
JP 2010-246939 A 2010.11.4

10

(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】各種の術式で体内組織を接合するための内視鏡
を提供する。
【解決手段】経口的に挿入可能で、真空で引くと組織を
捕捉するように構成された組織吸引チャンバを有するカ
プセル１００と、先端方向に延びたときに組織吸引チャ
ンバの中に捕捉された組織を貫通するための取り外しの
出来ない尖った先端側尖端を有する針と、先端側尖端が
該組織留め具を越えて先端方向に延びて該先端側尖端が
露出して組織を貫通するように構成され、針が組織吸引
チャンバの中を通路に沿って先端側の方向に延びたとき
には該組織吸引チャンバを横断して搬送されるように構
成され、針が前記通路に沿って基端側の方向に引っ込め
られたときには組織留め具が組織を貫通した状態で留ま
るように針の外側表面から取り外すことが出来るように
構成される組織留め具とを含む。
【選択図】図６
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
内視鏡を使って組織を留める装置であって、該装置は、
患者の中に経口的に挿入可能なカプセルであって、該カプセルが、組織吸引チャンバであ
って該組織吸引チャンバを真空で引くと組織を捕捉するように構成された組織吸引チャン
バを有することを特徴とするカプセルと、
前記組織吸引チャンバを貫通する通路に沿って摺動可能な針であって、該通路に沿って先
端方向に該針が延びたときには、前記組織吸引チャンバの中に捕捉された組織を貫通する
ための取り外しの出来ない尖った先端側尖端を有する針と、
前記針の外側表面の上に支持された組織留め具であって、該組織留め具は、前記先端側尖
端が該組織留め具を越えて先端方向に延びて該先端側尖端が露出して組織を貫通するよう
に構成され、更に、前記針が前記組織吸引チャンバの中を前記通路に沿って先端側の方向
に延びたときには該組織吸引チャンバを横断して搬送されるように構成され、又更に、前
記針が前記通路に沿って基端側の方向に引っ込められたときには前記組織留め具が前記組
織を貫通した状態で留まるように前記針の外側表面から取り外すことが出来るように構成
されることを特徴とする組織留め具と
を含むことを特徴とする装置。
【請求項２】
前記組織留め具は前記針に対して摺動出来ることを特徴とする請求項１記載の装置。
【請求項３】
前記組織留め具は前記先端側尖端の上を摺動出来ることを特徴とする請求項２記載の装置
。
【請求項４】
前記組織留め具は、前記針の外側表面の上を摺動出来る環状部材を含むことを特徴とする
請求項２記載の装置。
【請求項５】
請求項４に記載の構成に加えて、更に、前記環状部材と協働して前記組織留め具を前記針
から抜き取る組織留め具抜き取り具を含むことを特徴とする装置。
【請求項６】
前記環状部材は基端と先端を有し、前記組織留め具抜き取り具は該環状部材の基端と係合
出来ることを特徴とする請求項５に記載の装置。
【請求項７】
前記環状部材は少なくともその先端部で先細になっていることを特徴とする請求項６に記
載の装置。
【請求項８】
前記針は中実であることを特徴とする請求項６に記載の装置。
【請求項９】
請求項１に記載の構成に加えて、更に、前記針の動きを制御するために該針と連結された
長手方向の制御部材を少なくとも一つ有する制御ハンドルを含むことを特徴とする装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
本出願は２００３年５月１６日付米国特許予備出願第６０／４７１，２４８号の利益を請
求するもので、その教示全体を参照により本明細書に含む。
【０００２】
本発明は人体の組織どうしを固定するための装置及び方法に関連する。さらに詳しくは、
本発明は内視鏡縫合システムに関連する。
【背景技術】
【０００３】
内視鏡型並置装置は患者体内で使用することができ、患者に外部から切開を加える必要が
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ない装置で、当該装置は患者体外から内視鏡的手段によって制御される。この装置は軟性
内視鏡で使用する縫合又はステープル装置を含むが、剛性内視鏡で使用する装置にも応用
可能である。当該装置は消化器系の治療で有用であることが分かっており、内視鏡は患者
の食道を通って挿管される。詳しく説明すると、当該装置は逆流性食道炎（ＧＥＲＤ）の
治療に有用であると分かっている。ＧＥＲＤ治療の術式において、食道・胃接合部に組織
襞を形成するように縫合を配置する。患者によっては、襞形成に起因する多少の解剖学的
変化でＧＥＲＤ症状の軽減が見られる。
【０００４】
この一般的な種類の縫合装置は例えば米国特許第５，０８０，６６３号（特許文献１）や
５，７９２，１５３号（特許文献２）に記載されており、これらは参照により本明細書に
含まれる。上記特許では組織の一部に縫合糸を通すための縫合装置を開示しており、これ
には組織部分の外側にある第１の位置と組織部分を貫通した第２の位置との間で移動可能
な中空針と、縫合糸に装着するのに適し中空針内部に受け入れ可能な縫合糸キャリアとを
含む。縫合装置は、空洞を画成してその内部に組織部分を吸引手段により保持することが
できるようにした筐体を含み、中空針は第１と第２の位置の間で上記筐体内で移動するよ
うに装着される。
【０００５】
２つの特定の実施例では単一縫合用縫合装置と複数縫合用縫合装置を開示している。単一
縫合装置では、針が第１の位置から第２の位置へ移動する際に組織を貫通する針により縫
合糸キャリアが搬送される。針が第１の位置へ戻ると、縫合糸キャリアは縫合カプセルの
先端に取り残される。複数縫合装置では、同じ手順を行なうが更なるステップで中空針が
第１の位置から第２の位置へ移動し縫合糸キャリアを取り込んで元の位置へ戻す。第２の
縫合は次のステップの間に形成される。希望する針数の縫合を形成するのに必要な回数だ
けステップのシーケンス全体を反復する。
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
組織を貫通して縫合糸を配置した後、結び目又は機械的固定装置によってしっかりと固定
する必要がある。米国特許出願第１０／２２０，４１３号（２００３年３月１３日付「縫
合糸クリップ、供給装置及び方法」）ならびに第１０／２７５，５３４号（２００２年１
１月６日付「組織捕捉縫合装置及びその方法」）はその全体が参照により本明細書に含ま
れるもので、体内に配置された縫合糸を固定するための内視鏡で供給可能な機械的固定装
置を開示している。これらの出願はＰＣＴ公開番号ＷＯ０１／６６００１号（特許文献３
）及びＷＯ０１／８９３９３号（特許文献４）に各々該当する。しかし、その大きなサイ
ズのため、これらのシステムでは内視鏡を患者から抜去して供給装置を縫合位置へ誘導す
る必要がある。
【０００７】
挿管回数を最小限に抑さえつつ患者を意識のある鎮静下におかなければならない施術時間
を短縮することはどの内視鏡手術でも重要な事項である。従来技術の縫合装置では、単一
縫合実施態様で行なわれる連続した各々の縫合毎に患者から抜去する必要がある。したが
ってこの装置の使用は時間がかかり、繁雑で、頻回の挿管と食道穿孔の危険により患者に
ある程度のリスクがある。施術時間を最小限に抑さえまた挿管回数を減らしつつ施術中に
多数の縫合を行ない固定することができるような内視鏡型組織並置装置を提供することが
望まれる。
【０００８】
【特許文献１】米国特許第５，０８０，６６３号明細書
【特許文献２】米国特許第５，７９２，１５３号明細書
【特許文献３】ＰＣＴ出願公開 ＷＯ ０１／６６００１号公報
【特許文献４】ＰＣＴ出願公開 ＷＯ ０１／８９３９３号公報
【課題を解決するための手段】
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【０００９】
