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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　シャフトの遠位端に位置し第１のジョーと第２のジョーを備える対向する一組のジョー
と、
　前記ジョー同士を結合する前記第１のジョー及び前記第２のジョーの回転可能な協同機
構を有し、前記一組のジョーを開いた状態と閉じた状態の間で回転可能にするピンなし回
転構造と、
　を含み、
　各前記ジョーは、組織結合面と、前記組織結合面上に少なくとも一つ配置された両極性
電極と、を有し、
　前記一組のジョーは、目標組織に高周波エネルギーを伝達するように構成され、
　前記ピンなし回転構造は、回転中心を提供し、
　前記一組のジョーは、前記一組のジョーが開いた状態から閉じた状態に移動していると
き、前記第１のジョーと前記第２のジョーの間の最初の相互接触の地点が各前記ジョーの
遠位端のみで生じるように構成され、
　前記第１のジョー及び前記第２のジョーの回転可能な協同機構は、第１弓形トラックを
備える前記第１のジョーの近位端部分と、第２弓形トラックを備える前記第２のジョーの
近位端部分と、を含み、
　前記第１弓形トラック及び前記第２弓形トラックは、相互補完的にスライド可能に互い
に結合され、前記第２弓形トラックは前記第１弓形トラックにより形成された収容部内に
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実質的に収容される電気手術装置。
【請求項２】
　対向する各前記ジョーは、縦軸と前記組織結合面を有し、
　各前記ジョーの前記組織結合面は、相手側の前記ジョーの縦軸に対して相互補完する自
己整合構造を有する請求項１に記載の電気手術装置。
【請求項３】
　前記第１弓形トラックは、互いに向かい合い、一方がより小さく、他方がより大きい二
個の同心の表面を有し、
　前記第２弓形トラックは、互いに離れて向かい合い、一方がより小さく、他方がより大
きい二個の同心の表面を有し、
　前記第１弓形トラック及び前記第２弓形トラックの前記小さい方の同心の表面は互いに
補完し、前記第１弓形トラックと前記第２弓形トラックの前記大きい方の同心の表面は互
いに補完し、
　前記第２弓形トラックは、前記第１弓形トラックにより形成された収容部内に実質的に
収容される請求項１に記載の電気手術装置。
【請求項４】
　前記ジョーの組織結合面の前記自己整合構造は、各前記ジョーの実質全体の長さに沿っ
て配置された縦方向に整列された補完的構造と、前記ジョー各々の組織結合面の実質全体
を含む、前記ジョーの縦方向に整列した補完的部分とのうち少なくとも一方を有する請求
項２に記載の電気手術装置。
【請求項５】
　前記シャフトの近位端に位置するハンドル部分と、
　前記ハンドル部分に連結されて前記ジョーの機械的能力を駆動させるジョーアクチュエ
ータと、
　前記ジョーアクチュエータに近位端が連結され前記一組のジョーに遠位端が連結される
アクチュエータワイヤと、
　をさらに含む請求項１に記載の電気手術装置。
【請求項６】
　前記アクチュエータワイヤは、前記第２のジョーを前記第１のジョーの近位端ピースに
対して回転させることにより、前記一組のジョーを開いた状態と閉じた状態の間で駆動さ
せ、
　前記第１のジョーの前記近位端ピースは、前記シャフトに対して固定され、
　前記アクチュエータワイヤは、対向する二つの前記ジョーの少なくとも一方にＲＦエネ
ルギーを伝達し、
　前記アクチュエータワイヤは、プッシュアンドプル機構で構成され、前記アクチュエー
タワイヤによる遠位端方向へのプッシュは前記一組のジョーを開いた状態に移動させ、前
記アクチュエータワイヤによる近位端方向へのプルは前記一組のジョーを閉じた状態に移
動させる請求項５に記載の電気手術装置。
【請求項７】
　前記シャフトの近位端に位置するハンドル部分と、
　前記ハンドル部分から前記ジョーに遠位端に向かって延長されるエネルギー伝達ワイヤ
と、
　をさらに含み、
　前記エネルギー伝達ワイヤは、前記ジョーの能力に関して機械的機能を行うように構成
されている請求項１に記載の電気手術装置。
【請求項８】
　前記第１のジョーと第２のジョーの各々は、金属部分を含み、
　前記第１のジョーの金属部分の全体と前記第２のジョーの金属部分の全体は、それぞれ
実質的に電極を含む請求項１に記載の電気手術装置。
【請求項９】
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　前記電気手術装置のハンドル部分と連結されて位置するシャフト回転アクチュエータを
さらに含み、
　前記シャフト回転アクチュエータは、時計回り方向及び反時計回り方向の両方に自由に
回転することができるように構成され、アクチュエータ回転がシャフト回転に転換される
請求項１に記載の電気手術装置。
【請求項１０】
　前記一組のジョーが閉じた状態に移動して目標組織と最初に接触する時、前記第１のジ
ョーの回転可能ピースは、前記一組のジョーが前記目標組織をつかむために閉じた状態に
向かって更に移動するように、前記目標組織の存在に対応して回転可能な連結部周囲で回
転する請求項１に記載の電気手術装置。
【請求項１１】
　前記回転可能ピースの回転は、前記目標組織のつかまれた部分に実質的に均一な圧力を
加える請求項１０に記載の電気手術装置。
【請求項１２】
　前記一組のジョーは、閉じた時、６．６ｍｍ以下の直径を持ち、前記シャフトは６．６
ｍｍ以下の直径を持つ請求項１～１１の何れか一項に記載の電気手術装置。
【請求項１３】
　前記第１のジョーは、前記シャフトに対して回転可能な近位端ピース、及び前記近位端
ピースに回転可能に接続された遠位端ピースの２つのピースを有し、前記第２のジョーは
、一体であり、前記シャフトに固定される請求項１に記載の電気手術装置。
【請求項１４】
　前記第１のジョーは、前記シャフトに固定された近位端ピースと、回転可能な遠位端ジ
ョーピースと、前記近位端ピースと前記遠位端ジョーピースとを連結する回転可能なアセ
ンブリと、を備え、前記第２のジョーは一体であり、前記シャフトに対して回転可能であ
る請求項１に記載の電気手術装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本出願は２０１０年２月４日に出願されたアメリカ予備特許出願（Provisional Patent
　Application）第６１／３０１，２９５号「腹腔鏡高周波手術装置」（ワルボグ／Walbe
rg）の優先権を主張する。また本出願は、２００６年５月１０日に出願されたアメリカ特
許出願第１１／３８２，６５２号「組織の焼灼のための装置」（エーダー／Eder、その他
）の一部継続出願（continuation-in-part）であり、かつ２００６年５月２日に出願され
たアメリカ予備特許出願第６０／７４６，２５６号「手術道具」（エーダー、その他）の
優先権を主張する、２００７年５月２日に出願されたアメリカ特許出願第１１／７４３，
５７９号「手術道具」（エーダー、その他）の一部継続出願である。
【０００２】
　本明細書において挙げられる全ての広報及び特許出願は、各々の広報または特許出願が
参照文献として包括され、具体的に個別的に支持される形で包括され参照される。
【０００３】
　開示された技術は電気手術（electrosurgery）のためのシステム及び方法に関する。更
に具体的には、本発明は５ｍｍのポート（port）を有する套管針を介して腹腔鏡手術用と
して適合した電気手術装置に関する。
【背景技術】
【０００４】
　両極性（bipolar）電気手術器具は手術部位に高周波（radiofrequency）エネルギーを
適用して組織を切断、除去または凝固させる。このような電気手術は血管または組織シー
ト（sheet）の密封などに適用されている。一般的な器具は一組の鉗子または一対のジョ
ー（jaw）の形態を有するが、各ジョーのチップ（tip）に一つ以上の電極が備えられる。
電気手術過程で、ジョーが目標部位で閉じた時、電極は互いに非常に近づき、二つの電極
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の間の交流が目標部位内の組織を通過するようになる。ジョーによって加えられる機械的
力及び電流が結合され、望む手術効果が得られるようになる。機械的、電気的パラメータ
（parameter）（例えば、ジョーによって加えられる圧力、電極の間の間隔、及び組織に
加えられる電機手術エネルギーの電圧、電流、周波数及び持続時間）の手順を制御するこ
とにより、医者は治療目標組織を凝固させたり、焼灼させたり、密封することができる。
【０００５】
　電気手術過程は従来の切開を利用した開放環境で行われたり、一般的に０．５ｃｍ－１
．５ｃｍの長さを有する小切開を利用した腹腔鏡手術により行われる。腹腔鏡手術の過程
では、ビデオカメラと手術部分を照らすための光を伝達する光ファイバーケーブルに連結
された望遠ロッドレンズ（telescopic rod lens）が使用される。腹腔鏡は５ｍｍまたは
１０ｍｍのカニューレ（cannula）または套管針を介して体内ポート内に挿入されて手術
部分を見せることができる。手術は腹腔鏡過程の間、一般的にシャフトの遠位端（末端）
に位置し、シャフトの近位端（基部の端）に位置するハンドルまたはアクチュエータの操
作によって作動することができ、５ｍｍまたは１０ｍｍのカニューレにより提供されるポ
ートを介して通過できる大きさを有する、多様な道具によって行われる。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　電気手術道具が腹腔鏡過程で適応される時、５ｍｍの内鏡を有する従来の套管針の使用
を含む一般的に小さな入口のポートを有する手術環境により発生する大きさの制約と関連
した問題の解決が要求される。ここで提案された技術は、機械的強度及び電気手術能力の
適切な水準を維持しながら、装置の小型化を可能にする改善した装置を提供するのをその
課題とする。例えば、一般的により長い組織の密封のためには、従来の鉗子の長さを延長
させることが要求される。鉗子の長さが増えることにより、特に鉗子の遠位端を通して適
切な水準の力が加えられることが可能かどうかが問題となる。本発明はこのような目的を
達成するための、改善された技術を提供する。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　＜発明の要約＞
　本発明にかかる実施例は、腹腔鏡過程で特に適切な電気技術装置に関するもので、シャ
フトとエンドエフェクタ（end effector）を有するその遠位端挿入可能部分は約５ｍｍ以
下の直径を持つことができる。この５ｍｍの挿入可能プロファイルは、装置が従来の５ｍ
ｍの套管針を通過することができるようにする。通常「５ｍｍ」で言及される商業的に利
用される套管針は、一般的にインチ単位で表現される内鏡を有するが、５ｍｍは０．１９
７インチであるが、実際には約０．２３０インチないし約０．２６０インチの間の範囲で
変動する。よって、本発明で、閉じた構造にて装置の挿入可能プロファイル、シャフト、
またはジョーの直径を参照する時、「５ｍｍ」または「約５ｍｍ」は、利用される「５ｍ
ｍ」の套管針に収容される直径に関連するものである。更に具体的には、ここで代表的に
開示されるシャフトと、閉じたジョーの実施例は、約０．２１５インチないし約０．２２
２インチの範囲の直径を有する。
【０００８】
　本発明にかかる電気手術装置の実施例は、ジョーの結合表面に形成された一つまたはこ
れより多い電極対を含む対応する一組（一対）のジョーまたは鉗子と同じエンドエフェク
タを有し、装置は組織を密封して切断するのに適合する。いくつかの実施例において、装
置は一つの電極が各ジョーに形成された単一の両極性電極対を含む。このような実施例に
おいて、電極は単一高周波チャネルと共に動作する発電機により動力をもらうことが普通
である。装置の他の実施例は、多数の両極性電極対と、多数の高周波チャネルによる作動
を備えることができる。本発明にかかるいくつかの特定実施例は、機械的側面及び大きさ
の側面において長所を提供する非電気的手術装置の形態を持つことができる。
【０００９】
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　本発明にかかる電気手術装置の実施例は、ジョーが閉じる時、その縦軸に対して自己整
合するジョーを有することができるであろう。ここで使用される自己整合(self　alignme
nt)は、縦方向に整列するジョーが閉じる時、その側面または組織結合面が 近位端から遠
位端まで互いに完全に合致する側面整列を含むことが理解されるであろう。ジョーのこの
ような相互整列は、組織片の周囲においてジョーが閉じる際に特に難しいことがあるが、
組織の存在は、ジョーが整列を外れて側面に曲がり、相互対抗して合わないようにするこ
とができる。よって、このようなジョーの組の実施例において、対向するジョーの各組織
結合面は、各々相互補完的な縦方向に配向された自己整合構造を含み、この構造は閉じた
ジョーの間の空間に手術上組織の適当な量が存在する時、充分な頑丈さを提供することが
できる。自己整合が可能なジョーの実施例について、後で詳しく説明する。
【００１０】
　ジョーに対する実施例は、ジョーを連結するジョーの回転可能相互連結機構により作動
するピンなし回転構造によって、互いに対して回転することができる。ジョーを結合する
ことに加え、このピンなし回転可能構造は、ジョーが開いた位置と閉じた位置の間で回転
するように許容する。ジョーの組に対する実施例は、全体的にシャフトに対して回転する
