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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　可撓性導管と、前記可撓性導管に対して軸方向に移動可能な少なくとも１つの制御部材
とを有する外科用器具のためのハンドルアセンブリにおいて、
　前記可撓性導管に結合されるように構成された本体部材と、
　前記本体部材に対して移動可能なアクチュエータとを備え、前記アクチュエータは、少
なくとも１つの突出部材を有しており、
　さらに、前記少なくとも１つの制御部材を収容するように寸法決めされた内側通路を有
する補強チューブを備え、前記補強チューブは、前記本体部材に対する前記アクチュエー
タの移動が前記補強チューブの移動を引き起こすように、前記補強チューブが前記少なく
とも１つの突出部材に係合するように構成された少なくとも１つの屈曲部を有している、
ことを特徴とするハンドルアセンブリ。
【請求項２】
　前記補強チューブの内側が、前記少なくとも１つの屈曲部の領域に縮小断面を有し、前
記縮小断面が前記少なくとも１つの制御部材を保持するように構成される、請求項１に記
載のハンドルアセンブリ。
【請求項３】
　前記本体部材が、前記可撓性導管を部分の間に保持すべく共に接続されるように構成さ
れた前記部分を有する、請求項１に記載のハンドルアセンブリ。
【請求項４】
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　前記部分が、クリップを介して部分の上に共に接続される、請求項３に記載のハンドル
アセンブリ。
【請求項５】
　前記本体部材の少なくとも一部分が、前記可撓性導管の外面に係合するように構成され
たリブを有する、請求項３に記載のハンドルアセンブリ。
【請求項６】
　前記部分の各々が略Ｕ字状の断面を有する、請求項３に記載のハンドルアセンブリ。
【請求項７】
　前記本体部材がスロットを有し、前記アクチュエータの部分が前記スロット内で移動す
るように構成される、請求項１に記載のハンドルアセンブリ。
【請求項８】
　前記アクチュエータが、共に接続されるように構成される第１の部分及び第２の部分を
有する、請求項１に記載のハンドルアセンブリ。
【請求項９】
　前記アクチュエータの第１の部分及び第２の部分が、クリップを介して前記アクチュエ
ータ部分の上に共に接続される、請求項８に記載のハンドルアセンブリ。
【請求項１０】
　前記アクチュエータ部分の各々が、前記少なくとも１つの屈曲部に係合するように構成
された突出部材を有する、請求項８に記載のハンドルアセンブリ。
【請求項１１】
　前記補強チューブが、前記アクチュエータ上の複数の突出部材に係合するように構成さ
れた複数の屈曲部を有する、請求項１に記載のハンドルアセンブリ。
【請求項１２】
　外科用器具において、
　請求項１に記載のハンドルアセンブリと、
　前記本体部材に結合された可撓性導管と、
　前記可撓性導管内で軸方向に移動可能な少なくとも１つの制御部材であって、前記制御
部材の基端部分が前記補強チューブを通過し、前記補強チューブに結合される少なくとも
１つの制御部材と、
を具備する外科用器具。
【請求項１３】
　前記可撓性導管の末端部の少なくとも１つのエンドエフェクタにおいて、前記制御部材
の軸方向移動がエンドエフェクタの作動を引き起こすように、前記制御部材に連結される
前記少なくとも１つのエンドエフェクタをさらに具備する、請求項１２に記載の外科用器
具。
【請求項１４】
　前記外科用器具が内視鏡生検器具として構成され、また前記少なくとも１つのエンドエ
フェクタが、前記制御部材の軸方向移動に応答して互いに向かって及び互いに離れて移動
するように構成された１対のジョーを有する、請求項１３に記載の外科用器具。
【請求項１５】
　前記本体部材が親指リングを有し、前記アクチュエータがスプールの形態で構成される
、請求項１に記載のハンドルアセンブリ。
【請求項１６】
　可撓性導管と、前記可撓性導管内で軸方向に移動可能な少なくとも１つの制御部材とを
有する外科用器具のためのハンドルアセンブリにおいて、
　本体部分を有する本体部材を備え、前記本体部分は、前記可撓性導管を前記本体部分の