本発明は先端に縫合カプセルを装着した内視鏡を患者へ一回挿管するだけで多数の組織部
位を一緒に固定することができる内視鏡型組織並置装置を提供する。縫合糸を配置するた
めに、本システムは一般に使用される各種内視鏡の先端に着脱式に固定される縫合カプセ
ルを提供する。縫合カプセルは、組織の一部を捕捉するための組織吸引チャンバと、吸引
チャンバを通過する針トラックに沿って摺動可能な針と、針に開放可能なように固定する
ことができる縫合糸に接続された縫合糸タグとを含む。
【００１０】
縫合糸の再装着のために装置を抜去することなく多数の縫合を行なうためには、カプセル
にはその先端で吸引チャンバより先端方向に縫合糸キャッチも含めて捕捉した組織を貫通
した時に針から縫合糸タグを受け取るようにする。捕捉した組織の基端側から組織の先端
側へ貫通して縫合糸タグと縫合糸とを移動した後、縫合糸タグキャッチにタグを残したま
ままで針を基端側へ抜き取り、捕捉した組織部分を貫通した縫合糸をそのまま残すように
する。縫合糸タグロックは針に設けておきカプセルの先端で縫合糸タグキャッチから供給
され回収された時に針についている縫合糸タグを選択的に捕捉する。次に組織がカプセル
から開放され、タグが針に再捕捉されて別に捕捉した組織部分を通して別の縫合をすぐに
できるようにするか（組織の手前側からアプローチする）、又はタグをそのまま残してお
き別の組織部分を捕捉して針が先端方向へ進んでタグを捕捉した時点で基端方向へ引き抜
かれる針が基端方向に組織を通って縫合糸を運搬するようにする。この方法で捕捉した一
連の組織部分を通してタグとこれに関連した縫合糸を往復させることにより、再装填のた
めにカプセルを抜去する必要なしに複数の縫合を作製することができる。
【００１１】
針と縫合糸タグロックは制御ハンドルによって内視鏡の基端から選択的に作動される。制
御ハンドルは内視鏡の基端へ取り外し自由なように装着でき、内視鏡ハンドルの作業チャ
ネルポートと連通する。ハンドルに接続された制御シャフトは内視鏡の作業チャネル内に
延在しハンドルで開始した長手方向の動きによって針と縫合糸タグロックの操作を制御す
る。ハンドルは針の移動と縫合糸タグロックの開放及び固定の両方を制御する１本の長手
方向に作動する部材を有する。
【００１２】
組織部分を貫通したタグの往復中に針操作は４段階で行なわれるため、１本の長手方向部
材だけがハンドルに設けてある場合には長手方向の制御部材の分割動作が、針操作のどの
段階にあるのかをユーザに示すために好ましい。例えば、制御部材は、長手方向部材が圧
縮されておらずタグを装填した針が吸引チャンバより基端側にある時に第１段階をユーザ
に示すべきである。針が組織を通って前進しタグを開放すると、ハンドルに対して長手方
向部材が底に着いたことで操作の第２段階を示す。長手方向部材は自動的に復帰して基端
側に針を抜き取り縫合糸タグキャッチの後側にタグを残す（第３段階）。タグ無しで組織
から基端方向へ針が抜去されもう一度先端方向へ駆出されればすぐタグを拾い上げられる
状態の第３段階でのアイドリング位置を提供すべきである。例えば戻りスプリングによる
等での基端方向への針の自動復帰中に、復帰ストロークの最後で吸引も自動的に遮断して
組織部分がこれを貫通した縫合糸とともに開放されるようにする。第４段階は、針がもう
一度先端方向へ前進して縫合糸タグを再捕捉する時点である（組織がチャンバ内に吸引さ
れているか組織捕捉以前にタグを再配置するかのいずれか）。長手方向動作部材を再度圧
縮することで、針がストロークの先端に到達し縫合糸タグを再捕捉した時点で第４段階を
開始する。長手方向動作部材の第４段階からの開放でハンドルと針が初期段階である第１
段階の位置に復帰する。
【００１３】
縫合カプセル制御ハンドルは真空制御も含み縫合の中で吸引チャンバ内へ組織を選択的に
吸引する。ハンドルを経由して配管されている真空供給源はハンドル上のスイッチにより
ユーザが便利にも作動させられるようになっている。オプションで、真空インターロック
機能を提供して、組織を完全にチャンバ内に吸引するのに充分な回路内負圧に達しておら
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ず針と縫合糸が充分な侵入深度に達しない場合に機械の操作を防止する。真空制御は針が
組織から基端側への抜去ストロークを完了したら吸引チャンバへの真空を自動的に遮断す
る機能も含む。更に、制御ハンドルは他の有用な機能例えば施術中に縫合糸を緊張させて
おき先端方向だけでなく針の移動に併せて基端方向と先端方向とに移動させられるように
して、吸引チャンバ区画内で縫合糸材料が団子にならないようにする、縫合糸緊張メカニ
ズム等も使用する。
【００１４】
数箇所の選択した組織部分を貫通して縫合を行なったら、縫合糸端を固定して組織を貫通
して所定位置に縫合糸がきつく保持されるようにする。本発明の縫合システムでは内視鏡
の作業チャネルを貫通する供給装置に固定する縫合糸端に適用され、処置を完了するのに
内視鏡の抜去が必要ないようにする縫合糸ロックも提供する。縫合糸ロックはリングと、
リングの内側表面と摩擦係合する大きさのプラグとを含み、リングを通した縫合糸端が二
つの部材の間に捕捉されるようにする。縫合糸を固定するには、縫合糸端はリングを通し
て案内し、リングにプラグが装入される縫合位置まで前進しつつ縫合糸を緊張させておき
組織を貫通してきつく締った状態で捕捉されるようにする。
【００１５】
縫合糸ロックは組織部位へ供給され内視鏡の作業チャネルを通過可能なシャフトと先端作
業端及び作業端を制御してリングとプラグの組み立てを行なうためシャフトの基端に装着
される制御ハンドルとを含む供給装置により固定される。供給装置の先端作業端は分解し
た状態で少なくとも１個のリングと１個のプラグとを保持し縫合場所まで誘導されて縫合
糸端を開いたリングに通すレセプタクルを含む。レセプタクルは中心ブッシュ部材の基端
だけでヒンジ式に取り付けられて先端が選択的に閉じたり開いたりして組み立て済みのプ
ラグとリングを開放できるようになっている４本のアームにより構成されるケージのよう
な構造とすることができる。ケージのフィンガはプラグをリングへ組み立てている間は閉
じ、リングをプラグに挿入する組み立て力に対する抵抗を提供する一方で選択的に開放さ
れて固定された縫合ロックを開放できるようにする必要がある。
【００１６】
ケージのアームを選択的に開いたり閉じたりすることと、縫合ロックの組み立てが完了し
てから縫合糸端を切断できるようにするには、ケージのフィンガの上を摺動可能な外側ス
リーブを提供する。ケージ部材がスリーブ内の基端側にあってスリーブがフィンガの先端
の上にかかる場合フィンガの自由な先端は半径方向に閉じた状態に維持されリングとプラ
グを保持する。ケージがスリーブに対して先端方向に移動してスリーブがフィンガのヒン
ジ部分の上に基端方向に位置するようになると、フィンガの先端の自由端は半径方向に離
解できるようになりリングとプラグの開放を行なえる。プラグのフィンガが閉じた位置に
拘束されている間にリングとプラグを組み立てるには、組み立て中の長手方向の動きから
リングを保持しているケージに対して長手方向に摺動するプッシャーシャフトによりプラ
グを先端方向へリングの中に押し込む。プラグがリングに挿入されてケージがスリーブに
対して先端方向へ移動したら、ヒンジ止めフィンガがその弾力性のため跳ね開き（先端部
が半径方向に外側へ移動する）プラグとリングのアセンブリを開放する。
【００１７】
ケージ、外側スリーブ、プッシャは、内視鏡作業チャネルを通って長手方向に摺動可能で
先端部材の移動を行なって先端を効果的に作動させる制御シャフトによって内視鏡の基端
で制御ハンドルに接合されるべきで、ハンドルはリングとプラグの組み立て及び開放に必
要な相対的運動を実現するようにユーザが利用可能な２個の制御部材を含む。ハンドルは
プラグをリング内に前進させるためプッシャに接合された少なくとも１個の長手方向に摺