一つのジョーにより、開いた位置と閉じた位置の間で回転することができ、この時他のジ
ョーはシャフトに固定された状態で維持される。このようなピンなし回転システムの回転
中心は、シャフトの中心縦軸に対応するライン上の一つの位置に必ずしも位置していない
。ピンなし回転構造の特定の実施例はこのラインから外れる。このような回転構造の長所
は、アクチュエータワイヤから構造に伝達される力がシャフトの縦軸からの回転中心の移
動距離、または特にシャフト内のアクチュエータワイヤの軸線と回転中心の間の距離によ
り提供される各モーメントにより増えるということである。
【００１１】
　いくつかの実施例において、ジョーのピンなし構造の回転可能に相互作用する機構は、
第１弓形（arcuate）トラック（track）を有する近位端部分が形成された第１ジョーと、
第２弓形トラックを有する近位端部分が形成された第２ジョーを備え、第１弓形トラック
と第２弓型トラックは相互補完的でスライド可能に互いに結合する。このような回転可能
な構成の一回の配置において、第１ジョーの弓形トラックは、第２ジョーの弓形トラック
に対して一般的に外形または収容部である。よって、第１ジョーのトラックは、第２ジョ
ーのトラック部分を収容して一般的に囲み、 第２ジョーは第１ジョーによって提供され
る空間内で回転可能である。第１及び第２ジョーの補完的な回転部分は、向かい合う表面
が互いに容易にスライド可能に移動するように構成される。これらいくつかの実施例にお
いて、第２弓型トラックは第１弓型トラックにより形成された収容部内に実質的に収容さ
れる。たとえいくつかの実施例において近位端に位置する弓型トラックが互いに対して回
転可能とはいえ、第１ジョーの近位端部分の少なくとも一部は、シャフトに対して固定さ
れ、第２ジョーはシャフトに対して回転可能である。
【００１２】
　ピンなし回転構造のいくつかの実施例において、第１弓形トラックは互いに向かい合う
二個の同心の表面を有するが、一つはより小さく、他の一つはより大きく、第２弓型トラ
ックは互いに向かい合う二個の同心の表面を有するが、一つはより小さく、他の一つはよ
り大きい。二つのトラックの同心の表面は、トラックの間の合わせ面である。更に具体的
には、第１及び第２トラックの小さい方の同心表面が各々互いに対して相互補完的である
。第１トラック及び第２トラックの大きい方の同心表面は各々互いに相互補完的である。
第２弓形トラックは、第１弓形トラックによって形成された収容部に実質的に収容される
。特定の実施例において、第１ジョーは第１弓形トラックの小さい方の同心表面を背向き
、第２ジョーの小さい方の同心表面を覆い保護するハウジングの一部内で、第１ジョーの
ハウジングの表面を側面に横切って位置する維持ストラップ（strap）を備える。このス
トラップは第２ジョーの近位端の一部が第１弓形トラックにより提供される収容部内で維
持されるように構成される。
【００１３】
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　一般的に、シャフトとジョーがハンドル部分に対して自由に回転することができる装置
の実施例において、一つのジョーを下部ジョーにして、他の一つのジョーを上部ジョーに
することは大きな意味がない。それにも関わらず、装置のいくつかの実施例において、通
常的なこと、または説明されることにより、一つのジョーを下部ジョーとして他の一つの
ジョーを上部ジョーに特定されたジョーのデフォルト回転位置があることがある。よって
、本装置の特定実施例及びここで図示された装置実施例の例で、装置の作動から、そして
ジョーがデフォルト作動位置にあるとき、言及された第１ジョーは下部ジョーであり、言
及された第２ジョーは上部ジョーである。
【００１４】
　ここで説明される電気手術装置の代表的な実施例は、シャフトに対して回転可能な一つ
のジョーと、シャフトに対して固定された少なくとも一つの基礎部を有する第２ジョーを
有する。このような実施例はここで詳しく説明され、図面で例として図示される。しかし
、装置の他の実施例においては、二つのジョーが全てシャフトに対して回転可能に構成さ
れることもできる。
【００１５】
　ここで説明される装置の代表的な実施例は、一つのジョーが近位端基礎ピース(proxima
l base piece)と近位端基礎ピースに対して回転可能な遠位端ピース(distal base piece)
とを有する二ピースのジョーとなるように構成されることができ、第２ジョーは一体とな
る。このような実施例は、ここで図面を通して詳しく説明される。しかし、装置の他の実
施例は、二つのジョーが全て近位端基礎部に対して回転可能な遠位端を有する二ピースを
有するように構成されることもできる。
【００１６】
　ここで提供される電気手術装置の実施例は、第１ジョーと第２ジョーの間の構造の分布
において変形されることができる。よって、装置のいくつかの実施例（実施例Ａ）で、第
１ジョー（実施例において下部ジョー）はシャフトに対して固定された近位端ピースと、
近位端ピースに対して回転可能な遠位端ジョーピースと、近位端ピースと遠位端ジョーピ
ースを連結する回転可能なアセンブリを含む二個のピースであり、第２ジョー（実施例に
おいて上部ジョー）は一体に形成されシャフトに対して回転可能である。
【００１７】
　本装置の他の実施例（実施例Ｂ）で、第１ジョー（実施例において下部ジョー）は一体
に形成されてシャフトに対して固定され、第２ジョー（実施例において上部ジョー）はシ
ャフトに対して回転可能な近位端ジョーピースと、近位端ピースに対して回転可能な遠位
端ジョーピースと、近位端ジョーピースと遠位端ジョーピースを連結する回転可能なアセ
ンブリを含む二個のピースのジョーである。実施例Ａ及び実施例Ｂ全ては図面を通して例
として図示される。
【００１８】
　他の側面において、本装置の実施例Ａは、二個のジョーを有するものとして説明される
ことができるが、第１ジョーはシャフトに対して固定され、その内部に位置する回転可能
な電極トレイを有し、第２ジョーはシャフトに対して回転可能で、その内に位置する固定
された電極トレイを有する。本装置の実施例Ｂは、二個のジョーを有するものとして説明
されることができるが、第１ジョーはシャフトに対して固定され、その内に位置する固定
された電極トレイを有し、第２ジョーはシャフトに対して回転可能で、その内に位置する
回転可能な電極トレイを有する。実施例Ａと実施例Ｂの間のジョーの特徴と関連した変形
以外に、実施例Ａと実施例Ｂ装置の他の特徴は実質的に類似する。ここで含まれた図面に
図示された特徴の大部分は、実施例Ａに適合したり実施例ＡとＢ全てに共通的に適合する
。図５Ａないし図５Ｃは特に実施例Ｂを図示する。
【００１９】
　本装置の追加実施例（実施例Ｃ）は、二個のジョーを有するものとして説明されること
ができるが、第１ジョーはシャフトに対して固定され、その内に位置する回転可能な電極
を含み、第２のジョーはシャフトに対して回転可能で、その内に位置する回転可能な電極



(7) JP 6182564 B2 2017.8.16

10

20

30

40

50

を含む。他の実施例は、シャフトに対して回転可能な二個のジョーを有する。よって、実
施例Ｄは、シャフトに対して回転可能な二個のジョーを有するが、第１ジョーはその内に
位置する回転可能な電極トレイを有し、その内に位置する固定された電極トレイを有する
。実施例Ｅは、シャフトに対して回転可能な二個のジョーを有するが、二つのジョー全て
、その内に位置する回転可能な電極トレイを有する。
【００２０】
　本発明にかかる側面によると、本装置の一実施例は、ここで説明される通りの一組のジ
ョーを有するが、シャフトが必要なかったり、ハンドルが必要なかったり、シャフト及び
ハンドル全てが必要ない。本実施例による一組のジョーは、シャフトがない装置に適切に
固定されたり、ロボット装置に適切に固定されることができる。このような実施例は、電
気手術用に構成されることもあり、構成されないこともある。いくつかの実施例は両極性
電極を含むが、いくつかの実施例は高周波エネルギーを伝達することなく機械的機能のた
めに構成されことができる。このような実施例は、約５ｍｍ以下の直径を持つもの、ジョ
ーを開いて閉じるピンなし回転構造を有するもの、またはジョーが縦方向に沿って整列さ
れた自己整合を有するものと同様の、ここで開示された特徴の多様な側面を含むことがで
きる。
【００２１】
　電気手術装置のいくつかの実施例は、高周波密封された組織を二つに分けることができ
るブレードを含む。前記ブレードの実施例は、縦方向に沿って位置するブレードトラック
に位置することができ、前記ブレードは前記トラックの近位端、前記トラックの遠位端、
または前記トラックの遠位端と近位端の間のある一点にあるホームポジションに位置する
ことができる。本装置の多様な実施例において、ジョーが開いた状態である時、前記ブレ
ードの近位端ホームポジションは、ブレードが遠位端に移動することを防止するように構
成される。いくつかの実施例において、遠位端移動は遠位端がブレードに位置する防止構
造により物理的に防止さることができ、他の実施例においては遠位端移動が近位端がブレ
ードに位置するロック構造により防止されることができる。
【００２２】
　反面、ジョーが閉じた状態である時、ブレードの近位端ホームポジションはブレードの
遠位端移動が可能なように構成されることができ、第１ジョーと第２ジョーは全体的にブ
レードトラックの遠位端への確実な貫通経路を形成する。このような貫通経路用空間の有
効性は、少なくとも部分的に前記回転構造のピンなし側面に起因し、ピンを基にしたジョ
ー回転構造で、ピンの存在は空間を占める経路を阻むことができる。前記ブレードの貫通
経路はスロットと多くの構造を貫通する隙間を含むが、これは図面を通して説明する。説
明されるブレード構造の代表的な実施例において、ブレードの遠位端には、遠位端に移動
する時、組織を伝達するＶ－形態のリーディング切欠(leading notch)が形成される。そ
の近位端において、ブレードはハンドルに備えられた機械的連結部に連結されるが、この
連結部はブレードを近位端に偏向された位置を維持させる。
【００２３】
　前記した通り、電気手術装置の実施例の大きさは、本記述の側面で重要であり、本装置
の実施例は前記した通り、一般的にまたは商業的側面で約５ｍｍの内鏡を有する套管針に
適合する。よって、特定の実施例において、一組のジョーは閉じて、装置が挿入可能な構
造である時、約５ｍｍ以下の直径を有する。開くことが可能なジョーを有する装置のため
の挿入可能な構造は、例えば、一組のジョーが閉じた構造での一つのジョーであり、前記
装置のジョーはシャフトの縦軸に対して整列する。よって、説明された本発明にかかる特
定実施例において、シャフトは約５ｍｍ以下の直径を持ち、閉じた時前記ジョーの組は約
５ｍｍの最大直径を提供する。
【００２４】
　本発明にかかる他の大きさ及び構造的特徴は、５ｍｍの最大直径のための要件により発
生する制約に対応する。例えば、特定の実施例において、ジョーは少なくとも約２．５ｃ
ｍの長さを有する。また、少なくとも約２．５ｃｍの長さを有するジョーを備える５ｍｍ
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の直径に制限された装置のいくつかの実施例は、ジョーのチップで約１４ｌｂｓないし約
２８ｌｂｓの範囲の圧力を加えることができ、特定の実施例において、ジョーはそのチッ
プで少なくとも１６ｌｂｓの圧力を加えることができる。
【００２５】
　５ｍｍの直径の制限を有する電気手術装置から高い手術性能を伝える方法の一つは、遠
位端から突出したり隣接したジョーの構造的支持を提供しない部品、または材料が占める
断面積を最小化すること、特に十分な閉鎖力を伝達する能力を占めることである。この領
域に位置することができる材料または部品は、遠位端に突出した支持部を含まなかったり
、装置の断面積の一部で縦方向構造的連続を阻むことがいくつかの実施例として開示され
る。ジョーの近位端部分の一部を直交し横切るピンは、他の構造が旋回又は回転すること
ができる構造として使用されることができる。ジョーが腹腔鏡手術空間内で構体(body st
ructure)により提供される抵抗を受ける時、ピンは作動役割を行うが、圧縮力を加えるジ
ョーの能力を強化させたり、その位置を維持させるジョーの能力を向上させることはない
。提供される装置の典型的な実施例はピンを有しない。ジョーを支持する遠位端に突出し
た構造的支持部を提供しない断面積を占める部品の他の例は、アクチュエータ部材と電気
伝導性の部材に関する。提供される装置のいくつかの実施例は、物理的駆動機能と、電気
的に連結される機能を全て行う連結部材を含み、構造的断面積を維持する。このような本
装置の実施例の多様な側面により、遠位端に突出された構造的支持部を提供しない装置の
断面の一部は最小化されることができる。
【００２６】
　よって、本装置のいくつかの実施例において、ピンなし回転構造を有する装置の一部に
対する断面部と関連し、装置の全体断面積でジョーの組を支持に寄与する構造的材料の比
率は少なくとも８２％である。遠位端に向かった構造的支持部に対する類似した分析が体
積基盤制限を利用することができる。例えば、装置の遠位端の中心部、ジョーの組の少な
くとも近位端部分は、近位端と遠位端の境界内でシャフト及び／またはジョーの与えられ
た長さを含むことができる。万が一、与えられた長さが一組の遠位端及び近位端境界内の
断面積と掛けられれば(multiplied)、構造的材料の測定がその体積として構造的材料を説
明し、その境界内で装置部分の全体体積に対する百分率として表現されることができるこ
とを理解することができる。