間に保持すべく共に接続されるように構成されており、前記本体部分は、前記接続された
本体部分の間に前記可撓性導管を保持するための穴を形成するように互いに結合するよう
に構成されたそれぞれの溝を含んでおり、
　さらに、前記本体部材に対して移動可能なアクチュエータを備え、前記アクチュエータ
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は、前記本体部材に対する前記アクチュエータの移動が前記少なくとも１つの制御部材の
移動を引き起こすように、前記少なくとも１つの制御部材に結合されるように構成される
、
ことを特徴とするハンドルアセンブリ。
【請求項１７】
　前記本体部材の前記本体部分のうちの少なくとも一つが、前記可撓性導管の外面に係合
するように構成されたリブを有する、請求項１６に記載のハンドルアセンブリ。
【請求項１８】
　前記本体部分の各々が、前記それぞれの溝を構成する略Ｕ字状の断面を有する、請求項
１６に記載のハンドルアセンブリ。
【請求項１９】
　前記本体部材が親指リングを有し、前記アクチュエータがスプールの形態で構成される
、請求項１６に記載のハンドルアセンブリ。
【請求項２０】
　ハンドルアセンブリを製造する方法において、
　少なくとも１つの制御部材を補強チューブに配置する段階と、
　前記補強チューブを曲げて前記補強チューブ内に少なくとも１つの屈曲部を形成する段
階であって、前記少なくとも１つの屈曲部が前記チューブの内側断面を縮小し、これによ
って前記制御部材を前記補強チューブ内に保持する段階と、
　本体部材に対するアクチュエータの移動が前記補強チューブと前記制御部材の両方の移
動を引き起こすように、前記少なくとも１つの屈曲部を含む前記補強チューブと、前記本
体部材に対して移動可能である前記アクチュエータに結合された少なくとも１つの突出部
材とを係合させる段階と、
を有する方法。
【請求項２１】
　曲げの間に前記制御部材に張力を加える段階をさらに有する、請求項２０に記載の方法
。
【請求項２２】
　前記係合する段階が、少なくとも部分的に、前記突出部材の周囲に前記屈曲部が巻き付
けられるようにする、請求項２０に記載の方法。
【請求項２３】
　ハンドルアセンブリを外科用器具の可撓性導管に接続する方法において、
　本体部材と、前記本体部材に対して移動可能なアクチュエータとを有するハンドルアセ
ンブリを用意する段階を有し、前記本体部材は、本体部分を有しており、前記本体部分は
、前記可撓性導管を前記本体部分の間に保持すべく共に接続されるように構成されており
、前記本体部分は、前記接続された本体部分の間に前記可撓性導管を保持するための穴を
形成するように互いに結合するように構成されたそれぞれの溝を含んでおり、
　さらに、前記可撓性導管を前記本体部材の前記本体部分の間に配置する段階と、
　前記本体部材の前記本体部分を接続して、前記本体部分の間に前記可撓性導管を保持す
る段階と、
を有する方法。
【請求項２４】
　前記接続する段階が、前記導管が前記本体部材の前記本体部分の間にある間に、前記本
体部材の前記本体部分をスナップ接続する段階を有する、請求項２３に記載の方法。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
本出願は、２０００年９月２６日出願の米国仮特許出願番号第６０／２３４，９３１号の
優先権の利益に依拠する。
【０００２】
発明の背景
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発明の分野
本発明は、一般的に、軸方向に移動可能な少なくとも１つの制御部材を有する外科用器具
のためのハンドルアセンブリに関する。より詳しくは、本発明は、内視鏡生検器具用の近
位ハンドルアセンブリに関する。
【０００３】
関連技術の説明
内視鏡生検方法は、内視鏡及び内視鏡生検器具によって実行される。内視鏡生検器具は、
身体通路又は空洞内に挿入するための可撓性の医療装置であり、離れた外側位置にいる外
科医が、患者身体の内部部位から組織サンプルを切除して、回収することを可能にする。
典型的に、生検器具は遠位端の組織サンプラと、近位端の手動アクチュエータ付きのハン
ドルアセンブリを有する細長い可撓性部材とを有する。