動可能な部材と、ケージとに接合された外側シースと、プッシャの先端長手方向の移動に
抵抗して外側スリーブの摺動的移動を行なわせケージ・フィンガを開かせるための外側シ
ースとを含む。
【００１８】
本発明の目的は、多数の独立した体内組織領域で縫合を行なうことが可能で内視鏡の挿管
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１回だけ又は腹腔鏡の挿入１回だけしか必要としない内視鏡縫合システムを提供すること
である。
【００１９】
本発明の別の目的は、組織吸引チャンバとその中に捕捉された組織を貫通して摺動可能な
針とを備えて連続的に捕捉組織部分を貫通してタグを搬送する縫合糸を供給し各々の独立
した部分で縫合を形成する内視鏡縫合カプセルを提供することである。
【００２０】
本発明の更に別の目的は、ユーザが制御メカニズムの長手方向の一回の移動だけを入力す
れば組織部分を貫通した縫合糸の縫合を完了し第２の縫合の準備完了状態にシステムを復
帰させることができる多数縫合内視鏡縫合カプセルのための制御ハンドルを提供すること
である。
【００２１】
本発明の更に別の目的は、縫合針と、縫合カプセルの縫合ロックと縫合キャッチにより針
で捕捉可能な縫合糸タグとを有する縫合カプセルと、前記縫合カプセルの構成要素を作動
させる制御ハンドルと、組織へ供給した縫合糸の末端部分を固定するための縫合糸ロック
と体内組織部位で前記縫合糸ロックを組み立てて開放するための縫合糸ロック供給装置と
を含む内視鏡縫合システムを提供することである。
【００２２】
本発明の他の目的はリングと前記リング内部に摩擦係合可能なプラグとを含みこれらの間
に縫合糸の末端を捕捉する縫合糸ロックと、シャフトと先端作動部材と内視鏡の作業チャ
ネルを通過可能なレセプタクルとを有しまた内視鏡の基端に配置可能な制御ハンドルを含
み前記先端部材を作動させて縫合糸ロックのリング及びプラグ要素を供給組み立てして縫
合糸を固定するための縫合糸ロックを提供することである。
【発明を実施するための最良の形態】
【００２３】
図１から図３Ｂは単一挿管複数回縫合内視鏡型縫合システムの構成要素を示す。図１には
内視鏡１０の先端１４に着脱可能なように装着される縫合カプセル１００を含む内視鏡型
縫合装置を示す。縫合カプセル１００は内視鏡制御ハンドル１６の近くで内視鏡１０の基
端１２へ着脱可能なように装着された制御ハンドル２００によって操作される。縫合シス
テムは内視鏡によって到達可能な患者体内の処置部位で組織を貫通して縫合糸を配設する
ように動作する。
【００２４】
図２は単一挿管システムの別の構成要素を示す：縫合糸ロック供給装置５００は内視鏡の
作業チャネルを貫通して延在する大きさになっている。内視鏡を貫通して供給装置の先端
側作業端５４０は内視鏡の先端１４より外側に延出し、一方内視鏡制御ハンドル１６は内
視鏡の基端１２から延出しており、ユーザによって操作できるようになっている。縫合糸
ロック供給装置５００は図３Ａ及び図３Ｂに図示してあるような縫合糸ロック装置を適用
するように構成されている。図３Ａと図３Ｂの縫合糸ロックはリング５０２と、そのリン
グの開口部に摩擦係合するような大きさのプラグ５０４を含む。図３Ｂに図示してあるよ
うに、縫合糸１８がリング５０２を貫通したとき、プラグ５０４の挿入により縫合糸が捕
捉されてプラグの外側表面とリングの内側表面との間で固定され、組織内に縫合糸リード
１８を効果的に確保する。当該縫合糸ロックの別の好適例の提示を含む好適な縫合糸ロッ
ク装置についての包括的議論は、出願中の米国特許出願第１０／２２０，４１３号と１０
／２７５，５３４号に提示されており、これらは参照により本明細書に含まれる。図１か
ら図３Ｂに図示した構成要素の各々は内視鏡式縫合手術で独立して使用できまた意図した
目的に有用性を提供するが、これらの要素を組み合わせて用いることで複数の体内位置に
多数の縫合を提供しつつ患者への内視鏡の一回だけの挿管でこれらを結紮する内視鏡縫合
が可能になる。
【００２５】
縫合カプセル
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図４の縫合カプセルは縫合カプセル１００の透視斜視図である。縫合カプセル１００は、
施術中の体内組織への外傷の可能性を減少させる非外傷性形状を有する円筒状本体１０２
を含む。カプセルは構成と動作において前述の米国特許第５，７９２，１５３号にて開示
されたものと同様である。カプセルは吸引チャンバ１０６へ開いた吸引ポート１０４を含
み、吸引チャンバへチャンバ内に導入された真空により縫合しようとする組織部分が捕集
される。カプセルは針１０８を含み、針はカプセルを貫通して形成されている針トラック
１１０を通って摺動可能である。針は下腿ステンレススチール製のシャフト部分と鋭利な
先端部分１１２からなり基端でプッシャーシャフト１８４に接合されており、シャフトが
縫合カプセルから基端側へ内視鏡の作業チャネルを介して延在する。プッシャーシャフト
は内視鏡の基端から延出し、ここで後述する制御ハンドルに接合され操作されるようにな
っている。針を長手方向に針トラックを通って移動させると、吸引チャンバ１０６を横断
し、チャンバ内に吸引された組織が先端方向へ前進する針によって穿孔される。
【００２６】
針１０８は環状の縫合糸タグ１１４を搬送し、タグは針の外側表面の周囲にぴったりと嵌
合するようになっている。タグは基端と先端を有し、基端側から先端側に向かって細くな
るテーパーを有し針と縫合タグが組織を貫通して先端方向へ前進する際に小さいプロファ
イルを作製することができる。縫合糸１８の一端が縫合糸タグに接合してあり、縫合糸タ
グ１１４を搬送する針が先端方向に前進する際に吸引された組織部分を貫通して搬送され
る。縫合糸はタグの開口部を貫通しタグを通って戻るには大きすぎるように広がった先端
部又は結び目を縫合糸に形成することで取り付けられる。縫合糸タグは縫合糸タグロック
１２０により針の外側表面に開放可能なように又選択的に取り付けられる。縫合糸タグロ
ックは縫合糸タグロックシャフト１２２により内視鏡の基端から遠隔的に操作することも
可能で、縫合糸タグロックシャフト１２２は針制御シャフト及び針１０８の上を摺動可能
である。
【００２７】
針が完全に先端方向に前進すると縫合糸タグキャッチ１４０の制限区画内に縫合糸タグ１
１４が入る。捕捉された組織部分を穿孔し縫合糸キャッチに入った後、縫合糸タグロック
１２０が開放されて針が基端方向に抜去され縫合糸タグキャッチの入れ子領域１４２に縫
合糸タグ１１４が取り残される。縫合糸タグキャッチは２本の弾力性アーム１４６を備え
るＹ字状の部材１４４を含む。弾力性アームはＹ字状の構造１４４の基部で互いに接続さ
れ長手方向に基端方向へ延在しまた自由端に終止する内側に湾曲した尖端１４８を有して
縫合糸タグ１１４が入れ子領域１４２に進入した後で基端側に面した表面１１６を受け入
れる。縫合糸タグを縫合糸タグキャッチ１４０に捕捉し開放した後、針が基端側に抜去さ
れて組織が吸引チャンバ１０６から開放され、縫合糸１８は組織を貫通したままで留置さ
れカプセルの先端１０３において一端が捕捉されている縫合糸タグに接続され、縫合糸の
他端は針トラック１１０へと延出し、内視鏡の作業チャネルを通り、内視鏡基端から延出
する。
【００２８】
図５は内視鏡１０の縫合先端の別の斜視図で、内視鏡には縫合カプセル１００のシェルが
取り付けられ内部構成要素を除去した状態を示す。吸引ポート１０４は吸引チャンバ１０
６に開口する。吸引チャンバの底部には破線で示すように幾つかの吸引ポート１６０があ
り、ここを通って負圧が吸引チャンバ内に導入され縫合しようとする組織部分を選択的に
捕捉する。真空は縫合カプセル１００から基端方向に延出し内視鏡１０の外部に沿って延
在する別の真空線（図示していない）へ接続される真空チューブ１６２を通って吸引ポー
ト１６０へ導入される。
【００２９】
