６８ｂを示している。一対の溝６８ａ，６
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８ｂのみが図示されているが、ノブ２６は、抵抗性位置をより細かく分割する（finer re
solution）ために、開口６８の円周に沿った複数対の溝を含んでいてよい。
【００３４】
　望まれる場合には、ノブ２６は、ノブ２６を近位の向きに引いてシャフト６２の遠位の
端部を第２の開口６８から除去することによって、図６Ｄに示された自由に回転可能な位
置へ移動させられてよい。それに代わって、トリガ２４が、静止部材２２へ向けて旋回さ
せられて、ノブ２６を回転抵抗位置から解除してよい。図６Ｆに示されているように、ト
リガ２４の近位の部分２４ａは、シャフト６２の遠位の端部に寄りかかり、それによって
、シャフト６２を近位の向きに押し、したがって、ノブ２６を近位の向きに自由に回転可
能な位置へ移動させる。図６Ｄから図６Ｆに示されているように、圧縮ばね７０は、任意
に、ノブ２６のシャフト６２の周りに配置されて、ノブ２６を近位の向きに自由に回転可
能な位置へ付勢する。圧縮ばね７０はまた、トリガ２４がノブ２６を解除するために作動
させられたときに、ノブ２６が自由に回転可能な位置に戻るのを援助するであろう。
【００３５】
　当業者は、さまざまな他の方法が、第２の開口６８がノブ２６のシャフト６２の近位の
端部と噛み合うようにするために用いられてよいことを、適正に評価するはずである。例
えば、シャフト６２および開口６８がラチェット機構すなわち歯および突出部を含んでい
てよく、そのラチェット機構は、開口６８がシャフト６２の回転を防止するようにするこ
とができる。そのような構成は、とりわけ有益であり、その理由は、その構成が、使用者
が、所望の程度にノブ２６を回転させる、例えば、移動止めの個数および間隔によって定
義される位置の分割性（positional resolution）によって特定の位置にノブを合わせる
、ことを許容するように、構成されるからである。別の実施の形態では、ハウジング２０
の別の領域が、シャフト６２に、または、ノブ２６の他の部分に、噛み合うように構成さ
れていてよい。例えば、第１の開口６６が、シャフト６２に噛み合ってよく、または、そ
れに代わって、ハウジング２０の最も近位の端部すなわち後端部の開口が、ノブ２６の近
位の把持部材６０と噛み合うように構成されていてよい。
【００３６】
　図７Ａから図７Ｃは、ハウジング１２０の後端部に形成された開口１７２と噛み合わさ
れるように構成された近位の把持部分１６０を有するノブ１２６のある実施の形態を示し
ている。ノブ１２６は、図６Ａから図６Ｆに関して記載されたノブ２６とは別の実施の形
態として示されていて、それぞれノブ２６、ノブ１２６の特徴部は、互いに組み合わされ
て、より確実な回転抵抗構成を提供するために使用されてよい。この実施の形態では、シ
ャフトの遠位の端部がハウジング内に形成された壁によって画定される開口と噛み合わさ
れる構成ではなく、近位の把持部材１６０またはシャフト１６２の近位の端部が、ハウジ
ング１２０の後端部に形成された開口１７２と噛み合わされるように構成されていてよい
。より詳しく言うと、図７Ａに示されているように、拡張された直径の領域すなわちフラ
ンジ１６３が、シャフト１６２の最も近位の端部の周りに形成されていてよく、したがっ
て、把持部材１６０に隣接している。ハウジング１２０の後端部の開口１７２は、ノブ１
２６の回転を防止するように、拡張された直径の領域すなわちフランジ１６３と噛み合う
ような寸法を有していてよい。したがって、使用時には、ノブ１２６は、拡張された直径
の領域すなわちフランジ１６３がハウジング１２０の開口１７２から離れて配置されてい
る図７Ｂに示された近位の自由に回転可能な位置と、拡張された直径の領域すなわちフラ