【０００４】
生検組織サンプリング作業時、外科医は、患者の身体内の生検部位に内視鏡を案内する。
次に、生検器具は、サンプリングすべき組織に組織サンプラが近接するまで、内視鏡を通
して挿入される。外科医は、組織サンプラが生検部位から組織サンプルを引き裂くか、又
は切り取って、組織サンプルを保持するように、アクチュエータを操作する。
【０００５】
大部分の内視鏡生検器具は、典型的にワイヤコイルを有する可撓性導管を通して延在する
ワイヤのような１つ以上の制御部材を有する。各制御部材の遠位端は、組織サンプラ又は
可撓性導管の遠位端に配置された他のある形態のエンドエフェクタに典型的に接続される
。各制御部材の近位端は、アクチュエータの移動が制御部材の軸方向移動を引き起こし、
これによって組織サンプラを作動するように、近位ハンドルアセンブリのアクチュエータ
に接続される。例えば、制御部材の遠位移動は組織サンプラのジョーの開口を引き起こし
、また制御部材の近位移動はジョーの閉鎖を引き起こし、あるいはその逆も行われる。
【０００６】
内視鏡生検器具を含む外科用器具のためのいくつかの従来のハンドルアセンブリに関連し
て種々の欠点及び不都合がある。例えば、これらのアセンブリのあるものは、比較的高価
及び／又は複雑な製造工程で共に組み立てなければならない多くの別個の構成要素を有す
る。従来の１つのハンドル設計では、制御部材は、もつれ防止部材、止めねじ及びアクチ
ュエータに配置されるように構成されるクロスピンを介して、ハンドルアセンブリのアク
チュエータに取り付けられる。制御部材は、もつれ防止部材を通して通過され、また止め
ねじがクロスピン内で締め付けられて、制御部材及びもつれ防止部材の両方をクロスピン
とアクチュエータとの組合せに取り付ける。このような構成は、制御部材とアクチュエー
タとの効果的な取付けを提供するが、部品数が低減されるならば、より廉価となり得るで
あろう。
【０００７】
ハンドルアセンブリの可撓性導管への取付けは、改良し得る外科用器具の他の態様である
。可撓性導管をハンドルアセンブリに取り付けるために、種々の装置が使用されてきた。
考慮の対象には、コスト、容易な構成要素の製造、容易な組立、生検器具の予想される寿
命、操作荷重及び操作者による受け入れが含まれる。外科医は、エンドエフェクタの操作
の際に可撓性導管がハンドルに対し相対移動するのを許容するすべての取付け装置を甘受
し得ないと認識するであろう。
【０００８】
コイルをハンドルに取り付ける１つの方法は接合である。これは、使い捨て可能な生検器
具には許容し得るが、オートクレーブされる器具には許容し得ない。繰り返されるオート
クレーブ処理は接合線を悪化させる可能性がある。さらに、接合は、組立作業者が溶剤蒸
気にさらされることについてＯＳＨＡ／ＳＨＥＡ問題を提起する。
【０００９】
他の例では、有刺クリンプバンドは可撓性導管の端部にクリンプされ、ハンドルの内孔に
圧入される。有刺クリンプバンドがそれほど高価でなければ、このようなアセンブリを改
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良し得る。さらに、有刺クリンプバンドをハンドルに圧入することは、ハンドル内に容認
できないほど大きな引張りフープ応力を生じることがあり、最終的に割れを生じ得る。さ
らに、この構造は、可撓性導管の外径とハンドルの内孔との間に望ましくないほど大きな
ギャップを形成し、可撓性導管がハンドル内で支持されず、曲げ変位に陥りやすくなる可
能性がある。
【００１０】
発明の概要
本発明は、関連技術の１つ以上の制限を選択的に除去する構造的装置と方法に関する。本
出願で具現化しまた説明しているように、本発明の一態様は、可撓性導管と、この可撓性
導管に対して軸方向に移動可能な少なくとも１つの制御部材とを有する外科用器具のため
のハンドルアセンブリを含む。ハンドルアセンブリは、前記可撓性導管に結合されるよう
に構成された本体部材を含む。アクチュエータは前記本体部材上で移動可能である。前記
アクチュエータは少なくとも１つの突出部材を有する。前記アセンブリは、前記制御部材
を収容するように寸法決めされた内側通路を有する補強チューブをさらに有する。前記補