図５に示した内視鏡１０の先端１４の切欠図は作業チャネル２０と観察チャネル２２とを
示す。内視鏡を貫通するその他のチャネル例えば光源用又は液体洗浄供給源用などは明瞭
化のために省略されている。縫合カプセル１００は内視鏡の作業チャネル２０へ挿入され
基端方向に延在するガイドチューブ１６４（破線で示す）によって内視鏡先端へ接続され
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る。ガイドチューブ１６４は剛性でカプセルのカプセル１０５の基端から基端方向へ延出
し内視鏡の作業チャネル２０内へ短い距離だけ突出する。ガイドチューブ１６４は針が術
中に摺動する針トラック１１０アセンブリを受け入れるように開いている。
【００３０】
図５及び図６に図示してあるように、カプセルは内視鏡の先端１４へ逆楔形固定メカニズ
ム１７０により固定することができる。逆楔と内視鏡アクセサリ固定システムは「内視鏡
アクセサリ取り付けメカニズム」と題する保留中の２００３年２月１１日付け米国特許出
願第１０／２７５，２２６号に完全に記載されており、当該出願はその全体が参照により
本明細書に含まれる。公開ＰＣＴ出願ＷＯ０１／８７１４４号にも開示されている。逆楔
形固定メカニズムの基本的要素には、ランプ表面１７４を摺動可能で、ランプを摺動する
と内視鏡の先端１４とランプ表面１７４の間に楔止めされる楔要素１７２を含む。内視鏡
先端に対する梃の力は作業チャネル２０を通るガイドチューブ１６４の存在によって維持
される。戻りスプリング１７６は楔部材１７２に対する力を維持し、ランプ表面１７４に
沿って上向きにバイアスされて内視鏡との楔接触を維持する。
【００３１】
図７Ａは内視鏡に取り付けていない縫合カプセル１００の側面図で図７Ｂに示す針トラッ
ク１１０の細部の領域を示す。針トラック１１０は図７Ｂに示すように縫合カプセル１０
０から基端方向に延出するガイドチューブ１６４に形成される。ガイドチューブ１６４は
針トラックの最外層の管状構造であり前述のように内視鏡の作業チャネルの内表面と係合
する取り付け構造を提供してカプセルを確実に装着するようになっている。ガイドチュー
ブはカプセルの一部として形成されるのでステンレススチール等同一の合成材料から作製
される。ガイドチューブ１６６の基端は開口部を横断する傘歯状の切り込みがありこれが
下向きの先細となり、後述するように内視鏡基端から作業チャネルを経由して縫合カプセ
ル１００へ別の針トラック要素が前進する際にこれを含む制御要素周辺部の整列ができる
ようになっている。
【００３２】
針トラックの構成要素の多くは外側シース１８０内部に内蔵され、シースは内視鏡の作業
チャネルの全長にわたって、基端の制御ハンドルから縫合カプセル１００のガイドチュー
ブ１６４まで延在する。外側シース１８０とこれに関連する針トラック要素はカプセルが
内視鏡の先端に取り付けられた後で内視鏡の基端を通ってガイドチューブ１６４まで前進
する。ガイドチューブは強靭だが可撓性のある材料例えばポリマー・ポリエーテルエーテ
ルケトン（ＰＥＥＫ）等から作製することができる。外側シースはその先端部分に沿って
平たい部分１８２があり、この部分は組み立て後にガイドチューブ１６４の中に入り縫合
糸１８が通過できるようにして、内視鏡作業チャネル内を基端側に延在して外側シース１
８０を通る必要なしに基端から外に出る。
【００３３】
針トラックの一番内側の構成要素が針１０８である。針は尖端１０９が槍のような形に広
がって後述するように縫合糸タグロックと相互作用する。針の先端部分１１２は尖らせて
あって組織に穿孔し、また針の基端は内視鏡基端に取り付けられた制御ハンドルまで延在
するプッシャーシャフト１８４に接合される。
【００３４】
縫合糸タグロック・システム１２０のロッキング・スリーブ１２４は全長にわたって針１
０８のシャフト上を摺動できる。ロッキング・スリーブ１２４は内径約０.０４センチメ
ートル（約０．０１６インチ）で、約０.０３８８センチメートル（約０．０１５５イン
チ）の針シャフトの外側表面にぴったり嵌合する大きさのステンレススチール製皮下チュ
ーブである。ロッキング・スリーブも内視鏡基端で制御ハンドルに接続される。
【００３５】
ロッキング・スリーブの尖端はスリーブ尖端から深さ約０.２００センチメートル（約０
．０８０インチ）まで基端方向に延在する２個の長手方向ノッチを備え、２本のロッキン
グ・スプライン１２６を画成する。更に詳細には後述するように、針に対して先端方向に
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ロッキング・スリーブを前進させると、針１０８の拡大した槍状の部分１０９にロッキン
グ・スプラインが乗り上げ、半径方向外側に広がってロッキング表面１２８を形成し、こ
れで縫合糸タグ１１４の先端方向への摺動を防止する。
【００３６】
ロッキング・スリーブの外側にはスティフナー・スリーブ１３０が配置される。スティフ
ナー・スリーブは合成材料例えばステンレススチール製皮下チューブから形成され、ガイ
ドチューブ１６４内部に含まれる尖端部分だけに沿って針とロッキング・スリーブの上に
延在する。ロッキング・スリーブは縫合カプセル１００内の長手方向の摺動的移動の間内
視鏡の長軸に対して平行のままになることを確実にし易くする。
【００３７】
外側シース１８０より外側に接着されている外側シュラウド１３２は半剛性ポリマー材料
例えばＰＥＥＫから形成されて、更に縫合カプセル１００のガイドチューブ１６４内部で
針と針トラック・アセンブリ１１０の整列を維持するために用いられる。外側シュラウド
１３２は外側シース１８０とガイドチューブ１６４の内側表面との間にある空間を吸収す
るブッシュとして用いられる。シュラウドの上部には長手方向のスロット１３３がありシ
ュラウド全長にわたって延在して縫合糸タグ１１４と針１０８と共に摺動する際に、干渉
せずに縫合糸１８が通過できるようにしてある。外側シュラウド１３２の底部は横方向に
挿入された整列ピン１３４を受け入れ、ピンはシュラウドの外側表面からわずかに突出す
る。整列ピン１３４の突出はガイドチューブの基端１６６の斜め切り欠きと干渉する。外
側シースと針トラック・アセンブリ１１０がシステム組み立て中に内視鏡の作業チャネル
を通って先端方向に前進すると、ガイドピンがガイドチューブ１６４の基端１６６に嵌り
外側スリーブとシュラウドがこれ以上先端方向へ前進すると整列ピンが斜め切り欠きに追
従して必要に応じてアセンブリを回転させ、整列ピンは斜め切り欠き１６７の一番尖端に
近い部分に落ち着く。整列ピンのこの配置で針トラック・アセンブリ１１０がガイドチュ
ーブ１６４及び縫合カプセル１００と円周方向に整列するのを保証し、縫合中の針とタグ
の操作中に撚れたりもつれたりしないようになる。
【００３８】
図８は縫合糸タグロック・システム１２０の先端方向への摺動移動からロックされた縫合
糸タグ１１４を搬送する針１０８の側面図を示す。縫合糸タグ１１４は環状でロッキング
・スリーブ１２４の上にぴったり嵌合する大きさの貫通孔を画成する。ロッキング・スリ
ーブ１２４に接着されたスティフナー・スリーブ１３０はロッキング・スリーブの尖端よ
り少し手前で終止し、針１０８による供給中に縫合糸タグ１１４が留まる搬送空間を残し
ている。スティフナー・スリーブ１３０の直径は縫合糸タグ１１４の貫通孔の直径よりわ
ずかに大きくして、縫合糸タグが針とロッキング・スリーブ１２４に対して基端方向へ滑
べらないようにする戻り止めを提供する。
【００３９】
前述のように、針の尖端は基端側に向かって細くなる樽形テーパー１１１が先端に向かっ
て細くなる樽形テーパー１１３に移行することで槍状の形状１０９が形成されるように形
成されて槍状の形状を有する先尖１０９の直径が太い部分１１５が形成されている。
【００４０】
縫合糸タグロック１２０のロッキング・スリーブ１２４へ針を基端方向に抜去した場合、