ンジ１６３がハウジング１２０の開口１７２内に配置され開口１７２と噛み合わされる図
７Ｃに示された遠位の回転抵抗位置と、の間を移動してよい。図７Ａから図７Ｃにさらに
示されているように、ノブ１２６は、拡張された直径の領域すなわちフランジ１６３から
離れて形成された第２のフランジ１６７をも含んでいてよく、第２のフランジ１６７は、
ハウジング１２０の開口１７２とハウジング１２０内の壁によって形成された第１の開口
１６６との間に配置されるように構成されている。第２のフランジ１６７は、ノブ１２６
が使用中にハウジング１２０から除去されるのを防止する。図示されていないが、拡張さ
れた直径の領域すなわちフランジ１６３および／またはハウジング１２０の開口１７２は
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、上述したように、ノブ１２６が回転抵抗位置に配置されているときに、ノブ１２６がハ
ウジング１２０に対して回転するのをさらに防止するために、表面特徴部をも含んでいて
よい。さらに別の代わりの実施の形態としては、拡張された直径の領域すなわちフランジ
１６３は、Ｏリング、あるいは、拡張された直径の領域すなわちフランジの位置にあるノ
ブ１２６の中にある溝の上に形成された、嵌め合わされた、もしくは溝の中にある同様の
変形可能な要素で置き換えられてよい。ノブ１２６は、上述されたように、および、図７
Ｄに示されたように、ノブ１２６を近位の向きに引くことによって、または、トリガ１２
４を駆動することによって、回転抵抗位置から解除されてもよい。
【００３７】
　使用時には、本明細書に記載されたさまざまな装置が、経管的に、すなわち、生まれつ
きの開口を通して、または、別のアクセスポートを通して、挿入されてよい。例えば、図
１の装置を参照すると、シャフト１２は、内視鏡または他の内視鏡的導入装置を通して導
入されてよい。トリガ２４は、好ましくは、挿入のために、ジョー３２ａ，３２ｂを閉鎖
位置へ移動するために駆動されてよい。図１に示されているように、トリガ２４および静
止部材２２の各々は、駆動位置にトリガ２４を固定するために、トリガおよび静止部材の
表面に形成されたフック２４ｈ，２２ｈを含んでいてよい。ジョー３２ａ，３２ｂが一旦
望ましい位置に位置付けされると、トリガ２４は、ジョー３２ａ，３２ｂを開くために、
解除されてよい。ジョー３２ａ，３２ｂは、コイルシャフト１２の移動によって、そして
、ジョー３２ａ，３２ｂの間に挟まれるべき組織を位置付けするためにノブ２６を回転さ
せることによって、位置付けされてよい。上述したように、ノブ２６の回転は、第１の制
御部材４２にトルクを加え、それによって、結合部材４４（図４）を回転させ、したがっ
て、シャフト１２の柔軟な近位の部分の遠位の領域を、回転させる。その結果、シャフト
１２の遠位の部分およびエンドエフェクター３０が回転するであろう。ノブ２６を回転さ
せられた位置に保持するために、ノブ２６が連続して回される間に、または、ノブ２６が
一旦望まれる角度に回転されると、ノブ２６は、遠位の向きに回転抵抗位置へ移動させら
れてよく、回転抵抗位置では、ノブ２６は回転に対して抵抗し、エンドエフェクター３０
は望ましい角度配向に保持される。トリガ２４は、次に、ジョー３２ａ，３２ｂを閉じて
、ジョーの間に組織を挟むために、再び駆動されてよく、すなわち、静止部材２２に向け
て移動させられてよい。トリガ２４が駆動されると、トリガ２４は、ノブ２６を自由に回
転可能な位置に押し、それによって、ノブ２６が自由に回転するようにし、第１の制御ワ
イヤ４２に加えられるいずれのトルクをも解除する。次に、クランク２８が回されて、ク
リップをジョー３２ａ，３２ｂ内に進め、ジョー３２ａ，３２ｂは、クリップを変形させ
るためのアンビルとして機能してよい。トリガ２４は、次に、再び解除されて、クリップ