【００２７】
　上で要約された通り、ジョーの組のいくつかの実施例は、ジョーが閉じようと接近する
時、その縦方向側に対して自己整合される方式で構成される。それにより、このようなジ
ョーの組の実施例において、各対向するジョーの組織結合面各々は、閉じる時ジョーの側
面へのスライドを防止する、縦方向に整列された相互補完的な自己整合構造を有する。ジ
ョーが閉じる時、このような構造が初期側方向のスライドを防止したり訂正するため、こ
のような構造は組織結合面の縦方向整列及び横方向の安定化特性として特徴付けることが
できる。
【００２８】
　自己整合ジョー構造の実施例は、ジョーの実質的に縦方向全体に及んで形成されること
ができる。他の側面で、自己整合ジョー構造の実施例は、実質的にジョーの利用可能組織
結合面を占めることができる。他の実施例において、自己整合構造は、全体的に、または
ジョーの組織結合面の長さを実質的に占める事ができ、他の実施例において、自己整合構
造は、ジョーの組織結合面の長さの一部だけを占める事ができる。ジョーを縦方向に沿っ
て整列するこのような方式と関連した構造的構造は、ジョーが閉じる時、二つのジョーの
同一線上整列の保障のために必要な製造公差の達成と関連する材料、費用または大きさを
一般的に一定に維持させる。
【００２９】
　特定の実施例において、ジョーの組織結合面の自己整合構造は、一つのジョーに形成さ
れた縦方向に沿って整列したＶ字形の突出表面と、他の一つのジョーに形成された補完的
な縦方向に沿って整列したＶ字形の溝である表面または溝を備える。いくつかの実施例に
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おいて、Ｖ字形の突出部は下部ジョーに形成され、Ｖ字形の溝は上部ジョーに形成される
。一つのジョーに形成された縦方向に整列したＶ字形の突出表面と、他のジョーに形成さ
れた補完的な縦方向に整列したＶ字形の溝である表面は、ジョーの組が閉じた時、約９０
度ないし約１７５度の範囲で内部角度を有するＶ字形の共通インターフェイス（interfac
e）を形成する。特定の実施例において、Ｖ字形の共通インターフェイスは約１５０度の
内部角度を有する。
【００３０】
　更に一般的な側面で、ジョーの実施例による組織結合面の自己整合構造は、側断面で単
一直線断面線の組織接触により、より多い組織接触の領域またはインターフェイスを形成
する。非扇形の方式により、閉じたジョーとつかまれた組織の間の接触領域の幅は、扇形
組織接触領域の組織幅の場合より大きい。よって、ジョーの組織結合面のＶ字形構造によ
り形成された組織密封の幅は、扁平な組織結合面により形成された組織密封の表面より大
きい。ジョーにより接触する組織のＶ字形領域を形成する補完的Ｖ字形の突出部とＶ字形
の溝の構造は、自己整合組織結合面の一つの例である。
【００３１】
　本発明にかかるいくつかの実施例において、電気手術装置は、対向するジョーの少なく
とも一つの一側上に塗布された絶縁層を含み、前記絶縁層は、その間で直接電気的に連結
されることを防止する上部ジョーと下部ジョーの間の移動された隙間を形成する。多様な
実施例において、ジョーチップ各々は、組織結合面上又は内部に形成された電気伝導性の
表面を有し、前記絶縁層の一側面は、前記鉗子チップの少なくとも一つの電気伝導性表面
を横切り整列したストリップ（strip）を有する。前記ストリップは、ジョーが閉じた時
、二つのジョーの電気伝導性表面の間に隙間を形成する。このような隙間は、代表的に約
０．００６インチ、更に一般的には、約０．００４５インチないし約０．００７５インチ
の範囲を持つことができる。前記絶縁層の多様な実施例において、ポリエーテルエーテル
ケトン（polyether ether ketone）（PEEK）と同じポリマーを含むことができる。他の実
施例において、前記絶縁層は、アルミナ（alumina）またはアルミナチタニア（alumina-t
itania）中一つと同じセラミック材料を含むことができる。セラミック組成物は、相対的
な強度、非圧縮性及び/または一般耐久性において長所を持つことができる。ある実施例
において、セラミック材料が磨耗性及び/または圧縮製ストレイスを受ける装置の表面上
に一つまたはこれより多い位置に形成される。
【００３２】
　本発明にかかるいくつかの実施例において、装置はシャフトの近位端に位置するハンド
ル部分と、ハンドル部分と連結されてジョーの機械的能力を駆動させるように構成された
ジョーアクチュエータ構造と、近位端でアクチュエータ構造に連結され遠位端でジョーの
組と連結されるジョーアクチュエータワイヤと、を含む。多様な実施例において、ジョー
は、ジョーの組の開閉動作能力を有する。いくつかの実施例において、アクチュエータワ
イヤは、第２ジョーを第１ジョーの少なくとも一つの近位端ピースに対して回転させて、
開閉を駆動させるように構成され、前記第１ジョーの近位端ピースはシャフトに対して固
定される。
【００３３】
　また、ある実施例において、力を伝達する機械的アクチュエータとして機能する同一の
ワイヤは、ＲＦエネルギーをジョーに伝達するように構成されることもできる。他の観点
で、本装置の実施例はハンドル部分からジョーの組に向かって遠位端に延長されるエネル
ギー伝達ワイヤを含む。これらエネルギー伝達ワイヤのある実施例において、エネルギー
伝達ワイヤは、ジョーを開いて閉じることと同じ機械的能力のアクチュエータとしても機
能するように構成されることができる。
【００３４】
　ジョーアクチュエータワイヤのある実施例は、ループ（looped）形態の単一ワイヤを含
み、これは結果的にアクチュエータ構造とジョーの少なくとも一つに形成された付着部位
の間の二重ワイヤ連結部を形成する。このような実施例において、ループワイヤは、ジョ
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ーの付着部位の周囲でループ最遠位端のターミナルまたは旋回部分を有する。実施例にお
いて、少なくとも第１ジョーの近位端ピースは、シャフトに対して固定され、第２ジョー
はシャフトに対して回転可能で、アクチュエータワイヤは第２ジョーの近位端部分に付着
される。
【００３５】
　ある実施例において、アクチュエータワイヤは、プッシュアンドプル（push and pull
）構造で構成され、ワイヤが遠位端に向いて押されればジョーが開き、ワイヤが近位端に
向いて引かれればジョーが閉じる。これら実施例において、アクチュエータワイヤは偏向
されて、ジョーが開いた状態を維持しようとするが、これはアクチュエータワイヤがジョ
ーアクチュエータと連結されたスプリングによって近位端に引かれることで行われる。
【００３６】
　ある実施例において、ジョーアクチュエータは、アクチュエータワイヤのプッシュを維
持する偏向部材を含み、このようなプッシュによりジョーが開いた状態がデフォルト状態
になる。また、ある実施例において、ジョーアクチュエータは、ジョーが閉じるように作
業者が近位端に引くことができる手動レバーを含む。また、これら実施例において、アク
チュエータワイヤ及びワイヤの近位端及び遠位端付着部と連結された連結部は、全体的に
約８０ないし約１２０ｌｂｓの張力を耐えるように構成されるが、特定の実施例において
は、アクチュエータワイヤとその連結部は少なくとも約１００ｌｂｓの張力を耐えること
ができるように構成される。
【００３７】
　本装置のいくつかの実施例において、上部ジョーと下部ジョー各々は金属部分を含み、
これら金属部分各々は電極を形成する。つまり、ある実施例において、ジョーで電極では
ない部分では金属部分がない。ある実施例において、装置は単一両極性電極対を含み、各
ジョーに一つの電極が備えられる。このような両極性対の実施例において、電極は単一高
周波チャネルを作るジェネレータ（generator）により動力をもらう。本装置の他の実施
例は、多数の両極性電極対を含み、このような多数の両極性電極対は多数の高周波チャネ
ルにより制御されることができる。
【００３８】
　電気手術装置のある実施例は、シャフトが近位端に位置するシャフト回転アクチュエー
タを含み、シャフトロテータ（rotator）の実施例は、一般的に装置のハンドル部分と連
結される。ある実施例において、シャフト回転アクチュエータは、回転方向と反時計回り
方向両側全てに自由に回転できるように構成され、このようなアクチュエータの回転は、
シャフトの回転により直接転換され、ジョーの組はその縦軸を中心に回転する。本発明に
かかる実施例による自由回転は、それがシャフトロテータ、シャフトまたはジョーに関す
ることでも停止せず、方向の変化がなく、いずれの方向か不定に発生する回転である。ま
た、本発明にかかる実施例により、回転は、電気手術装置の実施例の機械的または電気的
な、どんな能力とも関連して妥協なしに自由に発生することができる。
【００３９】
　電気手術装置のある実施例において、（第１ジョーと第２ジョーを有する）二個の対応
ジョーは、ジョーが約３０度ないし約４０度の範囲で開くように構成される。二個の対応
ジョーは、開いた状態で閉じた状態になるとき、二つのジョーの間の最初の接触点が各ジ
ョーの遠位端に位置するように構成される。ジョーの組は、最初の接触が発生した後に組
が閉じた位置に更に移動しながら、第１ジョーの遠位端回転可能ピースが縦軸の面内で回
転して第１ジョーの近位端が第２ジョーの近位端と接触するように構成されることができ
る。
【００４０】
　ある実施例において、二個の対応ジョーは、ジョーの組が開いた状態から閉じた状態に
移動している時、二個のジョーの間に初めて接触する位置が各ジョーの遠位端になるよう
に構成される。これら実施例において、最初の接触が発生してジョーの組が閉じた位置で
更に移動した後、第１ジョーの遠位端回転可能ピースはその縦軸の面内で回転し、第１ジ
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ョーの近位端は第２ジョーの近位端と接触するようになる。
【００４１】
　本装置とその閉じる動作のいくつかの実施例は、閉じるジョー内でつかまれる目標組織
の存在の可否によることができる。ある実施例において、例えばジョーの組は、組が閉じ
るように移動して目標組織と初めて接触する時、第１ジョーの回転可能ピースが、目標組
織の存在に対応して回転してジョーが組織をつかむように閉じた位置に向かい更に移動す
るように構成されることができる。回転可能ジョーピースの回転により、目標組織の把持
部に沿って、実質的に同一な分布の圧力が発生することができ、このような内部ジョーの
回転可能性がない場合には、不均一な圧力分布が発生するようになる。装置の関連した側
面で、回転可能ジョーピースは第２ジョーと平行になるように回転することができる。
【００４２】
　多様な実施例において、回転可能ジョーピースは、約２度ないし約８度の間で変動する
回転範囲を有する円弧内で、その回転連結部に対して回転するように構成されることがで
きる。特定の実施例において、回転可能ジョーピースは、約６度の回転可能範囲を有する
円弧内で、その回転可能連結部に対して回転するように構成されることができる。他の側
面で、回転可能ジョーピースは、与えられた回転可能範囲の円弧を持ち、偏向され、第１
ジョーの遠位端チップは回転可能範囲の円弧内で第２ジョーに向かって傾く。
【００４３】
　ある実施例において、第１ジョーは、シャフトに対して固定された近位端ジョーピース
、回転可能遠位端ジョーピース、及び近位端ジョーピースと遠位端ジョーピースを連結す
る回転可能アセンブリと、を含む。多様なこれら実施例において、回転可能アセンブリは
、遠位端ピースの実質的な縦方向中心部に位置することができる。このような実施例にお
いて、組織結合面は、第１ジョーの遠位端及び回転可能ジョーの実質全体に形成される。
それにより、ジョーの遠位端ジョーの中心位置は、ジョーの組織結合面に対する中心位置
を示したりもする。他の側面によれば、第１ジョーの遠位端ピースの組織結合面の実質全
体は、電極を形成することができる。よって、第１ジョーの遠位端ピースの中心部分は、
電極の中心部分を示す。遠位端及び回転可能ジョーピース上の回転可能アセンブリが中心
に位置することは、ジョーが組織上で閉じる時、目標組織の表面を横切る圧力が均一に分
布されるように遠位端ピースを回転させる能力と関連する。これら実施例において、回転
可能アセンブリは、遠位端回転可能ジョーピースの両側各々に側面に突出したボスと、近
位端固定ジョーピースの両側各々に形成された内部的に接近可能なレセプタクル（recept
acle）を有することができ、前記側面に突出したボスと内部的に接近可能なレセプタクル
は相互作用する。ここで説明されて図示されたことと同じ回転能力を支持する他の配置と
構成がこの分野で知られていて、本発明にかかる範囲に含まれると認識される。
【００４４】
　本装置のある実施例において、製造方法と関連して、２ピースのジョーの近位端及び遠
位端ピースがスナップフィット（snap fit)方式で組み立てられることができる。更に具
体的には、このような実施例において、固定された近位端ジョーピースは、十分に柔軟で
あり、スナップフィット方式で遠位端回転可能ジョーピースの側面に突出したボスの挿入
を許容するように変形されることができる。
【００４５】
　２ピースのジョーで遠位端回転可能ジョーピースの回転偏向の他の側面は、回転可能ピ
ースをデフォルト回転に維持させる偏向部材と関連する。ある実施例において、例えば、
第１ジョーの遠位端回転機能ピースは、近位端ジョーピースの棚を加圧するように構成さ
れた偏向部材を含み、このような第１ジョーの遠位端回転可能ピースに対した加圧偏向に