スプライン１２６が針の基端側樽形テーパーに乗り上げることで半径方向外側にスプライ
ンが開大するようになる。開大したスプライン１２６は縫合糸タグの貫通孔１１８が適合
できない範囲までプロファイルを効果的に増加させ、これで縫合糸タグ１１４を針の所定
位置にロックする。
【００４１】
縫合手術中に縫合糸タグキャッチ１４０にタグを残す場合に望まれるように、針に対して
先端方向へスライドするように縫合糸タグを開放するには、針１０８をロッキング・スリ
ーブ１２４に対して先端方向へ移動する。ロッキング・スリーブに対して先端方向へ針を
移動することで針シャフト１０７の直径の小さい部分まで基端側樽形テーパーを移動し、
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スプライン１２６は弾力的に小さい直径に適合し、半径方向内側に復元して、縫合糸タグ
１１４の貫通孔１１８が通過できる小さなプロファイルを画成する。針の直径の拡大した
部分１１５は、ロッキング・スリーブ１２４から付加された２個のスプライン１２６の厚
みなしで、これも縫合糸タグ１１４の貫通孔１１８が自由に通過できるプロファイルを画
成する。
【００４２】
縫合糸タグキャッチ１４０を示す縫合カプセル１００の透視斜視図が図１０に図示してあ
る。図面において、針は縫合糸タグキャッチ１４０に接近中である一方、縫合糸タグ１１
４は縫合糸タグロック・システム１２０により針の所定位置にロックされている。
【００４３】
針は吸引チャンバ１０６の先端側に配置されている縫合糸タグキャッチ１４０へタグを供
給する途中で吸引チャンバ１０６を横断する。図面では明瞭化のために組織を図示してい
ない。縫合糸タグキャッチ１４０はＹ字状部材１４４を含み、これはＹ字状の基部で互い
に接合された２本の弾力性アーム１４６を有し、また縫合糸タグ１１４の基端面１１６を
捕捉するように内側に向いた爪１４８で終止する自由端を有する。弾力性フィンガ１４６
の周囲の領域は縫合糸タグ１１４の円筒状テーパーの先端とぴったり嵌合するように構成
されて確実にこれを保持し、また入れ子１４２を画成しここで縫合糸キャッチに保持して
いる間は確実に保持される。
【００４４】
動作において、縫合糸タグキャッチ１４０は図１１～図１４に提示した断面図を参照して
後述するステップによりタグを保持するように動作する。図１１において、針はＹ字状部
材１４４の中に前進しつつある状態を示し、その先端１１２は入れ子領域１４２に入って
いるが縫合糸タグ１１４はアーム１４６の内側に突出した爪１４８を通過しようとすると
ころである。図１１と図１２の断面図に図示してあるように、針が先端方向に進行すると
、針の尖った先端１１２がＹ字状部材１４４の基部１４７に進入し、弾力性アーム１４６
が離解して縫合糸タグ１１４が内側に突出した爪１４８を越えて入れ子１４２に進入する
のを支援する。この段階の間に、針は縫合糸タグロック・システム１２０の縫合糸タグ１
１４のロッキング・スリーブ１２４に対して先端方向に前進して縫合糸タグロックを開放
し、針が基端側への抜去ストロークの間に縫合糸タグから滑り出せるようにする。
【００４５】
図１２に図示してあるように、縫合糸タグ１１４が入れ子領域１４２に着座した後、基端
側への抜去ストロークの開始の際に、Ｙ字状部材１４４の基部１４７に先端部分１１２の
尖った先端が存在しているため、縫合糸タグキャッチでの弾力性アーム１４６がまだわず
かに開いている。この状態での針の基端側への抜去で、残留摩擦力のため縫合糸タグが針
に付着し、縫合糸タグの基端１１６に対する内側に突出した爪１４８によって捕捉されな
い。したがって、入れ子領域１４２を通して摩擦ストリップ１４９を追加で提供すること
により入れ子領域のカプセルに摩擦表面を提供し、これが弾力性アーム１４６がまだスプ
リングで戻ってタグ（図１２）の基端面１１６の周囲で閉じていない場合であっても入れ
子のタグを保持する役割をする。摩擦ストリップはポリマー・インサートとすることがで
きる。
【００４６】
針をわずかに基端側に抜去して、尖った先端部分１１２が基部１４７の基部からはずれた
後、弾力性アーム１４６は縫合糸タグ１１４の周囲で閉じて内側に突出した爪１４８がタ
グの基端面１１６と係合する（図１４）。図１４の斜視図に図示してあるように、針１０
８が基端側へ抜去された後、タグは入れ子領域１４２内の縫合糸タグキャッチ１４０によ
って捕捉されたままである。捕捉された位置では、弾力性アーム１４６が閉じた位置に復
元し内側に突出した爪１４８が縫合糸タグ１１４の基端面１１６と係合し、入れ子から基
端側への移動に抵抗して保持する。入れ子領域１４２は縫合糸タグ１１４を整列状態に保
持する役割もなし、縫合処置中に先端方向又は横方向へは移動せず針が復帰してタグを拾
い上げた時に縫合糸タグ１１４の０１１８と整列するようになる。
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【００４７】
タグ回収のステップは実質的に縫合糸キャッチへタグを供給する図示したステップの逆で
ある。タグ回収に戻る上で、針はロック解除位置にある間に（図１０に図示してある）も
う一度縫合糸タグキャッチ領域まで先端方向へ前進する。針が基部１４７の基部に着座し
たら、針は縫合糸タグロック１２０に対して基端方向へ摺動し固定スプライン１２６が針
の基端側の樽形テーパー１１１に騎乗し図１５に図示したロック状態を作り出す。ロック
された位置では、針に供給するための基端側への抜去でタグの基端面１１６に対する爪１
４８が提示する拘束力に打ち勝ち、弾力性アーム１４６をわずかに変形させ基端方向への
抜去ストロークにおいて針に沿った縫合糸タグ１１４の通路ができる。
【００４８】
縫合カプセル制御ハンドル
好適な縫合糸制御ハンドル２００の側面図を図１６に示す。
【００４９】
内視鏡の一例を代表的実施例として本明細書で記載しているが、制御ハンドルのその他の
構造も必要に応じて縫合カプセルを操作するのに好適でありうることは理解されるべきで
ある。制御ハンドルはオペレータが針プッシャーシャフトと縫合糸タグロック・スリーブ
１２４を長手方向へまた互いに対して駆動し前述したステップによりカプセルを操作する
ことができるようにする手段を提供する必要がある。更に、制御ハンドルは内視鏡の基端
側ハンドル・アセンブリ２１０へ着脱可能なように固定し、針プッシャーシャフトと縫合
糸タグロック・スリーブが挿入される内視鏡作業チャネルへの開口ポートに装着できるべ
きである。更に、制御ハンドルを通して真空供給源配管を配設して縫合手術中に組織を捕
捉したり開放したり適宜できるように選択的に真空を導入し又遮断することができること
が望ましい。これ以外に、制御ハンドルは真空制御スイッチが関連し、これには吸引チャ
ンバ内があらかじめ設定した真空圧に到達するまでハンドル制御部材の長手方向の移動を
防止するインターロック機能を含むことができる。
【００５０】
図１６に図示した制御ハンドルは内視鏡１０の基端１２で内視鏡制御ハンドル２１０へ接
続するため先端２０２にコレット２０４を含む。コレットは大抵の内視鏡の作業チャネル
に普通は設けてあるポートへねじ込まれ、プッシャーシャフト１８４と縫合糸タグロック
・シース１２４が摺動して通過する貫通孔が得られる。
【００５１】
制御ハンドルは真空スイッチ筐体２０８も含み、これはコレット２０４に接続されて制御
ハンドル２００の本体を通る真空線アセンブリに向かう。ハンドルは更にプランジャ２１
６の長手方向の動きを針プッシャーシャフト１８４と縫合糸タグ・ロッキング・スリーブ
１２４の分節的な長手方向の動きに変換する要素を収容する本体部分２０６を更に含む。
目印２１８がプランジャに配置され（本体２０６へ挿入されていないマーカの残りのバー
を示すことで）任意の瞬間に制御ハンドルの配置がどの段階にあるかをユーザに表示する
。
【００５２】
図１７は制御ハンドルの本体２０６の断面図を示し、プランジャ２１６の長手方向の動き