および組織をジョー３２ａ，３２ｂから解除し、装置１０が除去されてよい。
【００３８】
　本明細書に開示されている装置は、さらに、一回使用した後に廃棄するように設計され
ていてよく、または、複数回使用するように設計されていてよい。しかし、いずれの場合
でも、装置は、少なくとも一回使用された後に、再び使用するために整備されてよい。整
備は、装置を分解する過程と、その後の特定の部品を洗浄または交換する過程と、それに
続く装置を再び組み立てる過程と、の任意の組み合わせを含んでいてよい。より詳しく言
うと、装置は、分解されてよく、任意の個数の装置の特定の部品またはパーツが任意の組
み合わせで選択的に交換または除去されてよい。特定のパーツが洗浄および／または交換
されると、装置は、調整施設で、または、外科手術の直前に手術チームによって、次の使
用のために再び組み立てられてよい。当業者は、装置の整備では、分解、洗浄および／ま
たは交換、ならびに、再組み立て、のためのさまざまな方法が用いられてよいことを、適
正に評価するはずである。そのような方法の使用、および、その結果整備された装置は、
すべて、本出願の範囲内に包含される。
【００３９】
　好ましくは、本明細書に記載された発明は、手術の前に処理される。第１に、新しいま
たは使用された器具が、入手され、必要な場合には洗浄される。その器具は、次に、滅菌
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される。ある滅菌方法では、器具はプラスチック製バッグまたはＴＹＶＥＫバッグのよう
な、閉鎖され密閉された容器内に配置される。次に、容器および器具は、ガンマ放射線、
Ｘ線、または、高エネルギー電子、のような容器を透過できる放射線の場の中に配置され
る。放射線は、器具の表面および容器内の細菌を殺す。滅菌された器具は、次に、滅菌さ
れた容器内に保管される。密閉された容器は、容器が医療施設で開けられるまで、器具を
無菌状態に保つ。装置が滅菌されることが望ましい。装置の滅菌は、ベータまたはガンマ
放射線、エチレンオキシド、蒸気、を含む、当業者に知られた多数の方法によって行われ
てよい。
【００４０】
　当業者は、上記の実施の形態に基づいて、本発明のさらなる特徴および利点を認識する
はずである。したがって、本発明は、特許請求の範囲に示されたものを除いて、具体的に
示され記載されたものに限定されない。本明細書で引用されたすべての刊行物および参照
文献は、それらの全体が、参照することによって、本明細書に積極的に組み込まれる。
【００４１】
〔実施の態様〕
　この発明の具体的な実施態様は以下の通りである。
　（１）内視鏡装置において、
　近位の端部および遠位の端部を含む柔軟な細長いシャフトと、
　前記細長いシャフトの前記遠位の端部に結合されたエンドエフェクターと、
　前記細長いシャフトの前記近位の端部に結合されたハウジングであって、
　　前記ハウジングは、アクチュエーター機構を含み、
　　前記アクチュエーター機構は、前記アクチュエーター機構の回転が、前記細長いシャ
フトの前記遠位の端部を回転させ、それによって、前記エンドエフェクターを回転させる
のに有効であるように、前記細長いシャフトの前記遠位の端部に関連付けられていて、
　　前記アクチュエーター機構は、自由に回転可能な位置と、前記アクチュエーター機構
が回転に抵抗する回転抵抗位置と、の間を移動可能である、
　ハウジングと
　を具備する、内視鏡装置。
　（２）実施態様（１）に記載の内視鏡装置において、
　前記アクチュエーター機構が、回転可能なノブを含む、内視鏡装置。
　（３）実施態様（２）に記載の内視鏡装置において、
　前記回転可能なノブが、前記ハウジングに形成された開口内に回転可能に配置され、か
つ、前記内視鏡装置の長手方向の軸に沿って前記ハウジングに対してスライドするように