より、遠位端回転可能ピースの遠位端チップは第２ジョーに向かって傾く。更に具体的に
は、これら実施例において、偏向部材は第１ジョーの固定された近位端ピースと向かい合
う遠位端回転可能ピースの一側上で遠位端回転可能ピース内の溝に位置する板ばね形態(l
eaf spring)を持つ。
【００４６】
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　他の側面によれば、本発明はシャフトの遠位端に位置する対向するジョーの組を備える
手術装置を提供するが、前記ジョーの組は第１ジョーと第２ジョーを含む。対向するジョ
ー各々は、縦軸と組織結合面を有し、各ジョーの組織結合面は、他のジョーの縦方向に対
して自己整合された補完的構成を含むことができる。提供された手術技術のある実施例に
おいて、ジョーの組は閉じた時に約５ｍｍ以下の直径を持ち、シャフトは約５ｍｍ以下の
直径を有する。手術装置の実施例は、第１ジョーと第２ジョーの回転可能相互作用構造か
ら形成されたピンなし回転構造を更に含むことができる。このようなピンなし回転構造は
、一組のジョーが開いた位置と閉じた位置の間で回転するようにする。ピンなし回転構造
は、シャフトの中心縦軸に対応するライン上の一点に必ずしも位置しない共通した回転中
心を作るように構成される。
【００４７】
　本発明にかかる実施例は、腹腔鏡環境での電気手術密封方法に関することである。その
方法は電気手術道具の一組のジョーを目標組織の近位に移動させる移動ステップを含み、
前記ジョーの組は、第１ジョーと第２ジョーを含む。更に具体的には、電気手術場所に向
かって移動させる移動ステップは、電気手術装置の遠位端部分を約５ｍｍの内鏡を有する
正確に位置した套管針を通して患者に挿入するステップを含むことができる。このような
環境で、電気手術装置の遠位端部分は、シャフトの遠位端部分とシャフトの遠位端に位置
する第１ジョーと第２ジョーを備える一組のジョーを有する。本方法の実施例は、ジョー
を開いた位置と閉じた位置の間で移動させる移動ステップを含む。ジョーを開いた位置と
閉じた位置の間で移動させる移動ステップは、第１ジョーと第２ジョーの相互作用構造を
回転させるステップを含み、前記第１ジョーと第２ジョーはピンで連結されない。前記ジ
ョーを閉じた位置に移動させるステップは、目標組織をジョーにつかむステップを更に含
むことができる。前記方法は高周波エネルギーをジョーを通して目標組織に伝達するステ
ップを更に含むことができる。
【００４８】
　本方法のある実施例において、一組のジョーを目標組織の近位に移動させる移動ステッ
プは、前記ジョーをその中心縦軸を中心に回転させるステップを更に含むことができる。
前記ジョーを回転させるステップは、装置のシャフトをその中心縦軸を中心に回転させる
ことにより行われることができる。装置のシャフトを回転させるステップは、シャフトの
近位端に位置するシャフト回転アクチュエータを回転させることから行われることができ
る。本方法の多様な実施例において、シャフト回転アクチュエータ、シャフト及びジョー
の実施例は、停止または反対方向への回転なく時計回り方向及び反時計回り方向全てに自
由に回転することができる。
【００４９】
　本方法のある実施例において、ジョーを開いた位置と閉じた位置の間で移動させる移動
ステップは、第１ジョーと第２ジョーの相互作用構造を各近位端で回転させるステップを
含み、前記第１ジョーと第２ジョーはピンで連結されない。ジョーを開いた位置と閉じた
位置の間で移動させる移動ステップは、前記ジョーを互いに対してシャフトの中心縦軸に
対応するライン上に必ずしも位置しない回転中心を基準に、回転させるステップを含むこ
とができる。ある実施例において、ジョーを開いた位置と閉じた位置の間で移動させる移
動ステップは、前記ジョーをシャフトの中心縦軸に対応するライン上に位置しない回転中
心を基準に、回転させるステップを含み、ある実施例においては、前記回転中心はシャフ
トの直径を超える位置に移動させることができる。
【００５０】
　他の側面によれば、ジョーを開いた位置と閉じた位置の間で移動させる移動ステップは
、前記第１ジョーの少なくとも近位端ピースがシャフトに対して固定された状態を維持し
て、第２ジョーがシャフトに対して回転するようにするステップを含むことができる。こ
れら実施例において、ジョーを開いた位置と閉じた位置の間で移動させる移動ステップは
、第１ジョーの遠位端ピースをジョーの近位端ピースに対して回転させてシャフトに対し
て回転させるステップを含むことができる。ある実施例において、第１ジョーの遠位端ピ
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ースをシャフトに対して回転させるステップは、遠位端ピースの遠位端を回転させて第２
ジョーと遠くなるようにし、遠位端ピースの近位端を第２ジョーに向かい回転させるステ
ップを含む。
【００５１】
　本方法のある実施例において、ジョーを閉じた位置に移動させるステップは、第１ジョ
ーの遠位端ピースを回転させて遠位端ピースの中心点に実質的に位置する回転連結部から
遠くなるようにするステップを含む。本方法のある側面によると、ジョーが目標組織周囲
で閉じる時、ジョーの間に相互作用が起こる。よって、ある実施例において、第１ジョー
の遠位端ピースの回転は、目標組織の把持部に沿って実質的に均一な圧力が分布されるよ
うに、ジョーの間に目標組織が存在するかという可否に対応して回転するステップを含む
。また、第１ジョーの遠位端ピースを回転させて遠位端ピースの実質中心部に位置する連
結部から遠くなるようにするステップは、ジョーの間の目標組織の存在可否に対応して回
転するステップを含み、それにより第１ジョーの遠位端ピースが回転して第２ジョーに対
して平行して配置されるようにする。
【００５２】
　本方法のある実施例において、ジョーを閉じた位置に移動させるステップは、第１ジョ
ーと第２ジョー各々の中心縦方向の軸線を相互整列させるステップを含む。例えば、ジョ
ーが移動して閉じて組織をつかんだ時、ジョーを閉じた位置に移動させるステップは、第
１及び第２ジョーの各縦軸を相互整列させるステップを含むことができ、それによってジ
ョーが閉じる時、発生しえる目標組織の誤整列を防止することができる。
【００５３】
　本方法のある実施例において、ジョーを閉じた状態に移動させるステップは、約１４ｌ
ｂｓないし約２８ｌｂｓの範囲の力で目標組織をつかむステップを含む。また、ある実施
例において、ジョーを閉じた位置に移動させるステップは、約２．５ｃｍの長さまで目標
組織の一部をつかむステップを含む。
【００５４】
　本方法のある実施例において、ジョーを開いて閉じるステップは、機械的アクチュエー
タからジョーまでアクチュエータワイヤを通して力を伝達するステップを含む。これら実
施例において、ジョーを閉じるステップはアクチュエータワイヤを近位端方向に引き寄せ
るステップを含み、ある実施例において、ジョーを開くステップはアクチュエータワイヤ
を遠位端方向に押すステップを含む。本方法のある実施例において、高周波エネルギーを
目標組織に伝達するステップは、エネルギーをジョーまでアクチュエータワイヤを通して
伝達するステップを含む。
【００５５】
　本方法のある実施例において、ジョーを閉じた位置に移動させるステップは、二個のジ
ョーの間で、最初の接触が各ジョーの遠位端で発生するように、ジョーを閉じた位置に移
動させるステップを含む。これら実施例において、最初に接触した後にジョーを閉じた位
置に移動させるステップは、その縦軸の面内で第１ジョーの遠位端回転可能ピースを回転
させるステップを含むことから、第１ジョーの近位端が第２ジョーの近位端と接触するよ
うになる。
【００５６】
　本方法のある実施例において、高周波エネルギーを目標組織に伝達するステップは、ジ
ョーを開いた位置と閉じた位置の間で駆動させることと同じ機械的機能も行うワイヤを通
してエネルギーを伝達するステップを含む。本方法の多様な実施例において、組織を電気
手術的に処置するステップは、目標組織のエッジを一緒に密封するステップを含む。
【００５７】
　本方法のある実施例において、高周波エネルギーを目標組織に伝達した後に、新しく密
封された目標組織を二個の密封された組織セグメント（segment）に分離するステップを
更に含む。多様な実施例において、新しく密封された目標組織を二個の密封された組織セ
グメントに分離するステップは、密封された目標組織を過ぎてブレードを遠位端に前進さ
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せるステップを含む。
【００５８】
　本方法のある実施例は、単一過程の間、一つ以上の部位を電気手術的に処置するステッ
プ、または長い目標部位を一連の密封操作で処置するステップを含む。よって、本方法の
ある実施例は、第２目標部位を確認してつかむ動作及びエネルギー伝達のステップを繰り
返すステップを含み、前記ステップは第２目標部位で行われる。
【図面の簡単な説明】
【００５９】
【図１Ａ】本発明の腹腔鏡電気手術装置の一実施例を図示した斜視図である。
【図１Ｂ】ジョーが開いた状態の電気手術装置の一実施例を図示した側面図である。
【図１Ｃ】ジョーが閉じた状態でロックされていて、ブレード（blade）は近位端に後退
している電気手術装置の一実施例を図示した斜視図である。
【図１Ｄ】ジョーは閉じた状態でロックされていて、ブレードは遠位端に前進している電
気手術装置を図示した斜視図である。
【図２Ａ】ジョーが開いた状態の電気手術装置の一組のジョーの一実施例を図示した透明
斜視図である。
【図２Ｂ】ブレードが遠位端に移動して、遠位端停止位置まで約半分程度到達している電
気手術装置の一組のジョーの下部ジョーの一実施例を図示した斜視図である。
【図３Ａ】ジョーが開いた状態の電気手術装置の一組のジョーの一実施例を縦方向中心線
に沿って図示した側面図である。
【図３Ｂ】ジョーが閉じた状態の電気手術装置の一組のジョーの一実施例を縦方向中心線
に沿って図示した側面図である。
【図３Ｃ】電気手術装置の一組のジョーの下部ジョーの一実施例を縦方向中心線に沿って
図示した側面図である。
【図４Ａ】ジョーが開いており、ブレードは中心側に上昇した状態を維持する電気手術装
置の一組のジョーの一実施例を縦方向中心線に沿って図示した側面図である。
【図４Ｂ】ジョーが閉じており、遠位端に位置するブレードは下降した状態を維持して前
進準備状態に置かれている電気手術装置の一組のジョーの一実施例を縦方向中心線に沿っ
て図示した側面図である。
【図４Ｃ】ジョーが閉じていて、ブレードは遠位端に前進している電気手術装置の一組の
ジョーの一実施例を縦方向中心線に沿って図示した側面図である。
【図４Ｄ】シャフトから分離されたブレードとジョーを図示した斜視図である。
【図５Ａ】ジョーが開いた状態の電気手術装置の他の実施例を図示した斜視図である。
【図５Ｂ】ジョーが閉じていて、ジョーの遠位端チップが接続する電気手術装置の他の実
施例を図示した側面図である。
【図５Ｃ】ジョーが完全に閉じている電気手術装置の他の実施例を図示した側面図である
。
【図６】ジョーが閉じており、ブレードが遠位端に前進できるようにする通路が見える断
面が露出する電気手術装置の一組のジョーの一実施例を図示した斜視図である。
【図７Ａ】ジョーが開いた状態の電気手術装置の一組のジョーの一実施例を図示した側面
図である。
【図７Ｂ】ジョーは閉じた状態の初期ステップであり、この時ジョーの遠位端チップは互
いに最初に接触して近位端ではジョーの間の隙間が維持される、電気手術装置の一組のジ
ョーの一実施例を図示した側面図である。
【図７Ｃ】ジョーは完全に閉じていて、ジョーは遠位端チップから近位端まで互いに完全
に接触する、電気手術装置のジョーの組の実施例を図示した側面図である。
【図７Ｄ】ジョーが不完全に閉じていて、相対的に厚い目標組織の部位周辺で閉じる時形
成されることができるものとして、平行に配置され、その間に存在する厚い組織により相
対的に広く移動する、電気手術装置の一実施例の一組のジョーを図示した側面図である。
【図７Ｅ】ジョーが不完全に閉じていて、相対的に薄い目標組織の部位周辺で閉じる時に
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形成されることができるものとして、平行に配置され、その間に存在する薄い組織により
狭い間隔で移動する、電気手術装置の一実施例の一組のジョーを図示した側面図である。
【図８】ジョーが開いており、具体的に分離された上部ジョー、下部ジョーの分離された
遠位端回転可能ピース、上部ジョーの近位端に位置する結合部周囲でループアクチュエー
タワイヤを示す、電気手術装置の一実施例による一組のジョーを下から見て図示した斜視
図である。
【図９Ａ】下部ジョーはシャフトに対して固定された近位端ジョーピースと、近位端ジョ
ーピース上に実質的に中心が結合された遠位端回転可能ジョーピースを有する、電気手術
装置の分離された下部ジョーの一実施例を図示した側面図である。
【図９Ｂ】下部ジョーはシャフトに固定された近位端ジョーピースと、遠位端回転可能ジ
ョーピースを有し、近位端ジョーピースと遠位端ジョーピースは分離され図示されている
、腹腔鏡電気技術装置の分離された下部ジョーの一実施例を図示した分解斜視図である。
【図９Ｃ】近位端固定ジョーピースと遠位端回転可能ジョーピースの間の連結を示す、電
気手術装置の一実施例の下部ジョーを図示した底面図である。
【図９Ｄ】電気手術装置の下部ジョーの遠位端ピースの一実施例を下から見て図示した斜
視図である。
【図１０Ａ】近位端ジョーピースと回転可能に連結された遠位端回転可能ジョーピースを
示し、遠位端回転可能ピースはデフォルト偏向位置にあり、遠位端回転可能ジョーピース