を針及び縫合糸タグロック・アセンブリの動きに変換するメカニズムを示す。図１８は図
１７に図示した本体２０６の詳細な断面図である。図１６～図１８に図示したハンドル位
置は針とタグが最初の縫合ストローク以前に吸引チャンバ１０６の基端側にある針トラッ
ク１１０に置かれているシステムの初期段階を表わしていることに注意されたい。
【００５３】
図１７、図１８、図１９Ａは初期位置にある制御ハンドルの断面図を示す。プランジャ２
１６は縫合糸タグロック・スリーブ１２４に接合されるロッキングシース・キャリア２２
０と係合しまた針プッシャーシャフト１８４と係合している針キャリア２３０とも係合す
る。プランジャは針放出スプリング２４４に向かって押し出されるプランジャ・キャリア
２４０に向かって押し出されることにより針キャリア２３０と係合し、針放出スプリング



(12) JP 2010-246939 A 2010.11.4

10

20

30

40

50

２４４はプランジャがハンドルの本体２０６に対して先端方向に押し出された時に針キャ
リア２３０と係合状態になる。プランジャ・キャリア２４０が先端方向に摺動されると、
主キャリア２４８を通って針内部で長手方向の整列位置を保持する。
【００５４】
プランジャ２１６は爪アーム２５０との係合によりロッキングシース・キャリア２２０と
も係合状態になる。爪アームの先端２５２は小型スプリング２５４との接触により直接ロ
ッキングシース・キャリア２２０と係合する。爪アームは針放出スプリングの上を基端方
向に延出して、図１９Ｂに詳細に図示してあるようにプランジャ・キャリア２４０に保持
された周回式爪トラック２５８と爪アーム２５６が係合する。周回式爪トラック２５８の
斜視図が図２０に図示してあり、線Ａ～Ａに沿ってみた断面図が図２１に図示してある。
周回式トラックは３次元で、基端側爪アームがトラックを移動すると、高さが変化して、
プランジャからの長手方向の動きの入力だけしかないにもかかわらず一つの方向でトラッ
クに沿って完全に爪を案内する。
【００５５】
ハンドル戻りスプリング２６０はプランジャ・キャリア２４０の針放出キャリアと爪アー
ムのアセンブリ全体を包囲して、放出を通じて基端方向への弾力が常にプランジャ２１６
に向かって存在するようにする。ハンドルに追加の特徴を追加して部分的に放出された針
が途中で基端方向に引き込まれないように保証することができる。
【００５６】
プランジャ・ラチェットアセンブリ２７０は、基端方向へプランジャが戻る前に、プラン
ジャが先端方向への最大ストローク長に到達するまで、先端方向だけにプランジャが移動
するように保証する。この特徴は、オペレータが針の先端方向への供給ストロークを完了
しなければならないことを保証することで、針が基端方向に完全に開放され、これによっ
て針が部分的又は完全的に吸引された組織部分へ挿入されている時に縫合カプセルアセン
ブリが引き抜かれないようにするように保証する。ラチェット・アセンブリ２７０は先端
方向へ延びる真っ直ぐなトラック部分２７４と平行四辺形をなす形状のラチェット・ラッ
ク２７２を含む。円筒状のラチェット爪アセンブリ２７６にはプランジャ２１６の長手方
向の移動中にトラック内に乗り上げるように構成された突出する爪アーム２７８があり、
筐体の本体２０６に形成されているラチェット爪受け溝２８０に固定される。ラチェット
の歯２８２は平行四辺形のラチェット・ラック２７２の一側面に形成されて、ラチェット
動作がプランジャ２１６の先端方向への移動の間だけ行なわれるようにし、その間に針は
カプセルの吸引チャンバを横断する。ラチェット・トラック２７４の直線部分は吸引チャ
ンバを横断する前の針の先端方向への移動を意味する。ラチェットの歯がない平行四辺形
の側はプランジャ２１６の基端方向への戻りストロークの間にラチェット爪アーム２７８
による移動を表わし、これは安全上の理由からラチェット動作によって制御されるべきで
はない。
【００５７】
制御ハンドルの動作とこれに対応した縫合カプセルの構成要素の動きについては図１７、
図１８、図１９Ａ、図２４、図２５との関連で説明する。図１７、図１８、図１９Ａに図
示してある初期位置から、ユーザが制御ハンドルの操作を開始し、最初に真空供給スイッ
チ２２４（図１６）を入れて、真空入力線２１４（真空供給源に接続される）を内視鏡に
沿って縫合カプセル１００へ延在する真空出力線２１２へ開放する。真空の導入により組
織が吸引チャンバ１０６へ吸引され縫合処置が開始される。
【００５８】
図１７、図１８、図１９Ａに図示してあるハンドルの初期位置から、ユーザは図２４に図
示してあるようにプランジャ２１６を完全に押し込んで針を先端方向へ移動し、吸引チャ
ンバ１０６を横断させ、図１４に図示してあるように縫合糸タグ１１４を縫合糸タグキャ
ッチ１４０へ移動させる。プランジャ２１６の押し込みによってハンドルを通して先端方
向へプランジャ・キャリア２４０を押し出し、針放出スプリング２４４を圧縮し、スプリ
ングの圧縮後にプランジャ２１６の移動した距離に等しいストローク距離だけ先端方向へ
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針キャリア２３０を移動する。
【００５９】
ロッキングシース・キャリア２２０もプランジャ２１６の先端方向への完全なストローク
の間に先端方向へ移動するが、その大きさはプランジャ・キャリア２４０の先端方向への
移動の間に爪アーム２５６と周回式爪トラック２５８の移動距離によって針キャリア２３
０が動く距離よりわずかに小さい大きさである。
【００６０】
図２０に最も良く図示してあるように、爪アーム２５６と周回式爪トラック２５８の基端
の初期位置は参照番号２６１で図示してある。プランジャ・キャリア２４０が最初に先端
方向に移動する際に、爪アームは参照番号２６２で示してある第２の位置まで爪トラック
の爪アームスライドを摺動してから、爪アーム２５０の哺かの動きが発生する。参照番号
２６２の第２の位置に到達してから、爪アームはプランジャ２１６の最初の先端方向への
ストロークの残りの区間の間プランジャ・キャリア２４０と一緒に移動を開始する。位置
２６２で爪アームが着底した後のこの動きによってロッキング・スリーブが先端方向へ移
動するが、針の先端方向への移動ほど大きくはない。爪メカニズムによって作り出される
針の先端方向への更なる前進で図９に図示してあるように縫合糸タグロック１２０の切り
離しが行なわれ縫合糸タグ１１４は縫合糸タグキャッチ１４０から取り残される。図２４
に図示した完全に押し込まれた状態からユーザがプランジャを開放すると、プランジャは
図２５に図示した中間位置まで戻る。この位置では、針は縫合糸タグキャッチから基端方
向へ、吸引チャンバ１０６より手前の位置まで抜去される。縫合糸タグ１１４は縫合糸タ
グキャッチ１４０に取り残される。針と縫合糸タグロックはこの段階では相対的に同一の
ロックされていない位置に留まっている。針と縫合糸タグロック・スリーブ１２４は周回
式爪トラック２５８のロッキング作用により同一の相対位置に留まる。図２５及び図２０
に図示してあるように、爪アーム２５６は針トラックの参照番号２６３で示した第３の位
置に保持され、ロッキングシース・キャリア２２０に対して相対的に前進した状態で針キ
ャリア２３０を保持する役割がある。アセンブリ全体はハンドル戻りスプリング２６０の
復元力のため基端方向に移動して、プランジャ２１６、プランジャ・キャリア２４０を含
む全ての構成要素について、爪アーム２５０、針キャリア２３０とロッキングシース・キ
ャリア２２０の効果により、基端方向への自動的な復元ストロークが発生している。
【００６１】
２度目に針を前進させて縫合糸タグを取り込むためには、第２の組織部分が吸引チャンバ
１０６に吸引された後又は別の組織部分を吸引する前のいずれかで、先端方向へ先端方向
へのストローク一杯までユーザがもう一度プランジャ２１６を前進させる。シーケンスに