移動可能である、内視鏡装置。
　（４）実施態様（３）に記載の内視鏡装置において、
　前記長手方向の軸に沿った前記ノブのスライド移動が、前記ノブを、前記自由に回転可
能な位置と、前記回転抵抗位置と、の間を移動させるのに有効である、内視鏡装置。
　（５）実施態様（４）に記載の内視鏡装置において、
　前記ハウジングが、前記ハウジング内に形成された噛み合い機構を含み、
　前記噛み合い機構は、前記ノブが前記回転抵抗位置にあるときに前記ノブの一部と解除
可能に噛み合うように構成されている、内視鏡装置。
　（６）実施態様（５）に記載の内視鏡装置において、
　前記噛み合い機構は、前記ハウジング内に形成されたフランジを含み、
　前記フランジは、前記ノブが前記回転抵抗位置にあるときに前記ノブの一部と摩擦によ
って噛み合うように構成されている、内視鏡装置。
　（７）実施態様（５）に記載の内視鏡装置において、
　前記噛み合い機構は、前記ハウジング内に形成されたフランジを含み、
　前記フランジは、前記ノブが前記回転抵抗位置にあるときに前記ノブの一部に形成され
た移動止めと噛み合うように構成されている、内視鏡装置。
　（８）実施態様（１）に記載の内視鏡装置において、
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　前記アクチュエーター機構が、第１および第２の片部分に分割された少なくとも一つの
端部部分を有するシャフトを含み、
　前記ハウジングが、前記ハウジングに配置された開口を含み、
　前記開口は、前記アクチュエーター機構を前記回転抵抗位置に保持するために、前記第
１および第２の片部分を受容して前記第１および第２の片部分と噛み合うように構成され
ている、内視鏡装置。
　（９）実施態様（８）に記載の内視鏡装置において、
　前記第１および第２の片部分の少なくとも一つが、その表面に形成された少なくとも一
つの表面特徴部を含み、
　前記開口が、前記開口内に形成された少なくとも一つの溝を含み、
　前記溝は、前記アクチュエーター機構の回転を防止するために前記少なくとも一つの表
面特徴部を受容するように構成されている、内視鏡装置。
　（１０）実施態様（２）に記載の内視鏡装置において、
　前記回転可能なノブが、変形可能な要素を含み、
　前記ハウジングが、前記ハウジング内に配置された開口を含み、
　前記開口は、前記アクチュエーター機構を前記回転抵抗位置に保持するために、前記変
形可能な要素を受容して前記変形可能な要素と噛み合うように構成されている、内視鏡装
置。
【００４２】
　（１１）実施態様（１）に記載の内視鏡装置において、
　前記アクチュエーター機構が前記回転抵抗位置にあるとき、前記ハウジングによって前
記アクチュエーター機構に加えられる回転に対する抵抗は、ほぼ０．０５６４９５ニュー
トン・メートル（０．５インチ・ポンド）からほぼ０．５６４９５ニュートン・メートル
（５．０インチ・ポンド）までの間にある、内視鏡装置。
　（１２）実施態様（１）に記載の内視鏡装置において、
　前記アクチュエーター機構が前記回転抵抗位置にあるとき、前記ハウジングによって前
記回転機構に加えられる回転に対する抵抗は、ほぼ０．１３５５８８ニュートン・メート
ル（１．２インチ・ポンド）である、内視鏡装置。
　（１３）実施態様（１）に記載の内視鏡装置において、
　前記内視鏡装置が、前記アクチュエーター機構に結合された付勢要素をさらに具備し、
　前記付勢要素は、前記アクチュエーター機構を前記自由に回転可能な位置へ付勢するよ
うに構成されている、内視鏡装置。
　（１４）実施態様（１）に記載の内視鏡装置において、
　前記アクチュエーター機構および前記細長いシャフトの前記遠位の端部が、前記細長い
シャフトを通って前記アクチュエーター機構と前記細長いシャフトの前記遠位の端部との
間に延在する柔軟な制御ワイヤによって関連付けられている、内視鏡装置。