は その上部端部点に回転し、上部ジョーを向く状態を示す（図示せず）、電気手術装置
の下部ジョーの一実施例を図示した半透明側面図である。
【図１０Ｂ】回転可能に連結された近位端ジョーピースと遠位端回転可能ジョーピースを
示し、遠位端回転可能ジョーピースは回転してその遠位端が下部端部点に向かい、その近
位端は上部端部点に向かって、下部ジョーが上部ジョー（図示せず）と大体並行した状態
に位置する、電気手術装置の下部ジョーの一実施例を図示した半透明側面図である。
【図１１Ａ】近位端ジョーピースの上部に付着した板ばねを示し、板ばねは遠位端回転可
能ジョーピースを加圧して遠位端回転可能ピースがデフォルト偏向位置を維持するように
して、遠位端回転可能ジョーピースの遠位端は上部端部点に位置する、図１０Ａに図示さ
れたものと類似した電気手術装置の下部ジョーの一実施例を図示した側面図である。
【図１１Ｂ】遠位端ジョーピースの上部に付着した板ばねを示し、スプリングはジョーの
遠位端回転可能ピースの遠位端で加えられる圧力により圧縮されるが、これはジョーが閉
じる過程で発生することができる、図１０Ｂに図示されたものと類似した電気手術装置の
下部ジョーの一実施例を図示した側面図である。
【図１２Ａ】遠位端チップは下部ジョーに形成されたＶ字形の突出部と上部ジョーに形成
されたＶ字形の溝を備える縦方向に整列された構造を有する、電気手術装置の閉じた一組
のジョーの、遠位端チップの一実施例を遠位端から見て図示した斜視図である。
【図１２Ｂ】遠位端チップは下部ジョーに形成されたＶ字形の突出部と上部ジョーに形成
されたＶ字形の溝を備える縦方向に整列された構造を有する、腹腔鏡電気手術装置の閉じ
た一組のジョーの遠位端チップの実施例を遠位端から見て図示した正面図である。
【図１２Ｃ】一組のジョーが開いていて、下部ジョーに形成されたＶ字形の突出部と、上
部ジョーに形成されたＶ字形の溝を備える縦方向に整列された構造と一緒にジョーが閉じ
た時、ブレードが遠位端に前進することができるように通路を形成して、二つのＶ字形の
表面にすべて形成され中心縦方向によって配置された隙間を示す、電気手術装置の遠位端
を遠位端から見て図示した斜視図である。
【図１３Ａ】ジョーアクチュエータケーブルが通過する一組のジョーの近位端部分の一部
を示し、ジョーアクチュエータケーブルは上部ジョーに連結される電気線として機能する
、電気手術装置の一実施例を遠位端から見て図示した部分露出された斜視図である。
【図１３Ｂ】ジョーアクチュエータケーブルが通過する一組のジョーの近位端部分の一部
を示す、電気手術装置の一実施例を遠位端から見て図示した斜視図である。
【図１３Ｃ】ジョーアクチュエータケーブルが通過する一組のジョーの近位端部分の一部
を示す、電気手術装置の一実施例を近位端から見て図示した透明斜視図である。
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【図１３Ｄ】アクチュエータケーブルが通過する一組のジョーの近位端部分の一部とケー
ブルを示す、図１３Ｃに図示されたものと類似した電気手術装置の一実施例を近位端から
見て図示した透明斜視図である。
【図１３Ｅ】シャフトの遠位端を通過してジョーの近位端につながるケーブルの経路を示
す、中心線から若干外れて縦方向に沿って図示した断面図である。
【図１３Ｆ】下部ジョーはシャフトの遠位端に挿入され、シャフトの近位端とケーブル分
離ユニットの結合を示す、下部ジョーの近位端を遠位端から見て図示した斜視図である。
【図１４Ａ】電極を覆うプラスチック絶縁体を示す、電気手術装置の上部ジョーの一実施
例を下から見て図示した斜視図である。
【図１４Ｂ】電極を覆うポリマー絶縁体を示す、電気手術装置の上部ジョーを上から見て
図示した斜視図である。
【図１４Ｃ】電極を覆うポリマー絶縁体を示し、ジョーの近位端部分は断面が見えるよう
に切断されている、電気手術装置の上部ジョーの一実施例を上から見て図示した斜視図で
ある。
【図１５Ａ】磨耗性ストレース地点で電極を覆うセラミック部分を示す、電気手術装置の
上部ジョーの一実施例を上から見て図示した斜視図である。
【図１５Ｂ】磨耗性ストレース地点で電極を覆うセラミック部分を示し、更に拡張された
ポリマー層で囲まれる、電気手術装置の上部ジョーの一実施例を上から見て図示した斜視
図である。
【図１５Ｃ】磨耗性ストレース地点で電極を覆うセラミック部分を示し、更に拡張された
ポリマー層で囲まれる、電気手術装置の一対の閉じたジョーの一実施例を上から見て図示
した斜視図である。
【図１６Ａ】回転可能シャフトの近位端を示す、電気手術装置の一実施例のハンドルを図
示した露出斜視図である。
【図１６Ｂ】回転可能シャフトの分離された近位端の斜視図である。
【図１６Ｃ】回転可能シャフトの分離された近位端を中心線に沿って図示した断面図であ
る。
【図１６Ｄ】回転可能シャフトの遠位端部分を中心線に沿って図示した断面図である。
【発明を実施するための形態】
【００６０】
　ここで説明される技術の実施例は、現存する電気手術装置に対し改善された事項を多様
に提供することにより、腹腔鏡手術環境の制約でも電気手術装置を実質的に使用すること
ができるように装置の小型化を可能にする。腹腔鏡過程でこのような制約のうち一つは、
商業的に標準化された套管針により提供される５ｍｍの内鏡を有する開口と関連する。５
ｍｍ開口の制約下で使用されることができる装置は、これを通過することができる最大直
径を有する挿入可能な構造を持たなければいけない。このような技術的改善は、単位体積
または断面積当たりの装置の性能に関して高効率を得る方向に進行される。例えば、小さ
い物理的大きさにも関わらず、開示された装置のジョーの組（ｊａｗ　ｓｅｔ）は、ジョ
ーにより固定された組織に適切な水準の力を伝達することができ、ジョーの構造と材料は
このような力を伝達する間、持続性を維持するための十分な力を有する。
【００６１】
　一つの側面で、その技術は、装置材料の全体量の百分率として、特定領域で構造的材料
の量を最大化するものを含む。ジョーの組の近位端は、例えば、ジョーによる構造的支持
部を提供する多様な部品、及び機械的、または電気的機能と同じ他の機能を行うための他
の部品を含む。このような側面で、その技術は、ジョーを直接的に支持しない断面積また
は体積を最小化する方向に導かれている。従来の電気手術装置のいくつかの部品は、一般
的に単一目的（例えば、電極、電源線またはアクチュエータライン）のために使用される
が、ここで開示された装置の実施例の多様な部品は、構造的ながら電気的な部品として二
重の目的を達成することができる。材料と占有体積効率の他の例において、その基礎部で
二個のジョーを連結するピンのようないくつかの構造的部品は、除かれて、ジョーの組の
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上部ジョーと下部ジョーを一緒に連結するピンなし構造に代えられる。
【００６２】
　開示された電気手術装置及びその装置の利用方法に対する実施例の形態による本発明に
かかる側面が、図１ないし図１６Ｄに図示されている。実施例Ａ及び実施例Ｂと関連して
、上で説明した通り、図面の大部分は実施例Ａの例を図示したものや、実施例Ａ及び実施
例Ｂすべての共通した技術の側面と関連する。図５Ａないし図５Ｃは、特に実施例Ｂによ
る例を図示したものである。下部ジョーまたは上部ジョーの基準において、図面は回転可
能なジョーの一般的な位置に対して便利な視覚を基準にして、二個のジョーは第１ジョー
及び第２ジョーとして更に一般的に言及されることができる。また、図面の配置と関連し
て、一般的に装置の遠位端は左側であり装置の近位端は右側である。
【００６３】
　図１Ａないし図１Ｄは、本発明にかかる実施例による腹腔鏡電気手術装置を全体的に示
す。図１Ａは、ここで提供される電気手術装置１の一実施例を図示した斜視図であって、
ジョー３０の組が開いている。図１Ｂは、電気手術装置１の一実施例を図示した側面図で
あって、図１Ａと同様にジョー３０が開いている。ハンドル１０は、ジョーアクチュエー
タグリップ１５、ブレードアクチュエータレバー１６、及びシャフトロテータ１２を支持
する。シャフト２０は、ハンドルから遠位端に延長され、その遠位端に位置するジョー３
０の組と同じエンドエフェクタを支持する。ここで説明されて図示された実施例において
、エンドエフェクタは鉗子または一対のジョー３０の形態を持ち、ジョー３０は、第１ジ
ョーまたは下部ジョー４０と第２ジョーまたは下部ジョー８０を備える。ピンなし回転ア
センブリまたは構造１０１は、開いた状態と閉じた状態の間でジョーの回転を作動させる
。
【００６４】
　シャフトロテータ１２は、時計回り方向または反時計回り方向に自由に回転することが
できるように構成されて、シャフトを縦軸を中心に回転させる。シャフトの回転は、その
縦軸を中心にするエンドエフェクタ３０の回転で転換される。ジョーアクチュエータグリ
ップ１５は、シャフト内に設置されてジョーを開いて閉じるように構成された駆動ワイヤ
により、エンドエフェクタ３０と作動可能に連結される。駆動ワイヤは、押して引く構造
として構成され、ここでワイヤを押せばジョーが開いて、ワイヤを引けばジョーが閉じる
。近位端のハンドルでワイヤの偏向構造は、ジョーが開いた状態をデフォルトで維持する
ようにワイヤを押す方向の偏向を維持する。ジョーアクチュエータグリップ１５を近位端
に引けば、アクチュエータワイヤが近位端に引かれてジョーが引かれる。ジョーアクチュ
エータグリップは、近位端に引かれた位置でかかることができ、ジョーを閉じた状態で固
定させることができる。ジョーアクチュエータグリップを２番目に引けば、ロックが解除
されてジョーは開く。本実施例において、遠位端がジョーアクチュエータグリップに位置
するブレード駆動駆動レバー１６は、機械的連結によりシャフト内に設置されたブレード
と連結される。ブレードアクチュエータレバーを引けば、ブレードが遠位端に移動して、
ジョーの組内の両極性電極により組織に伝達された高周波エネルギーにより、密封された
後の組織を分離させる。高周波オン／オフボタン２４はハンドルの近位端上部に位置する
。
【００６５】
　図１Ｃは、電気手術装置１の一実施例を図示した斜視図であって、ジョー３０が閉じた
状態でロックされていて、ブレードは近位端位置で後退している。図１Ｄは、電気手術装
置１を図示した斜視図であって、ジョー３０が閉じた状態でロックされていて、ブレード
は遠位端に前進している。ブレード自体は図面で見えないが、図１Ｃに図示されたブレー
ドアクチュエータレバー１６の前方位置は後退または元来の位置に位置したブレードを表
し、図１Ｄに図示されたブレードアクチュエータレバーの後ろに引かれた位置は、前方に
位置するブレードを表す。また、図１Ｃは、後ろに引かれて主ハンドルが部分１０にかか
るジョーアクチュエータグリップを示す。この位置で、一般的にはこの位置だけで、ブレ
ードアクチュエータレバーは自由になり、後ろに引かれてブレードを遠位端に前進させる
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。
【００６６】
　ここで説明される通り、電気手術装置の実施例は、（１）組織部分を密封するための高
周波エネルギーの伝達及び（２）密封された組織部分を伝達したり分離するためのブレー
ドの移動が、分離されて独立的に作動するように構成されることができる。ブレードは、
一般的にジョーがロック位置で閉じている状態においてのみ近位端ホームポジションから
移動することができ、ロックはジョーアクチュエータグリップとハンドル内の構成の間の
結合により起こる。（後述する通り、図４Ａの説明で、ジョー基盤ブロッキング（jaw-ba
sed blocking）システムは、ジョーが閉じた時、ブレードの遠位端移動を防止するように
作動したりもする。）一旦ジョーがそのようなロック位置にあれば、ブレードは近位端か
ら遠位端までの全体範囲を自由に移動する。たとえジョーが閉じてロックされている時に
ブレードが自由に動いても、そのデフォルト及び偏向位置はその近位端ホームポジション
であり、ブレードアクチュエータレバー１６からの圧力は、ブレードが一番遠位端の位置
を維持するために持続する必要がある。ブレードの遠位端、移動に対するより詳しい事項
は図４Ａないし図４Ｄを参照して下記で説明される。
【００６７】
　図２Ａと図２Ｂは、開いた状態である組のジョー３０の実施例に対する類似透明図面で
あって、これら図面は下部ジョー４０と上部ジョー８０全ての近位端部分を含むピンなし
回転構造、またはアセンブリ１０１を示す。図２Ａは、開いた状態である腹腔鏡電気手術
装置の一組のジョーを図示した透明斜視図であって、ブレード１０５がジョーの近位端空
間内で近位端またはホームポジションに設置され、シャフトの遠位端の中に更に延長され
る。図２Ｂは、腹腔鏡電気手術装置の一組のジョーの下部ジョーを図示した斜視図であっ
て、ブレードが遠位端に移動して遠位端停止位置まで約半分程度到達した状態を示す。
【００６８】
　図２Ａと図２Ｂに図示された通り、ピンなし回転アセンブリの一実施例は、上部ジョー
８０の第１弓形トラック部８５と、下部ジョー４０の第２弓形トラック４５を備える。回
転アセンブリを含む特有構造とは別途に、図面で符号１０１は、一般的に上部及び下部ジ
ョー全ての近位端部分を含む装置の連結領域を支持する。図面の透明性のために、下部ジ
ョー４０の弓形トラック４５を確認することは難しいが、これは追加的な図面を通して拡
大され、実線で詳しく図示される。上部ジョー８０の弓形トラック８５は実線に図示され
る。また、図面には電極トレイまたは両極性電極６２の表面が下部ジョー４０の回転可能