強チューブは、前記本体部材に対する前記アクチュエータの移動が前記補強チューブの移
動を引き起こすように、前記少なくとも１つの突出部材に係合するように構成された少な
くとも１つの屈曲部を有する。
【００１１】
本出願で使用されているように、用語「外科用器具」は、時に外科的処置であると考えら
れるものに使用される器具に限定されない。特に、用語「外科用器具」は、例えば、様々
な異なる身体の診断及び／又は治療のために使用される様々な異なる形態の医療器具に関
連する。
【００１２】
他の態様では、本発明は、可撓性導管を部分の間に保持すべく共に接続されるように構成
された前記部分を有する本体部材を具備するハンドルアセンブリを含む。
【００１３】
さらに他の態様では、外科用器具は、ハンドルアセンブリと、可撓性導管と、この可撓性
導管内で軸方向に移動可能な少なくとも１つの制御部材とを有する。好ましくは、少なく
とも１つのエンドエフェクタが前記可撓性導管の遠位端にある。前記エンドエフェクタは
、前記制御部材の軸方向移動が前記エンドエフェクタの作動を引き起こすように、前記制
御部材に連結し得る。
【００１４】
さらに別の態様では、本発明はハンドルアセンブリを製造する方法を含み、本方法は、少
なくとも１つの制御部材を補強チューブに配置する段階と、前記補強チューブを曲げて前
記補強チューブ内に少なくとも１つの屈曲部を形成する段階であって、前記少なくとも１
つの屈曲部が前記チューブの内側断面を縮小し、これによって前記制御部材を前記補強チ
ューブ内に保持する段階と、本体部材に対するアクチュエータの移動が前記補強チューブ
と前記制御部材の両方の移動を引き起こすように、前記少なくとも１つの屈曲部と、前記
本体部材上で移動可能である前記アクチュエータに結合された少なくとも１つの突出部材
とを係合させる段階とを有する。
【００１５】
さらなる態様では、本発明は、ハンドルアセンブリを外科用器具の可撓性導管に接続する
方法を含む。本方法は、本体部材と、該本体部材上で移動可能なアクチュエータとを有す
るハンドルアセンブリを用意する段階であって、前記本体部材が、前記可撓性導管を部分
の間に保持すべく共に接続されるように構成された前記部分を有する、段階と、前記可撓
性導管を前記本体部材の部分の間に配置する段階と、前記本体部材の部分を接続して、前
記部分の間に前記可撓性導管を保持する段階と、を有する。
【００１６】
前述の一般的説明及び次の詳細な説明の両方が例示的かつ説明目的であり、また本発明を
限定するものでないことが理解される。
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【００１７】
本明細書の一部に組み込まれ、また当該部分を形成する添付図は、本発明のいくつかの例
示的な実施例を例示し、また説明と共に本発明の少なくともある原理を説明するために使
用される。
【００１８】
例示的な実施例の説明
次に、本発明の例示的な実施例について詳細に参照し、その実施例を添付図に例示する。
可能な限り、同一又は同様の部分を指すために、図面全体にわたって同一の参照番号を使
用する。
【００１９】
本発明は、一般的に、外科用器具のためのハンドルアセンブリに関する。例えば、この器
具は、内視鏡生検器具のような内視鏡器具であり得る。図面に示した例示的な実施例は生
検鉗子装置に関連して本出願に記述するが、本発明は、他の種々の内視鏡及び非内視鏡の
外科用器具に関連して使用し得ることが理解される。
【００２０】
図１は、可撓性導管１２と、導管１２の近位端に接続されたハンドルアセンブリ２０と、
導管１２の遠位端に用意された１対の顎状のエンドエフェクタ１４（例えば、生検鉗子エ
ンドエフェクタ）とを有する内視鏡生検器具１０の例示的な実施例を示している。１つ以
上の制御部材１６（図８）は、導管１２を通して延在し、又はンドルアセンブリ２０上で
移動可能なアクチュエータ２２に結合された近位端と、エンドエフェクタ１４に結合され
た遠位端とを有する。例えば、アクチュエータ２２の遠位移動は、制御部材１６の遠位方
向の移動を引き起こし、これによって、エンドエフェクタ１４の遠位端が互いに分離され
る開位置にエンドエフェクタ１４を配置することができ、またアクチュエータ２２の近位