　（１５）実施態様（１４）に記載の内視鏡装置において、
　前記アクチュエーター機構の回転が、前記柔軟な制御ワイヤにトルクを加え、したがっ
て、前記細長いシャフトの前記遠位の端部にトルクを加えて前記エンドエフェクターを回
転させるのに有効である、内視鏡装置。
　（１６）実施態様（１）に記載の内視鏡装置において、
　前記ハウジングが、前記ハウジングに移動可能に結合された把持機構を含み、
　前記把持機構の第１の位置から第２の位置への移動が、前記アクチュエーター機構を前
記回転抵抗位置から前記自由に回転可能な位置へ移動させるように構成されている、内視
鏡装置。
　（１７）実施態様（１６）に記載の内視鏡装置において、
　前記エンドエフェクターが、向かい合うジョーを含み、
　前記把持機構の前記第１の位置から前記第２の位置への移動が、前記向かい合うジョー
を閉鎖するのに有効である、内視鏡装置。
　（１８）実施態様（１）に記載の内視鏡装置の手術のための処理方法において、
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　（ａ）実施態様（１）に記載の内視鏡装置を入手する過程と、
　（ｂ）前記内視鏡装置を滅菌する過程と、
　（ｃ）前記内視鏡装置を滅菌容器内に保管する過程と
　を具備する、内視鏡装置処理方法。
　（１９）手術用締結具適用装置において、
　近位の端部および遠位の端部を有する柔軟な細長いシャフトと、
　前記細長いシャフトの前記遠位の端部に結合されたエンドエフェクターであって、
　　前記エンドエフェクターは、向かい合うジョーを含み、
　　これらジョーは、それらの間に組織を挟むように、かつ挟まれた前記組織に少なくと
も一つの締結具を適用するように構成されている、
　エンドエフェクターと、
　前記細長いシャフトの前記近位の端部に結合されたハウジングであって、
　　前記ハウジングは、前記ハウジングに回転可能に結合されたアクチュエーター機構を
含み、
　　前記アクチュエーター機構は、前記アクチュエーター機構の回転が前記細長いシャフ
トの遠位の端部を回転させてそれによって前記エンドエフェクターを回転させるのに有効
である第１の位置と、前記アクチュエーター機構が回転に対して抵抗する第２の位置と、
の間をスライドするように移動可能である、
　ハウジングと、
　を具備する、装置。
　（２０）実施態様（１９）に記載の装置において、
　前記ハウジングが、前記ハウジング内に形成された噛み合い機構を含み、
　前記噛み合い機構は、前記アクチュエーター機構を前記第２の位置に保持するために、
前記アクチュエーター機構と解除可能に噛み合うように構成されている、装置。
【００４３】
　（２１）実施態様（１９）に記載の装置において、
　前記装置が、前記ハウジングに移動可能に結合された把持機構をさらに含み、
　前記把持機構は、前記アクチュエーター機構を前記第２の位置から前記第１の位置へ移
動させるように構成されている、装置。
　（２２）内視鏡手術装置のエンドエフェクターを回転させる方法において、
　内視鏡手術装置のハウジングのアクチュエーター機構を回転させて、前記ハウジングか
ら延在する細長いシャフトの遠位の端部を回転させる過程であって、前記細長いシャフト
の前記遠位の端部は、前記遠位の端部に結合され前記遠位の端部と共に回転するエンドエ
フェクターを有する、回転させる過程と、
　前記アクチュエーター機構を回転抵抗位置に移動させるために、前記装置の長手方向の
軸に沿って前記アクチュエーター機構をスライドさせる過程であって、前記アクチュエー
ター機構、前記細長いシャフト、および、前記エンドエフェクターは、前記回転抵抗位置
に保持される、スライドさせる過程と
　を具備する、方法。
　（２３）実施態様（２２）に記載の方法において、
　前記細長いシャフトの前記遠位の端部および前記アクチュエーター機構は、柔軟な制御