部分６０内に図示される。ブレードトラック、または通路１０８Ａは、電極６２内中心に
沿って備えられる。全体ブレードトラックの半分と向かい合う対応部が、上部ジョー８０
の電極部分内に類似して備えられる（図示せず）。
【００６９】
　図３Ａないし図３Ｃは、腹腔鏡電気手術装置の一組のジョーの一実施例を縦方向中心線
に沿って図示した側面図であって、ブレードはこれら図面で図示されない。図３Ａは、開
いた状態のジョーを示し、図３Ｂは閉じた状態のジョーを示す。図３Ｃは、下部ジョーを
示し、上部ジョーは制御された状態である。図３Ａないし図３Ｃは、上部ジョー８０と下
部ジョー４０を一緒に結合して、ジョーが互いに対して回転可能にするようにするピンな
し回転アセンブリ１０１の一実施例に関する。更に具体的には、ピンなし回転アセンブリ
１０１は、上部ジョーが下部ジョー４０の近位端基礎部５０に対して回転するようにする
。特に、回転アセンブリは貫通ピンを有しない。更に具体的には、これら図面はジョーが
開いて閉じるように相互作用する二個のジョーの弓形トラック部に関する。第１弓形トラ
ック４５は、下部ジョー４０の近位端部分５０の近位端に形成される。第２弓形トラック
８５は、上部ジョー８０の近位端に形成される。図３Ｃは上部ジョーにより干渉を受けな
いように分離された下部ジョー４０を示し、上部の小さい同心表面４７と、大きい同心表
面４６が形成された第１弓形トラック４５の一番望ましい状態を図示した図面である。
【００７０】
　第１及び第２弓形トラック全ては、同心の表面を有するが、一方の表面は他方より小さ
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く且つより中心側に位置し、他方の表面は一方より大きく且つより外側に位置する。下部
ジョー４０（より具体的には下部ジョー４０の近位端部分５０）の第１弓形トラック４５
は、下部側に形成された大きい同心の結合表面４６と、上部側に形成された小さい同心の
表面４７と、を備える。上部ジョー８０の第２弓形トラック８５は、下部側に形成された
大きい同心の結合表面８６と、上部側に形成された小さい同心の表面８７と、を備える。
全体的に、（上部ジョー８０の）第２弓形トラック８５は、一般的に（下部ジョー４０の
）第１弓形４５により提供される収容部内に収容される。第１及び第２弓形トラックは、
第２弓形トラックが第１弓形トラック内で自由に回転することができる大きさを有する。
二個の大きい同心表面、つまり下部ジョーの下部表面４６と、上部ジョーの下部表面８６
が補完的となっている。そして、二個の小さい同心表面、つまり下部ジョーの上部表面４
７と上部ジョーの上部表面８７は補完的となっている。
【００７１】
　側面図である図３Ａないし図３Ｃでは、第１及び第２弓形トラックが詳しく図示されて
おらず、弓形トラックはブレード１０５の通過経路を提供する中心スロット（slot）を備
える。弓形トラックの側面とブレード通過経路は、後述される図６と図１２を通して、確
認することができる。補完的な表面の配置と、第１弓形トラック内での第２弓形トラック
の収容は、下部ジョー４０に対する上部ジョー８０の回転を許容する。下部ジョー４０の
近位端部分５０の維持ストラップ４２は、上部及び小さい同心の表面８７の上段を横に横
切って形成される。維持ストラップ４２は、第２弓形トラックを第１弓形トラック内に確
実に維持させて収容部内から外れないようにする。
【００７２】
　また、図３Ａないし図３Ｃには、遠位端ジョー部分６０と近位端ジョー部分５０の間に
形成された回転可能連結部７５が図示されており、回転可能連結部７５は、図７Ａないし
図７Ｃを参照して後述される。図３Ａないし図３Ｃには、図９及び図１１Ａないし図１１
Ｂを通して後述される偏向部材７４も図示されている。
【００７３】
　図４Ａないし図４Ｄは、開示された技術による一組のジョーの一実施例を縦方向中心線
に沿って図示した側面図であって、切開ブレードの一実施例に対する多様な図面である。
これら図面は、ブレードの側面と、ジョーが開いた時ブレードの遠位端移動を防ぐ近位端
維持空間（holding space）に対するものである。図４Ａは、開いた状態の装置の実施例
を図示したものであった、ブレードが近位端の上昇した維持位置に位置する。図４Ｂは、
閉じた状態の装置の実施例を図示したものであって、ブレードが近位端の下降した維持位
置で遠位端に前進する準備がされている。図４Ｃは、遠位端位置まで前進したブレードが
図示された閉じた状態の装置を示す。ブレード１０５が近位端維持位置にある時、そのボ
トムエッジ１０５Ｂは、上部ジョー８０の第２弓形トラック部分８５の特徴である棚９５
上に置かれる。（棚９５は図３Ａと図３Ｂを通して確認することができる。）図４Ａ（開
いたジョー）と図４Ｂ（閉じたジョー）を比較すれば、ジョーが開いた時、棚９５は回転
して上昇位置に置かれ、ジョーが閉じた時には棚９５は回転して下降位置に置かれる。棚
の上昇位置は、ブレードの遠位端移動を防止して、棚の下降位置はブレードの遠位端側移
動を許容する。図４Ｄは、シャフトから分離されたブレードとジョーを図示した斜視図で
ある。その近位端で、ブレード１０５は、後退または近位端偏向位置にブレードを維持さ
せる機械的連結装置により支持されるハンドル内部分１０９に連結される。
【００７４】
　ジョーの組が開いた状態になるように上方回転する上部ジョー８０の回転は、第１弓形
トラック４５の収容部内での第２弓形トラック８５の回転により駆動される。図４Ａに図
示された通り、弓形トラック８５が上方に（図面で時計回り方向に）回転することにより
、その棚９５も上方に回転しながらブレード１０５を上昇させる。ブレード１０５が上昇
することにより、その上部エッジ１０５Ａは上昇し、ブレードトラックまたは経路１０６
の遠位端方向開口上段上に位置する。ブレードトラック１０６は、図４Ａ及び図４Ｃの側
面図に図示されておらず、図５Ａ及び図５Ｂで確認することができる。（図４Ｂに図示さ
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れた通り）上部ジョー８０が下部ジョー４０に対して閉じた状態である時、第２弓形トラ
ック８５とそのブレード棚９５は下に回転し、ブレード１０５は下降し、ブレードトラッ
ク１０６の中に確実な経路を提供するようになる。これは、ブレード、（上部ジョー８０
の）回転可能第２弓形トラックの棚、及びブレードトラックの間の相互関係を説明し、そ
れによりジョーが開いた状態である時、ブレードの遠位端移動を防止して、ジョーが図４
Ｃに図示された通り、閉じた状態である時だけ遠位端移動を許容する構造を作り出す。
【００７５】
　図５Ａないし図５Ｃは、腹腔鏡電気手術装置の他の実施例（実施例Ｂ）を図示したもの
であって、シャフトに対して一体になり、固定された第１ジョー１４０と、シャフトに対
して回転する２ピースのジョーである第２ジョー１８０と、を備える一組のジョー１３０
が含まれる。更に具体的には、本実施例による２ピースの（第２）ジョーは、シャフトに
対して回転可能である近位端ピース１５０と、近位端ピースに対して回転可能である遠位
端ピース１６０と、近位端ジョーピースと遠位端ジョーピースを連結する回転可能アセン
ブリ１５５と、を含む。図５Ａは、開いた状態のジョーを備える本実施例による装置の斜
視図である。図５Ｂは、本発明にかかる実施例による側面図であって、ジョーが閉じてジ
ョーの遠位端チップが接触している。図５Ｃは完全に閉じた状態のジョーを備える本実施
例の側面図である。図５Ａはポリマーコーティングされていないジョーを示し、電極表面
１４２内にトラフ（troughs）８４が図示される。類似したトラフが実施例Ａの上部ジョ
ーに形成される。
【００７６】
　説明されたジョーの構造の変形外に、実施例Ａ及び実施例Ｂの他の側面はおおよそ同一
である。特に、実施例Ｂのジョーが閉じる方式は、図７Ａないし図７Ｂを通して後述され
る実施例Ａの場合とおおよそ同一である。
【００７７】
　図６は、腹腔鏡電気手術装置の一組の一実施例を近位端から見て図示した斜視図であっ
て、更に具体的に、断面露出部は、ブレードが遠位端に前進できるブレード通路またはト
ラック１０６を示す。図６の右側に図示された断面部は、（上部ジョー８０の）第２弓形
トラック８５をおおよそ囲む（下部ジョー４０の近位端部分５０の）第１弓形トラック４
５を通過する部分を表す。ブレード１０５を通過する近位端断面部は、第２弓形トラック
８５のスロット８８内で確認することができる。スロット８８は、図１２Ｃに図示された
通り、ジョーのブレードトラック１０６に近接する。
【００７８】
　図６は、ジョーに前方支持構造を提供する装置の臨界部分の全体断面積の比率を計算す
るための図面を提供する。装置のこの部分は、その内部に、ジョーが互いに対して回転す
るピンなし回転構造を有する構造的要素を考慮するための関連部分である。通常の他の構
造では、その面積が貫通ピンまたはジョーに構造的支持を伝達しない他の構造を含むこと
ができる。それにより、その領域で、ピンなし回転構造は他の場合除外されることができ
る構造的材料要素を提供する。万が一、隣接したジョーの基礎の円形側面に接触した０．
２１８インチの直径を考慮すれば、その含まれた断面積は約０．０３７３ｉｎｃｈ２であ
る。その部分を通して、上部ジョーの断面積は約０．０１５１ｉｎｃｈ２で、下部ジョー
の断面積は約０．０１５５ｉｎｃｈ２である。上部及び下部ジョーの合わせた面積は約０
．０３０６ｉｎｃｈ２で、全体の断面積の約８２％である。
【００７９】
　図７Ａないし図７Ｅは、腹腔鏡電気手術装置の一実施例を図示した一組のジョーの側面
図であって、開いた状態、及び部分的に閉じたり（初期閉鎖）完全に閉じたりする多様な
状態を示す。これらの図面は、回転可能回転アセンブリまたは構造７５により可能である
ように、遠位端回転可能ピースまたは部分６０と、固定された下部ジョー４０の近位端ま
たは基礎ピース５０との間の回転可能関係に関するものである。回転可能部分６０と、基
礎部５０の間の回転可能関係は、特に電気手術的に処理された目標組織の部位周辺に近く
なった時、下部ジョー４０と上部ジョー８０が互いに近接する多様な方式で行う。
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【００８０】
　図７Ａは開いたジョーの実施例を示す。第１ジョーまたは下部ジョー４０の回転可能ジ
ョー部分６０は、約６度の全体回転範囲を有する円弧に回転可能連結部７５でその縦軸内
で回転可能である。多様な実施例において、回転範囲は、約２度ないし８度、またはそれ
以上であることがある。図７Ａに図示された通り、開いた状態で、回転可能ジョーピース
６０は、時計回り方向にその最大角度まで回転し、回転可能ジョーピースの遠位端端は上
昇する。（時計回り方向と反時計回り方向の用語は図示された側面図によって使用され、
図示された図面には左側にジョーの遠位端が位置する。）このような時計回り方向の位置
は、上部ジョー８０から分離された下部ジョー４０を示す図１１Ａに図示された通りデフ
ォルトまたは偏向位置である。このようなデフォルト位置は、アクチュエータワイヤ（図
示せず）の近位端に設置されるスプリングまたは偏向器具による力によって維持されるこ
とができる。
【００８１】
　（下部ジョー４０の）回転可能ジョーピース６０の時計回り方向の回転により、遠位端
またはチップ６６は、近位端ジョーピース５０に対して相対的に高いプロファイルを有し
、近位端は近位端ジョーピース５０に対して相対的に低いプロファイルを有するようにな
る。プロファイルにおいての差が相対的に非常に小さいが、これは電極６２の表面の上部
プロファイルの近位端が近位端ジョーピース５０の近位端の上部表面と関連して図示され
る時、明確になる。図７Ａには、例えば、近位端ジョーピース５０により提供される基礎
部を超えて見える電極６２の相対的に小さい扇形プロファイルが含まれる。回転可能ジョ
ーピース６０の相対的な回転角度に表れるこのようなプロファイルの高さは、下から図７
Ｂないし図７Ｅを参照して説明される。基礎ジョーピース５０に対する回転可能ジョーピ
ース６０の回転の間の関係は、図１０Ａ及び図１０Ｂを通して明確になる。
【００８２】
　図７Ｂは、ジョーが閉じており、ジョーの遠位端チップ（上部ジョー８０の遠位端チッ
プ９６と下部ジョーピース６０の遠位端チップ６６）が互いに初めて接触する時の一組の
ジョーの一実施例を示す。 ジョーのチップが初めて接触する時、その近位端でジョー１
１１の間の領域に隙間が維持される。図７Ａに図示された通り、回転可能ピース６０は、
時計回り方向の回転の最大角度に回転されたデフォルト偏向位置に置かれる。この位置で
、チップの最初の接触時に、ジョーのチップにはまだ力が加えられない。図７Ａに図示さ
れた通り、近位端ジョーピース５０によって提供される基礎部を超えて見える電極６２の
相対的に小さな扇形プロファイルが形成される。
【００８３】
　図７Ｃは、完全に閉じたジョーを示し、ジョーは遠位端チップから近位端まで互いに完
全に接触している。ジョーのこのような相対的な位置設定は、ジョーがその間に挟まった
組織がなく閉じたり、間に挟まった組織が非常に薄い時発生する場合として理解されるこ
とができる。よって、このような相対的な構造は、下で説明される図７Ｅで確認される通
り、ジョーが、組織により占められた介在空間なしに、組織の薄いピース周囲で閉じる時
に到達する位置と類似する。この位置は回転可能連結部７５周囲で下部ジョー４０の回転
可能ピース６０の反時計回り方向の回転により到達し、回転可能ピースの遠位端チップは
下に動き、回転可能ピースの近位端は下に動く。回転可能ジョーピース６０の近位端ピー
スの上昇側に適合して、図７Ａと図７Ｂに図示されたものとは対照的に、図７Ｃは、近位