おけるこの最後のストロークで図２４にすでに図示したように全ての構成要素を先端方向
へ最大限の移動距離まで移動させる。しかし、爪アーム２５６が図２０に図示した周回式
爪トラック２５８の参照番号２６４で示し対置まで案内されているため、ハンドル・スプ
リング２６０の弾力の下でハンドルによってかけられた基端方向への戻りストリークのた
め爪アーム２５６が最初の位置２６１までトラックに沿って戻る。
【００６２】
爪アーム２５６は図２１の断面図に図示してあるトラックの各部分の高さ変化のため周回
式トラック２５８の特定のパターンに沿って案内される。爪アームは高さ変化の各部分を
通って移動する間に下向きの弾力性バイアスを有するように形成されているので、到達す
ると次のレベルまで弾力性で跳ね戻る。その結果、基端方向への最後の戻りストロークの
間、爪は参照番号２６１で示した下の位置まで戻り、これが縫合糸タグロック・シース１
２４と針１０８の間の相対的な移動を行なわせ、ロッキング・スプライン１２６がまた針
の槍状の先端部１０９によって外向きに散開して縫合糸タグ１１４を所定位置でロックす
る。プランジャのラチェットメカニズムにより図１７に図示した下の位置まで完全に戻る
ことができる。ラチェット爪アーム２７８が３次元トラック２７２の下り経路をたどって
ラチェットの歯２８２から参照番号２７４のストロークの底まで進む。針放出スプリング
２４４もまた弾力性によって離開して針と縫合糸タグロッキングシース・アセンブリ全体
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の基端方向への動きを提供する。このようにして得られるハンドルの構成は図１７に図示
してあるそれであり、カプセルは最初の状態に戻り針と縫合糸タグは吸引チャンバ１０６
の基端側へ引き抜かれる。
【００６３】
縫合糸ロック及び供給装置
本発明にかかる縫合糸ロック及び縫合糸ロック供給装置は結び目を結紮する厄介な作業を
回避する縫合糸を固定するためのメカニズムを提供することによりシステムの有用性に寄
与し、内視鏡の作業チャネルを通して供給することができる機械的縫合糸リテーナを提供
することで処置を完了するために別の器具を再挿管する必要性を無くしている。本明細書
に記載される縫合糸ロックと供給装置はＰＣＴ公開番号ＷＯ０１／８９３９３号に対応し
て保留中の米国特許出願第１０／２７５，５３４号に開示されたものと類似する。当該米
国特許出願の全体が参照により本明細書に含まれる。
【００６４】
図２６Ａ及び図２６Ｂに本発明の縫合糸ロックが図示してある。図２６Ａには、図示して
あるように分解した縫合糸ロックが図示してあり、摩擦係合によってプラグ５０４を受け
入れる大きさの貫通孔５０３を有し、プラグで貫通孔５０３を通過した縫合糸１８を捕捉
するためのリング５０２を含む。図２６Ｂはリングとプラグによる縫合糸ロックを組み立
てた状態で示してあり、プラグ５０４はリング５０２の貫通孔５０３に挿入されプラグと
リングの表面の間に縫合糸１８が捕捉されている。プラグとリングの間のギャップが図２
６Ｂにおいて誇張して図示してあることに注意すべきだが、これは縫合糸１８が二つの構
成要素の間にあることを示すためであり、縫合糸は滑べらないようにこれらの間にしっか
りと係合されることは理解されるべきである。
【００６５】
図２７は縫合糸ロック供給装置５１２の動作先端５１０を示す。動作先端はシャフト５１
４に取り付けられ、シャフトは内視鏡の作業チャネルの全長にわたって延在できる充分な
長さを備え、基端側で制御ハンドル５５０との係合用に突出する（図２７及び以下の図２
８～図３６参照）。縫合糸ロック供給装置の動作先端の構成要素が分かる。本装置は外側
スリーブ５１６を含み、これを通る複数の剛性フィンガ５２０で形成されるケージ５１８
は摺動可能であり、フィンガはブッシング２２４に先端２２６で１インチ程度で取り付け
られる。フィンガは周囲に間隔を開けてブッシング２２４の先端２２６に取り付けてあり
フィンガが外側スリーブ５１６を越えて延出すると弾力により先端５１２で半径方向に散
開するようにしてある。閉じた状態では、フィンガは内視鏡の作業チャネル経由で縫合部
位まで誘導する必要がある分離状態のプラグとリング構成要素のためのレセプタクル５２
８として機能するケージを構成する。ケージ５１８によって画成されるレセプタクルはプ
ラグとリングを整列状態に維持する機能があり離れた位置でも容易に組み立てできるよう
にする。
【００６６】
図２７に図示してあるように、組織への縫合糸の位置が完了した時点で、針と縫合糸タグ
ロック・アセンブリの構成要素は、制御ハンドルごと、全体を内視鏡作業チャネルから取
り出す。
【００６７】
カプセルは内視鏡の先端に装着されたままになっているが、作業チャネルは縫合糸ロック
供給システム装置５１２の導入に充分な空間を提供する。先端の動作部材５１０はカプセ
ルの吸引空洞１０６で内視鏡の作業チャネルの先端から突出して機能するのに充分な空間
を有する。縫合糸ロック供給装置の先端作業部材が内視鏡作業チャネルの基端に挿入され
ると、縫合糸１８は作業チャネルを通り又組織を通って延在しているので最初に先端側か
らリング５０２の中へ挿入され、基端側から出てプラグ５０４の周囲に配置され外側スリ
ーブ５１６の基端開口部５３０を貫通して、装置を内部位置まで前進させた時にしっかり
保持することができるようになっている（図２８～図３０）。
【００６８】
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縫合糸が装置を貫通し装置が縫合位置まで前進すると、縫合糸をしっかり引き縫合された
組織部分を寄せ集め、装置を操作して縫合糸を締め込み所定位置に固定して組織を保持さ
せる。縫合糸ロック供給装置の動作とリングとプラグの組み立て及び組み立てられた構成
要素の開放の動作は制御ハンドル・アクチュエータの一回の先端方向へのストロークで完
了するのが望ましい。
【００６９】
図３７と図３８は制御メカニズムの一回の先端方向へのストロークで供給装置を作動させ
るように構成された制御ハンドルを示す。制御ハンドル５５０はフィンガの形成されたリ
ング５５４の付いた筐体５５２を含み、プランジャ５５６を先端方向へ押した時にユーザ
の手の中で梃となる。制御ハンドル５５０から先端方向へ延出する外側シャフト５５８は
短い撚り戻し５６０で保護されてハンドルに近い部分でのもつれを防止する。外側シャフ
トの基端５６２はハンドルの本体５５２に接続される。外側シャフトの基端５６２は本体
５５２の内部へ溶接されているブッシング５６６へ接着することでハンドルの本体へ確実
に締結される。外側シャフト５６４の先端は外側スリーブ５１６へ接合される。内側シャ
フト５７０は外側シャフト５５８を通して見ることができ、ケージ５１８内での組み立て
中にプラグ５０４をリング５０２へ押し込むためのプッシャー５３４を作動させる。内側
シャフト５７０はプランジャ本体５５６へ基端５７１で接合される。プランジャを押した
時に、内側シャフト５７０が先端方向へ移動してプラグをリングに押し込み組み立てる。
プランジャ・シャフト５５６はハンドルの本体５５２でチャネル５７６の内側とぴったり
嵌合して摺動するブッシュ５７４に接合される。戻りスプリング５７８はブッシュ５７４
とブッシング５６６の間のチャネル５７６に取り付けられて、プランジャを先端方向へ完
全に押し込んでから基端側の位置へ弾力で押し戻すために用いられる。プッシャ・スティ
フナー５８０を内側シャフトに追加してプラグをリングへ組み合せる間に発生する圧縮負
荷の下で座屈に対する抵抗性を向上させることができる。
【００７０】
ハンドルにはプランジャ５５６の形で１本の長手方向のプッシャ制御が設けてあるが、先
端で幾つかの機能を実行する能力はリング及びプラグの組み立てストロークの間に端にプ
ッシャを長手方向に移動するだけで自動的に開放されるロック構造により提供される。図
３１から図３６で分かる通り、ブッシング５２４、リング５０２、及びプラグ５０４は組