ワイヤによって結合されていて、
　前記アクチュエーター機構を回転させる過程が、前記柔軟な制御ワイヤにトルクを加え
て、前記細長いシャフトの前記遠位の端部および前記遠位の端部に結合された前記エンド
エフェクターを回転させる、方法。
　（２４）実施態様（２３）に記載の方法において、
　前記方法が、
　前記アクチュエーター機構を前記装置の長手方向の軸に沿って逆向きにスライドさせて
、前記アクチュエーター機構を、前記柔軟な制御ワイヤへ加えられるいずれのトルクも解
除される自由に回転可能な位置へ移動させる過程
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　をさらに具備する、方法。
　（２５）実施態様（２２）に記載の方法において、
　前記方法が、前記ハウジングに結合された把持機構を移動させる過程をさらに含み、
　前記把持機構は、前記アクチュエーター機構を前記回転抵抗位置から自由に回転可能な
位置へ移動させる、方法。
　（２６）実施態様（２２）に記載の方法において、
　前記回転抵抗位置にある前記アクチュエーター機構に加えられる抵抗トルクは、ほぼ０
．０５６４９５ニュートン・メートル（０．５インチ・ポンド）からほぼ０．５６４９５
ニュートン・メートル（５．０インチ・ポンド）までの間にある、方法。
　（２７）実施態様（２２）に記載の方法において、
　前記回転抵抗位置にある前記アクチュエーター機構に加えられる抵抗トルクは、ほぼ０
．１３５５８８ニュートン・メートル（１．２インチ・ポンド）である、方法。
　（２８）実施態様（２２）に記載の方法において、
　前記内視鏡手術装置は、体の内腔を通して挿入される、方法。
　（２９）実施態様（２２）に記載の方法において、
　前記方法が、
　前記内視鏡手術装置を少なくとも一回の使用の後に滅菌する過程
　をさらに具備する、方法。
【図面の簡単な説明】
【００４４】
【図１】手術用クリップアプライヤーのある例示的な実施の形態の側面図である。
【図２】図１の手術用クリップアプライヤーのエンドエフェクターの側面図である。
【図３】ハウジングの一部が内部の制御コンポーネントを露出するために取り除かれた、
図１の手術用クリップアプライヤーのハウジングの側面図である。
【図４】第１および第２の制御ワイヤ、連結器、ジョーを動かすための牽引ワイヤ、およ
び、クリップ前進機構、を示した、図１の装置のシャフトの遠位の部分の部分的に透明な
側面図である。
【図５】図４のクリップ前進機構の遠位の部分の斜視図である。
【図６Ａ】図３に示されたハウジングのノブの斜視図である。
【図６Ｂ】図６Ａのノブと共に用いるための柔軟な制御ワイヤの近位の部分の側面図であ
る。
【図６Ｃ】図３に示されたハウジングに形成された開口の断面図である。
【図６Ｄ】ハウジングの中に配置された図６Ａのノブを示すためにハウジングの一部が取
り除かれた、図３のハウジングの一部の側面斜視図である。
【図６Ｅ】ノブが回転抵抗位置に移動させられた、図６Ｄに示されたハウジングの一部の
側面図である。
【図６Ｆ】ノブを回転抵抗位置から解除するためにトリガが回転させられた、図６Ｅに示
されたハウジングの一部の側面図である。
【図７Ａ】図３に示された装置のハウジングと共に用いるためのノブの別の実施の形態の
斜視図である。
【図７Ｂ】ハウジングの中に配置された図７Ａのノブを示すためにハウジングの一部が取
り除かれた、ハウジングの一部の側面図である。
【図７Ｃ】ノブが回転抵抗位置に移動させられた、図７Ｂに示されたハウジングの一部の
側面図である。
【図７Ｄ】ノブを回転抵抗位置から解除するためにトリガが回転させられた、図７Ｃに示
されたハウジングの一部の側面図である。
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