移動は、制御部材１６の近位方向の移動を引き起こし、これによって、エンドエフェクタ
１４の近位端が互いに向かって移動されて閉鎖力を印加する閉位置にエンドエフェクタ１
４を配置することができる。
【００２１】
１対のエンドエフェクタ１４が顎状の形態に配設される図１の実施例に加えて、他の多く
の可能なエンドエフェクタ装置がある。例えば、代替的実施例では、エンドエフェクタ装
置はポリプを切り取るためのワイヤループ投げ輪のようなスネアの形態であり得る。
【００２２】
ハンドルアセンブリ２０は、移動可能なアクチュエータ２２が移動する本体部材２４を有
する。図２と図３は、器具の残部に接続される前の本体部材２４を示している。本体部材
２４は、ユーザの親指を収容するように寸法決めされた親指リング２６を有することが好
ましい。反対側アーム部分２８ａと２８ｂは親指リング２６から延在する。各アーム部分
２８ａ、２８ｂの遠位端は、略Ｕ字状のチャネル３０ａ、３０ｂと、クリップ３２ａ、３
２ｂと、保持器リッジ３４ａ、３４ｂとを有する。本体部材２４は、クリップ３２ａ、３
２ｂが対応するリッジ３４ｂ、３４ａと係合して、かくしてアーム部分２８ａ、２８ｂを
それらの遠位端において接続するように、アーム部分２８ａ、２８ｂが互いに向かって曲
がるのを可能にする可撓性プラスチックから製造することが好ましい。導管１２はアーム
部分２８ａ、２８ｂの間に配置され、配置後にそれらは接続され、またＵ字状のチャネル
３０ａ、３０ｂは結合して、導管１２を収容して把持するための穴を形成する。好ましく
は、この穴の内径は少なくとも導管１２の外径よりも僅かに小さい。図１と図５は、アー
ム部分２８ａと２８ｂの間に保持された導管１２と互いに接続された前記アーム部分を示
している。
【００２３】
図２～図４に示したように、アーム部分２８ａ、２８ｂの両方の内面は、導管１２の外面
に係合するように構成された横断方向リブ３６ａ、３６ｂを有し、これによって、アーム
部分２８ａ、２８ｂが接続しているときに本体部材２４の導管１２をロックする。選択的
に、クリップ３２ａ、３２ｂと対応するリッジ３４ｂ、３４ａとの係合は、接着剤のよう
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な追加材料、又は保持リングのような追加部品を必要としない弾性スナップ接続である。
当然、アーム部分２８ａ、２８ｂの間の他の接続が可能である。
【００２４】
アーム部分２８ａ、２８ｂが共に接続されるとき、図５に示した通路３９が本体部材２４
に形成され、またスロット３８が、図１と図５に示したように本体部材２４に形成される
。アクチュエータ２２の内部はスロット３８内で移動する。
【００２５】
例示的な実施例では、アクチュエータ２２は、互いに同一の当初は分離した２つの部分２
３ａ、２３ｂ（図１と図５～図８）から形成される。（便宜のため、図５～図８は一方の
部分を示しているが、部分２３ａ、２３ｂのいずれかに対応する表示を有する）。部分２
３ａ、２３ｂの各々はクリップ４０ａ、４０ｂ及びリッジ４２ａ、４２ｂを有する。クリ
ップ４０ａ、４０ｂは、対応するリッジ４２ｂ、４２ａと係合して、部分２３ａ、２３ｂ
とスナップ接続部とを接続するように構成される。本体部材２４に関して、代わりの接続
構造も可能である。
【００２６】
アクチュエータ部分２３ａ、２３ｂは共に接続されて、本体部材２４がアクチュエータ部
分の間に位置決めされる間に、アクチュエータ２２を形成する。これによって、アクチュ
エータ２２の部分はスロット３８の中に存在するようにされ、またアクチュエータの他の
部分は本体部材２４の周囲に延在するようにされる。アクチュエータ２２は、スロット３
８内及び本体部材２４の外側に沿って近位及び遠位に摺動するように許容される。アクチ
ュエータ２２は、比較的拡大したディスク端部を有する略スプール形態に賦形される。
【００２７】
図１、図８、図９に示したように、ハンドルアセンブリは、チューブの近位端部分に形成
された１つ以上の屈曲部５２ａ、５２ｂを有する補強チューブ５０をさらに有する。選択
的に、チューブ５０は、曲げによって変形されて屈曲部５２ａ、５２ｂを形成できる比較
的剛性の材料から形成される。チューブ内の内側通路は制御部材１６を収容するように寸