端ジョーピース５０により提供される基礎部を超えて見える・BR>D極６２の相対的に高い
扇形プロファイルが形成されることを示す。回転可能ジョーピース６０と遠位端基礎ジョ
ーピース５０と関連した構成要素で、回転可能な連結部７５の詳しい構成は図９ないし図
９Ｄで確認することができる。
【００８４】
　図７Ｄは、並行に閉じたジョーの実施例を示すものであって、ジョーの有効用量を超え
ない厚さとして、目標組織（図示せず）の相対的に厚い部分の一部周囲で閉じる時形成さ
れる。第１ジョー４０により表されるように、内部ジョー（intra-jaw）回転可能性は、
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組織の一部周囲で閉じる時、ジョーが並行に、または実質的に並行に配置されるようにす
ることにより、このような内部ジョー回転可能性を有しない従来の一組のジョーをしのぐ
長所を提供する能力を提供する。図７Ｄに図示された通りのジョーの構造は、目標組織の
厚さが従来の一組のジョーによる治療上で可能な厚さ制限を超えることもできるが、治療
上で効果的な能力内で満足する。
【００８５】
　内部ジョー回転可能性または他の補償器具を持たない従来のジョーの一般的なジョーの
非並行閉鎖は、電極によって加えられる高周波エネルギーの不規則な分布だけでなく、ジ
ョー接触の線に沿って組織上に不規則な圧力分布と同じ治療上において不満足な結果をも
たらす。しかし、ここで提供される一組のジョーの実施例も、ジョーの組織結合面の並行
な閉鎖に関するその能力を超える目標組織の一部と直面する事が出来る。しかし、図７Ｄ
に図示された通り、ジョーの構造を説明することができる組織の厚さは、下部ジョー４０
の内部ジョー回転可能性の治療上の長所を説明するものである。
【００８６】
　図７Ｄに図示された通り、ジョー実施例の相対位置設定は少なくとも二つの理由に起因
する。一つは、ジョーはジョーの近位端を連結する回転アセンブリの水準で完全に閉じな
い。二つ目は、図７Ｃに図示されたことのように、この位置は回転可能連結部７５周囲で
、下部ジョー４０の回転可能ピース６０の反時計回り方向の回転により、少なくとも部分
的に回転角の範囲を超えて到達する。回転可能ピース６０のデフォルト位置から、このよ
うな時計回り方向の回転はジョーピース６０の遠位端チップを下に移動させ、ジョーピー
ス６０の近位端を上に移動させる。よって、このような並行したジョー構造により、ジョ
ーから組織に加えられる圧力は、ジョーと組織の間の接触の長さにわたり実質的に均一に
分布され、高周波エネルギーが伝達される時、高周波エネルギーも縦方向によって実質的
に均一に分布される。
【００８７】
　図７Ｅは、不完全に閉じたジョー実施例を示すものであって、相対的に薄い目標組織の
部位周辺で閉じる時形成されることができるものとして、並行して配置され、その間の薄
い組織の存在により、狭い間隔で移動される。ジョーのこのような相対的な位置設定は、
図７Ｄで説明したことと類似して二つの理由に起因する。一つは、ジョーはジョーの中心
側を連結する回転アセンブリの水準でほとんど完全に閉じない。二つ目は、このような回
転は、回転可能連結部７５周囲で、下部ジョー４０の回転可能ピース６０の反時計回り方
向の回転により、回転角の範囲を超えて、またはほとんど越えて到達する。このような時
計回り方向の回転は、ジョーピース６０の遠位端チップを若干下降させて、ジョーピース
６０の中心側端を若干上昇させる。図７Ａ及び図７Ｂに図示された通り、中心側ジョーピ
ース５０により、提供される基礎部を超えて見える電極６２の相対的に小さい扇形プロフ
ァイルが形成される。
【００８８】
　図８は、開いた腹腔鏡電気手術装置の一実施例の一組のジョーを下から見て図示した斜
視図である。より具体的には、分離された上部ジョー８０と下部ジョーの分離された遠位
端回転可能ジョーピース６０、及び上部ジョーの近位端の付着点９９周囲でループアクチ
ュエータワイヤまたはケーブル２２を示す。このような装置によれば、固定のはんだ付け
点が必要ないという点で装置の製造及び組み立てが容易になる。追加的な構造的長所は、
アクチュエータワイヤ内の張力が付着点に集中されず、ループ(loop)の長さの一部にまた
がり分布するということである。アクチュエータワイヤ２２による遠位端からの押上げは
開いたジョーの位置に向く上部ジョー８０の上方回転を惹起し、近位端からの引寄せは閉
じたジョーの位置に向く上部ジョー８０の下方回転を惹起する。その近位端で、アクチュ
エータワイヤ２２は、図１に図示された通りジョーアクチュエータグリップ１５に連結さ
れる。
【００８９】
　図９Ａないし図９Ｄは、腹腔鏡電気手術装置の一実施例の下部ジョー４０に対する多様
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な図面として、シャフトに対して固定された近位端または基礎ジョーピース５０と、基礎
ピースに回転可能に連結される遠位端回転可能ジョーピース６０を備える。図９Ａないし
図９Ｄは、二つのジョーピース５０、６０を連結する回転可能連結部またはアセンブリ７
５の実施例に関するものである。回転可能近位端ジョーピースと遠位端ジョーピースは、
回転可能ピースの実質的な中心部と近位端ジョーピースの遠位端に位置する回転可能連結
部に回転可能に連結される。
【００９０】
　図９Ａは、腹腔鏡電気手術装置の分離された下部ジョー４０の側面図であって、下部ジ
ョーはシャフトに対して固定された近位端ジョーピース５０と近位端ジョーピース上の遠
位端ピースのおおよそ中心点に装着された遠位端回転可能ジョーピース６０を備える。回
転可能アセンブリ７５は、基礎ジョーピース５０の溝４８に回転可能に形成された回転可
能ジョーピース６０のボス７１を備える。これは両側に設置されることにより、ボス７１
は回転可能ピース６０の両側で外側に突出し、対応する溝４８が基礎ジョーピース５０の
両側で形成される。よって、このような構造は貫通ピンを有しない回転可能な構造を表す
。また、このような構造はスナップ方式に結合されることができる構成要素として組み立
てが容易であるという長所を提供する。
【００９１】
　図９Ｂは、腹腔鏡電気手術装置の分離された下部ジョー４０の一実施例に対する斜視図
であって、下部ジョー４０は近位端ジョーピース５０と遠位端ジョーピース６０を有し、
近位端ジョーピース及び遠位端ジョーピースは分離され、図示されている。遠位端ピース
６０は、近位端ピース５０内のその組み立て位置に対して上方及び遠位端に移動して位置
している。ボス７１は、回転可能ジョーピース６０の一側から見えて、下部基礎ジョーピ
ース５０のレセプタクルまたは溝４８全てが見える。基礎ジョーピース５０の近位端は、
十分に柔軟で、回転可能ジョーピース６０の入り口が収容されるように拡張されることが
できる。二つのボス７１が対応するレセプタクルに挿入され結合された後に、拡張された
基礎ピースは、元来の形態で復元されて回転可能ジョーピースを定位置で結合させる。ま
た、図面でボス７１の下の中心部に設置されるピボットリッジ（pivot ridge）３０が見
える。組み立てられた時、ピボットリッジは基礎ジョーピース５０の上部表面と接触して
発生する回転を許容する上昇を提供する。図９Ｃは、腹腔鏡電気手術装置の下部ジョー４
０の底面図として、組み立てられる近位端固定ジョーピースと遠位端回転可能ジョーピー
スの間の連結を示す。回転可能ジョーピース６０のボス７１は、下部基礎ジョーピース５
０の溝４８内で見える。
【００９２】
　図９Ｄは、腹腔鏡電気手術装置の下部ジョー４０の分離された遠位端回転可能ピース６
０を下から見て図示した斜視図である。ボス７１とピボットリッジ７３が見える。下部ジ
ョーピース５０の回転可能ジョーピース６０の下部側の溝に位置する板ばね７４と同じ偏
向部材も見える。この位置に設置される偏向部材の実施例は、回転可能ピース６０の偏向
またはデフォルト位置を維持するように機能して、その遠位端チップは押されて、下部ジ
ョー４０の固定されたジョーピース５０の遠位端から遠くなって、例えば図７Ｂに図示さ
れた通り、上部ジョー８０の遠位端チップを向く。回転可能ピース６０の近位端６５は中
心に沿って形成された縦方向の隙間を有するが、これは図２Ａと図１２Ｃに図示された通
り、下部ジョーでブレードトラック１０８Ａの一部として隣接する。
【００９３】
　図１０Ａと図１０Ｂは、腹腔鏡電気手術装置の一実施例による下部ジョー４０を図示し
た反透明側面図として、近位端基礎ジョーピース５０と回転可能に連結された遠位端回転
可能ジョーピース６０を示す。図１０Ａは、遠位端回転可能ジョーピース６０がデフォル
ト偏向位置に置かれ、遠位端回転可能ジョーピースが回転して上部端部点に置かれ上部ジ
ョー（図示せず）に向いていることを示す。このデフォルト位置は、図１１Ａと図１１Ｂ
に図示された通り、スプリングにより偏向されて維持される。これはジョーが開く時、遠
位端ジョーピースの回転位置から、ジョーの遠位端チップが互いに初めて接触する時、ジ
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ョーが閉じることによって維持され、接触はジョーのデフォルトチップ最初の閉鎖特性を
表す。
【００９４】
　対照的に、図１０は、下部端部点に向かい回転した遠位端回転可能ジョーピース６０の
遠位端、上部端部点に向かい回転した遠位端回転可能ジョーピースの近位端を示し、この
ような位置は下部ジョーを上部ジョー（図示せず）と一般的に平行に位置させる。これは
、ジョーが閉じた時の遠位端ジョーピースの回転位置や、一般的にジョーが組織周辺で閉
じた時、特に薄い組織の周辺で閉じた時の位置である。回転ジョーピース６０上のボス７
１とピボットリッジ７３が確認される。ボス７１は、基礎ジョーピース５０のレセプタク
ルまたは溝４８内に位置する。ボスとレセプタクル配置とピボットリッジは回転可能連結
部またはアセンブリ７５を形成する。
【００９５】
　上で要約された通り、回転可能連結部またはアセンブリ７５の実施例は、約２度ないし
約８度の回転可能範囲を提供し、特定の実施例においては、約６度の範囲で回転するよう
に構成される。遠位端ジョーピース６０の回転とジョーの開閉と関連した作動関係は、そ
の間につかまれた組織があってもなくても、図７Ａないし図７Ｅを通して上述した。図１
０Ａ及び図１０Ｂで、回転可能ジョー６０の近位端とその電極ベアリング（bearing）と
基礎ジョーピース５０の近位端部分の上部エッジ外の組織結合面６２の高さの差が明確で
ある。
【００９６】
　図１１Ａ及び図１１Ｂは、図１０Ａと図１０Ｂに図示されたことと類似した腹腔鏡電気
手術装置の下部ジョーの側面図として、下部ジョー４０の遠位端回転可能ピース６０を通
して更に大きな程度の透明性を有する。これら図面は、近位端固定ジョーピース５０の遠
位端ピースの上部側に設置された板ばねの偏向部材７４を示す。本発明にかかる実施例は
、同一な偏向機能を発揮する他の装置を含む。例えば、偏向部材は他の形態のスプリング
を含むことができ、固定ピースよりジョーの回転可能ピースに付着されることもできる。
図示された例で、図１１Ａは、中心側ジョーピースの上部側に付着された板ばね７４を示
し、スプリングは拡張された状態で、遠位端回転可能ジョーピースを押して、遠位端回転
可能ピースがデフォルト偏向位置を維持するようにするが、その位置で遠位端回転可能ジ
ョーピースの遠位端は、上部端部点に回転する。対照的に、図１１Ｂに図示されたジョー
の遠位端回転可能ピースの遠位端に加えられる圧力の結果である圧縮されたスプリングの
構成は、ジョーが閉じる過程で起きる。
【００９７】
　図１２Ａないし図１２Ｃは、腹腔鏡電気手術装置の一実施例のジョーの遠位端チップを
遠位端から見て図示した多様な図面である。これら図面は、ジョーが閉じる時、特にジョ
ーが目標組織の一部周辺で閉じる時、横に滑ったり整列しないことを防止するように相互
補完的に縦方向に整列された構造を示す。図示された例では、補完的Ｖ字形の表面が、ジ
ョーの自己整合を形成させる縦方向構造に使用されるが、当業者ならば機能的に同等な他
の補完的表面が同一な目的を行い開示された技術の実施例として含まれる。
【００９８】
　図１２Ａは、閉じた一組のジョーの遠位端チップを遠位端から見て図示した斜視図であ
り、図１２Ｂは正面図である。上部ジョー８０には、遠位端チップ９６上に備えられたＶ
字形の溝が形成され、下部ジョー４０の遠位端ピース６０には、その遠位端チップ６６上
に備えられたＶ字形の突出部が形成される。相互補完的なＶ字形のプロファイルは角電極
表面、つまり上部ジョー８０の電極表面８２と下部ジョー４０の回転可能ピース６０の電
極表面６２各々の長さにまたがり実質的に延長される。各電極表面の全体の長さは図１２
Ｃに図示された通りである。本発明にかかる実施例は、相互補完的ジョー表面が、ジョー
の全体の長さにまたがり延長されない構成を含んで、相互補完的表面の形象はジョーの長
さにまたがり一定な形象を必ずしも持つ必要は無い。
【００９９】
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　図１２は、腹腔鏡電気手術装置の開いた一組のジョーの遠位端を遠位端から見て図示し
た斜視図であり、下部ジョー上のＶ字形の突出部、上部ジョー上のＶ字形の溝、ジョーが
閉じた位置に置かれる時に遠位端に前進するブレードの通路を形成する二つのＶ字形表面
全てに備えられる縦方向に沿って中心に配列される隙間を示す。また、図１２Ｃは、上部
ジョー８０の電極トレイ、または両極性電極表面８２を横切って配置される絶縁ストリッ
プ９２を示す。追加的に、中心に位置する縦方向に延長された隙間は、上部ジョーと下部