法決めされる。制御部材１６の近位端は、屈曲部５２ａ、５２ｂの領域の補強チューブ５
０の断面積の縮小によって補強チューブ５０内に保持される。１つの例示的な保持方法で
は、制御部材１６はチューブ５０に位置決めされ、また回転する形成ピンによってチュー
ブ５０が曲げられている間に、張力下に置かれる。曲げにより、チューブ５０の内部断面
は屈曲部５２ａ、５２ｂの領域においてより小さな寸法に変形させられ、これによって、
制御部材１６をチューブ５０内に保持する。
【００２８】
曲がった補強チューブ５０は、部分２３ａ、２３ｂが互いに接続される前にアクチュエー
タ部分２３ａ、２３ｂの間に配置される。補強チューブ５０は、その屈曲部５２ａ、５２
ｂがアクチュエータ部分２３ａ、２３ｂ内部の突出部材５４ａ、５４ｂの周囲を少なくと
も部分的に包囲し、これによって突出部材５４ａ、５４ｂに係合するように、位置決めさ
れる。アクチュエータ部分２３ａ、２３ｂを互いに接続すると、突出部材５４ａ、５４ｂ
は、補強チューブ５０の屈曲部５２ａ、５２ｂの蛇行屈曲形状と概して対応かつ結合する
蛇行通路を形成する。これによって、補強チューブ５０及び取り付けられた制御部材１６
はアクチュエータ２２と係合して、本体部材２４に対するアクチュエータ２２の近位及び
遠位移動が、補強チューブ５０及び制御部材１６の対応する近位及び遠位移動を引き起こ
すようにする。図面に示した例示的な実施例では、補強チューブ２０の柱状強度は、例え
ば、制御部材１６が可動ワイヤである場合、アクチュエータ２２の遠位移動時に制御部材
の近位端部分のもつれに耐えるのに十分である。
【００２９】
アクチュエータ２２の移動時、補強チューブ５０及び選択的に制御部材も、図５に示した
通路３９内を摺動して移動する。通路３９は本体部材２４に係合した導管に通じる。
【００３０】
図８と図９に示したように、補強チューブ２０は略Ｓ字状の形状で好ましくは曲がり、各
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屈曲部５２ａ、５２ｂは約９０°の略円形の屈曲である。他の多数の曲げ形状も可能であ
る。例えば、図１０は、約４５°に延在する屈曲部５２ｃ、５２ｄを有する補強チューブ
を示し、また図１１は、約１８０°に延在する屈曲部５２ｅ、５２ｆを示している。
図１２は、図９のＳ字形よりも丸みの小さい９０°の屈曲部５２ｇ、５２ｈを有する他の
代替的実施例を示している。異なる多くの種類の屈曲が可能であるが、各屈曲部は好まし
くは約４５°～約１８０°、より好ましくは約８５°～約９５°の範囲にある。
【００３１】
本発明の他の実施例は、本出願に開示した本発明の説明と実施を考慮すれば、当業者には
明白であろう。本出願に記述した説明と実施例は、単に例示的であると考慮されることが
意図される。
【図面の簡単な説明】
【図１】　本発明によるハンドルアセンブリを有する内視鏡生検器具の例示的な実施例の
側面図である。
【図２】　図１のハンドルアセンブリの本体部材の斜視図であり、組み立て前の本体部材
の状態が示されている。
【図３】　本体部材の反対側を示した図２と同様の図面である。
【図４】　図３のライン４－４に沿って見た本体部材の２つの遠位端部分の一方の内面を
示した図面である。
【図５】　図１のハンドルアセンブリの部分を示した側面図であり、組み立てられた状態
の本体部材と可撓性導管との取付けが行われ、アクチュエータの一方の部分は本体部材に
位置決めされる。
【図６】　図１のアクチュエータ部分の一方の外側斜視図である。
【図７】　アクチュエータ部分の内部を示した図６と同様の内側斜視図である。
【図８】　図１のアクチュエータ部分の一方の外側斜視図であり、曲がった補強チューブ
はアクチュエータ部分に位置決めされ、また１対の制御部材に取り付けられる。
【図９】　図８の曲がった補強チューブの側面図である。
【図１０】　第１の代替的実施例による曲がった補強チューブの端部の側面図である。
【図１１】　曲がった補強チューブの第２の代替的実施例を示した図１０と同様の図面で
ある。
【図１２】　曲がった補強チューブの第３の代替的実施例を示した図１０と同様の図面で
ある。
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