ジョー全てで確認される。下部ジョーピース６０に形成された隙間１０８Ａと上部ジョー
８０に形成された隙間１０８Ｂは全体的にブレード１０５（ここでは図示しなかったが、
図２Ｂには図示される）の遠位端通路用貫通路を形成する。
【０１００】
　図１３Ａないし図１５Ｃは、本発明にかかる実施例によってジョーの組の中心側端部と
シャフトの遠位端の間の連結の多様な方式と上部ジョーと下部ジョー各々への分離されて
絶縁された電気通路に関するものである。図１３Ａないし図１３Ｆは、一組のジョーの遠
位端とジョーアクチュエータケーブルまたはワイヤが通るシャフトの遠位端を示す、電気
手術装置の多様な実施例を示す。図１３は、シャフト２０の遠位端の図面上ボトムに形成
されたワイヤ絶縁体、または通路ユニット２１０を、遠位端から見て図示した露出斜視図
である。この絶縁体ユニット２１０は、シャフト中心から二個のアクチュエータワイヤ（
図示せず）を断面上中心位置に案内し、ワイヤが上部ジョー８０の弓形トラック８５の近
位端部分に付着されるように位置する。二個のワイヤ通路２０２は、通路ユニット２１０
の遠位端で示すことができる。上で説明した通り、上部ジョー８０のアクチュエータワイ
ヤの実施例は、上部ジョー８０に電流を流れるようにすることもできる。ワイヤ絶縁体ユ
ニット２１０の他の機能は、シャフト２０と下部ジョーの遠位端基礎部５０を上部ジョー
に流れる電流から絶縁させるものである。
【０１０１】
　図１３Ｂは、図１３Ａと同じ遠位端から見た斜視図として、シャフトを通って軌道を外
れた部分で転換されたケーブルが中心を通り、露出されケーブルが回転可能上部ジョーの
近位端に付着される部分の上に備えられるケーブル維持プレート（plate）２０５を示す
。ケーブル維持プレート２０５は、この部分を通過するケーブルを固定して、その内部空
間のワイヤを電気的に絶縁する。図１３Ｃは、平行なケーブル通路を有するケーブル絶縁
体を示す近位端から見て図示した透明図面である。図１３Ｃと図１３Ｄは、ブレード１０
５と絶縁体ユニット２１０を通過するその経路と、ワイヤ通路２０２の遠位端開口を示す
。図１３Ｄは図１３Ｃと類似するが元来の位置に位置するケーブル２２が一緒に図示され
ている。
【０１０２】
　図１３Ｅは、中心線から若干外れた縦方向に沿って図示した断面図として、シャフトの
遠位端を通過してジョーの近位端に入るケーブル２２の経路を示す。二個のケーブル２２
の蓋は、 シャフトの主構体内の実質的中心位置からシャフトの一番遠位端で周辺位置に
通路を形成する。ケーブル２２はジョーの近位端基礎部内を通りながら、上部ジョー８０
の基礎部の付着部９９周辺を囲む。ポリマー層９０は、上部ジョー８０の弓形トラック部
分８５の主部分を囲む外郭線により確認することができるが、ケーブル付着部はポリマー
で覆われていない。ケーブル付着部９９の露出された側は、図１４Ａ、１４Ｂ、１５Ａ及
び１５Ｂでも確認することができる。下部ジョーの基礎部分５０の表面を結合する上部ジ
ョーの弓形トラック部分の他の側は、ポリマー９０にコーティングされていて、上部と下
部ジョー表面は互いに絶縁される。それにより、二個のケーブル２２は、上部ジョー８０
と電気的に直接接触して下部ジョーピース５０との接触を排除する。ケーブル維持プレー
ト２０５（図１３Ｂ参照）はプラスチックに形成されて絶縁体の機能も行う。
【０１０３】
　図１３Ｆは、シャフトの遠位端内に挿入される下部ジョーピース５０の近位端を遠位端
から見て図示した斜視図として、ケーブル絶縁体ユニットを有するシャフトの近位端の結
合部を示す。図１３Ｅと図１３Ｆは、下部ジョーを除外して上部ジョーに高周波エネルギ
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ーを提供する電気的経路の遠位端も図示する。高周波を下部ジョーに提供する電気的経路
は全体的にシャフト２０である。上部及び下部ジョーへの電気的経路の近位端部分の一側
が図１Ａないし図１６Ｄに図示されている。
【０１０４】
　図１４Ａないし図１４Ｃは、電気手術装置の上部ジョー８０の一側を覆う絶縁層９１の
多様な実施例を不透明に図示した図面である。図１４Ａは、電極の一側を覆うプラスチッ
ク絶縁体層を示す上部ジョーの一実施例を下から見て図示した斜視図である。図１４Ｂは
、電極の周辺と近位端を覆うポリマー絶縁体を示す電気手術装置の上部ジョーの一実施例
を上部で見て図示した斜視図である。図１４Ｃは、断面が露出されるように先端を切った
ジョーの近位端を有する電極を覆うポリマー絶縁体層を示す上部ジョーの一実施例を上か
ら見て図示した斜視図である。図１４Ａないし図１４Ｃは、上部ジョー８０を覆う相対的
に明るく図示されたポリマー層９０（ボールド体）を示し、コーティングされない金属は
より暗く（網掛け）示されている。これら図面は上部ジョー８０の曲がったトラック８５
部分の一側を図示するが、上部の小さい弓形トラック表面８７、下部の大きい弓形トラッ
ク表面８６、ブレードトラック６０に隣接する中心スロット８８（図１２Ｃに図示された
通り）を含む。
【０１０５】
　図１４Ａで、ポリマーコーティング９０が露出された金属電極表面８２の周辺とアクチ
ュエータ付着部９９に形成される。更に明るく示されたポリマーコーティングは、電極８
２の表面を横切って形成される絶縁ストリップ９２の形態を有する。ポリマーコーティン
グ９０の厚さは、約０．００５インチないし約０．０１５インチの範囲を有する。絶縁ス
トリップ９２の形態を有するポリマー層は、更に広い電極表面８２から約０．００４イン
チないし約０．００８インチまで移動されるが、図５Ａに図示された通り、トラフ（電極
表面１４２内のトラフ８４）内に位置するために全体の厚さはより大きい。
【０１０６】
　図１４Ｂと図１４Ｃは、上部ジョー８０の上部表面８３上に露出したりコーティングさ
れない金属を示す。図１４Ｂは、絶縁層９０が弓形トラック部分８５の表面を含む上部ジ
ョー８０の近位端を完全にコーティングしていることを示す。ジョーの上部側上のレセプ
タクル８９は、ポリマー９０に満たされ、ジョーの下部電極側面から上段表面露出部まで
連続で満たされるようにポリマーがレセプタクルを満たす。
【０１０７】
　図１４Ｃは、ジョーの遠位端が弓型トラック８５の小さくて、上部にある同心表面の遠
位端に断面露出部８５Ｃを有するように切断されるという点で、図１４Ｂと異なる。図１
４Ｂと図１４Ｃは、ジョー８０の上段にレセプタクル８９を固着させる絶縁体ストリップ
も示す。これらレセプタクルは、金属を貫通してコーティング過程で電極表面に対したコ
ーティングを固着させるポリマーで満たされる。電極のボトム表面で、レセプタクル８９
はブレードトラック１０８Ｂ内に位置する（図１４Ａ参照）。周辺の固定溝９１がジョー
８０のエッジ周囲に配置されてポリマー層９０が元の場所に安定するようにする。
【０１０８】
　図１５Ａないし図１５Ｃは、電気手術装置の上部ジョーの一側を覆い、磨耗ストレスや
腐食環境に置かれることがある特定部分に形成されたセラミック強化部９３の領域を含む
絶縁層９０の一実施例に対する多様な図面である。これら磨耗ストレスを受ける部分は、
上部ジョー８０の弓形トラック８５の上部表面（特に小さい同心表面８６）に置かれる。
ジョーが回転する時、この部分は、下部ジョーの弓形トラックの上部同心表面に対し回転
する（図３Ａないし図３Ｃ及び図８参照）。この上部ジョーと下部ジョーの回転結合の領
域に加えられるストレスは、ジョーアクチュエータワイヤによって発生しうる張力に起因
する。
【０１０９】
　図１５Ａは、磨耗性ストレス地点で電極を覆うセラミック部分９３を示す上部ジョーの
実施例を上から見て図示した斜視図である。この図面は塗布ポリマー層を含まない。図１
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５Ｂは、上部ジョーの一実施例を上から見て図示した斜視図として、より拡張されたポリ
マー層９０に埋まった時、磨耗性ストレス地点を覆うセラミック９３部分を示す。図１５
Ｃは、閉じた一対のジョーの実施例を上から見て図示した斜視図として、更に拡張された
ポリマー層９０内で埋まったり位置する時、磨耗性ストレス地点を覆うセラミック部分９
３を示す。
【０１１０】
　図１６Ａないし図１６Ｄは、回転可能シャフト２０、電気手術装置のハンドル１０内に
収容されるシャフトと連関した電気的、機械的構成要素の一実施例の近位端部分に対する
多様な図面である。図１６Ａは、ハンドルの一実施例を近位端から見て図示した露出斜視
図として、回転シャフトの近位端の一側を示す。図１６Ｂは、回転可能シャフトの分離さ
れた近位端を遠位端から見て図示した斜視図である。図１６Ｃは、回転シャフトの分離さ
れた近位端末の中心断面図である。図１６Ｄは、ハンドルに収容された回転可能シャフト
の一部を図示した露出された中心断面図である。
【０１１１】
　これら図面で確認される通り、シャフト２０の近位端は駆動カラー(collar)３０７を備
える近位端シャフト関連アセンブリ内で終わり、パワーチューブ３１３内でスライド可能
に取り囲まれる。調節フランジ（flange)３０３と調節ポスト３０１が駆動カラー３０７
の近位端に位置する。ジョーアクチュエータ結合溝３０５が調節フランジ３０３と調節ポ
スト３０１の間で形成される。駆動カラーとパワーチューブ周囲のそのラップ（wrap)は
、部分的に囲むＵ－字形の近位端電気コネクタ３１１の内部に位置する。駆動カラーとパ
ワーチューブは、全て近位端電気コネクタ内で回転可能してスライド可能である。シャフ
ト（及び駆動カラー及びパワーチューブ）の回転駆動はここでは図示されなかったが、図
１Ａないし図１Ｄに図示された回転アクチュエータ１２により制御される。カラーとパワ
ーチューブの遠位端中心スライド駆動は、図１Ｂないし図１Ｄに図示された通り、最終的
にジョーアクチュエータグリップ１５に連結された機械的連結装置により制御される。ジ
ョーアクチュエータ連結装置は溝３０５内でシャフト関連アセンブリを結合する。
【０１１２】
　近位端電気コネクタ３１１は、高周波電気エネルギーをパワーチューブ３１３に安定だ
がスライド可能な接触を通して伝達するが、この接触はパワーチューブの回転位置に関係
なく、またはパワーチューブの遠位端中心直線位置に関連なく維持される。電気エネルギ
ーは、この経路を通して、大きい電気手術システムの一部である発電機から、近位端ケー
ブル結合部３１０のアクチュエータカラー３０７内で近位端に終端するケーブル２２まで
伝達する。アクチュエータカラー３０７の近位端内で非対称空間を満たすカラープラグ（
plug）３０９が開いて機械的能力を提供するが、この中の一つは、結合部３１０にケーブ
ル２２を固定する。ケーブル２２は図８に図示された通り、遠位端で上部ジョーを付着さ
れる。
【０１１３】
　電気エネルギーも、システム発電機から遠位端電気コネクタ３１５に伝達され、電気コ
ネクタ３１５は、エネルギーを下部ジョーピース５０に伝導するシャフト２に伝達する。
このようなアプローチにより、上部ジョーと下部ジョーへの電気経路はハンドル内で各々
分離される。上部ジョーへの電気エネルギーが中心に沿って設置された２つのケーブル２
２を伝わり、下部ジョーへの電気エネルギーが円柱状のシャフト２０を伝わり、分離され
た経路は、シャフトの主構体を経て維持される。シャフトとジョーの連結部でのこの二つ
の経路の分離は、図１３Ａないし図１３Ｆを通して上述されている。
【０１１４】
　別に定義されないのなら、ここで使用される全ての技術用語は電気手術を含む外科分野
で通常的な技術を持つ者により、一般的に理解されることができることと同一な意味を有
する。特有の方法、装置及び材料が本出願で説明されたが、ここで説明されたことと類似
したり、均等などんな方法及び材料も本発明にかかる実施例として使用されることができ
る。本発明にかかる実施例が図面等を通して詳しく説明されたが、これは理解を高くする
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ためのものとして、本発明がこれに制限されない。本明細書で本発明にかかる理解のため
多様な用語が使用されたが、この多様な用語の意味は、言語学的または文法的変形、また
はその形態として拡張されることができる。また、用語が装置または装備に関することで
ある時、このような用語または名称を同一な例として提供されるものとして、本発明が文
字上の範囲で制限されるものではない。また、いくつか理論的考慮が本発明への理解を助
けることができるが、添付された本発明にかかる請求項が、このような理論で制限される
ことではない。そして、本発明にかかる実施例による一つ以上の特徴は、本発明にかかる
範囲を外れることなく、本発明にかかる他の実施例の一つ以上の特徴と結合することがで
きる。また、本発明は説明のための実施例として制限されなく、添付された請求範囲の適
切な解析のためだけに制限される。

【図１Ａ】 【図１Ｂ】
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摘要(译)

（经修改） 要解决的问题：在腹腔镜环境中提供双极电外科设备和使用
该设备的方法。 该装置包括一对相对的钳口30，其中形成至少一个双极
电极对，并配置成将高频能量传递到目标组织。当关闭时，它可以具有
约5mm或更小的直径。该设备还可包括直径为约5mm或更小的轴20。每
个钳口具有组织接合表面，该组织接合表面可以具有与相对钳口的纵向
轴线互补的自对准结构。无针旋转，其中形成第一钳口40和第二钳口80
的可旋转互锁结构，其连接两个钳口，使得该组钳口在打开位置和闭合
位置之间旋转包括装配。 背景技术
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