み立て前にケージ５１８によって画成されるレセプタクル５２８に保持されている（図３
１）。リング５０２はフィンガ５２０の半径方向内向きに湾曲した先端部５２３に対して
先端方向に維持される。
【００７１】
内側に湾曲した先端部５２３がリングの直径より小さい直径を画成するため、リングはフ
ィンガが開くまで先端部を通り越して摺動することができない。プラグ５０４はブッシュ
５２４に配置することでリングの貫通孔５０３と整列した状態を維持される。
【００７２】
図３１で分かるように、整列したプラグ５０４よりすぐ基端側にプッシャー５３４の先端
５３２がある。制御ハンドル５５０のプランジャ５５６を先端方向へ押すと、内側シャフ
ト５７０がプッシャを先端方向へ押し出し、図３２に図示してあるようにプラグ５０４を
リング５０２へ挿入する。この段階で、縫合糸はプラグ５０４とリング５０２の間に捕捉
されているが、組み立てられたリングとプラグがケージ５１８により画成されるレセプタ
クル５２８から開放される必要がある。これを実現するため、ブッシュ５２４とケージ５
１８はフィンガの基端がヒンジによりブッシングに取り付けられている点まで外側スリー
ブ５１６に対して摺動できるようにしておき、フィンガ５２１の先端が弾力性によって離
開して組み立てられたリングとプラグを開放するようにする。
【００７３】
リングとプラグの組み立て中に外側スリーブの中でブッシングとフィンガを固定的に維持
しておくがブッシングとケージの開放をトリガしてリングとプラグの組み立て語にスリー
ブに対して先端方向へ摺動できるようにするため、ブッシュ５２４内部に形成された陥凹
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５４４に載せた固定ボール５４２を使用する。プッシャーシャフト５３４は固定ボールを
保持する陥凹部の底部表面を形成する。陥凹５４４の空間によりボールは外側スリーブ５
１６に形成されたロック穴５４６と係合される。固定ボールがロック穴５４６に圧入され
るとブッシュ５２４とケージ５１８は外側スリーブ５１６に対して摺動できなくなる。
【００７４】
固定ボールはプラグがリング５０２に完全に挿入された時点でプラグをリングへ完全に挿
入するのに必要なストローク長に相当する長さだけプッシャ・シャフトに沿って減少した
直径を形成することによりトリガされてロック穴５４６から開放することができる。直径
の減少した部分がロック・ボールに達した場合、これが含まれる陥凹部が拡大し、すぐに
外側スリーブ５１６のロック穴５４６に対する係合力を開放する。ボールの丸い表面はロ
ック穴５４６との係合をすぐに解除でき、先端方向への力がプッシャー５３４に維持され
ていればケージ５１８付きブッシュ５２４ならびに組み立てられたリングとプラグの全部
がスリーブに対して先端方向へ移動できる。プッシャの直径の小さい部分は図３２では参
照番号５４８で示してあり、これはプッシャが充分に伸展してプッシャープラグ５０４を
リング５０２に入れる時点で固定ボール５４２に到達する。先端方向への力は参照番号５
４９で始まるプッシャの直径が拡大した部分の係合によりブッシュ５２４に保持されて、
ブッシュ５４１の基端と係合する（図３２）。
【００７５】
プッシャー５３４の先端方向への移動が続くと、図３４及び図３５に図示してあるように
、ブッシュとケージのアセンブリが外側スリーブ５１６に対して先端方向へ摺動する。ケ
ージが外側スリーブから完全に露出した後、フィンガ５２０が弾力により半径方向に散開
して組み立てられたリングとプラグを図３６に図示してあるように開放できるようにする
。ブッシュとケージ５１８の先端方向への前進中にスリーブ開口部５３０の鋭利なエッジ
５３１に向かってブッシングが縫合糸を押し潰すことで余分な縫合糸は切断される。制御
ハンドル５５０のプランジャ５５６が開放されると、戻りスプリング５７８によりプラン
ジャが基端方向へ移動し、これによって最初に直径の大きい部分がブッシュ５２４の基端
と係合するまでプッシャを基端方向へ引き抜き、プッシャー５３４の基端方向への継続し
た移動の下で外側スリーブ５１６へブッシュとケージを引き戻す。
【００７６】
動作
前述した単一回挿管縫合システムの動作について、図５５から図６３に提示した図面との
関連で、図３９から図５４に図示した略図を参照して説明する。装置の動作において、縫
合カプセル１００は最初に図３９に図示したように内視鏡１０の先端に装着される。針１
０８と縫合糸タグ１１４を吸引チャンバ１０６より基端側に配置して、カプセル内視鏡ア
センブリを自然の体腔を通して意図している組織部分まで前進させる。この状態が図５５
にも図示してある。
【００７７】
想定している組織部分に到達してから、真空をかけて図４１と図５６に図示してあるよう
に組織部分１１７を吸引チャンバ１０６に引き込む。
【００７８】
組織１１７が吸引されたら、針１０８と縫合糸タグ１１４を先端方向へ前進させて組織を
貫通させ、図４２、図５７、図５８に図示してあるように針とタグが通り抜けて縫合糸タ
グキャッチ１４０に入るようにする。次に、縫合糸タグ１１４を開放し縫合糸タグキャッ
チ１４０と針を基端方向へ抜去しつつ縫合糸１８は図４３と図５９に図示してあるように
組織部分を貫通したままに残す。
【００７９】
図４５、図６０、図６１に図示してあるように真空を遮断して組織を吸引チャンバ１０６
から開放するが、縫合糸１８は組織を貫通している。
【００８０】
組織を開放したら、別の部位にある別の組織部分を吸引して開いた針で穿刺し、組織を貫
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通するように縫合糸タグ１１４の基端方向への抜去ストロークの間に縫合するか、又は吸
引をかけて別の組織部分を捕捉する前に針を先端方向へ前進させて縫合糸タグ１１４を拾
い上げてから基端方向へ引き戻し捕捉された第２の組織部分を貫通して縫合糸が先端方向
へ前進するようにする。図面には後者の方法が図示してあり、縫合糸タグは最初に拾い上
げられ基端方向へ引き戻されてから次の縫合に入る。
【００８１】
図４５及び図６２では、最初に縫合した組織部分１１７を開放した後で、針１０８を先端
方向へ前進させて縫合糸タグキャッチ１４０に縫合糸タグを再捕捉させる。タグが縫合糸
タグロック・システム１２０により針へ固定されたら、図４６、図４７、図６３に図示し
てあるように吸引チャンバの基端側部位にある針トラック１１０まで針とタグのアセンブ
リを基端方向へ引き戻す。針が縫合糸タグ付きで基端方向へ後退したら第２の組織部分１
１９を吸引チャンバ内に吸引し上記の工程を反復して図４８から図５０に図示してあるよ
うに同じ縫合し１８を用いて第２の組織部分に別の縫合を行なう。所望の個数の組織部分
に縫合材料１８で縫合を行なってから、縫合装置に関連する針と制御ハンドル要素を内視
鏡の作業チャネルから抜去し、リング５０２とプラグ５０４ロック装置を装填してある縫
合ロック供給装置５００を内視鏡の作業チャネルから挿入し、装置の先端動作端５１０を
縫合カプセル１００の吸引チャンバ１０６まで延出する。図５２及び図５３に図示してあ
るように、リングとプラグ５０２及びプラグ５０４を縫合糸１８の端部にかけて縫合を固
定し組織部分１１７と１１９を一緒にしっかりと保持させる。縫合ロックをかけてから、
縫合糸ロック供給装置５００は図５４に図示してあるように内視鏡の作業チャネルから抜
去し内視鏡を患者から抜去する。
【００８２】
以上説明した本発明で請求と特許法による保護を希望することは以下の通りである：
【図面の簡単な説明】
【００８３】
本発明の上記及びその他の目的と利点は以下に示す本発明の更に詳細な説明と、添付の模
式図を参照することにより完全に理解されよう。図面において、
【００８４】
【図１】本発明の縫合システムを搬送する内視鏡の模式図である。
【図２】本発明の縫合糸ロック供給装置の模式図である。
【図３】ＡとＢはリングとプラグによる縫合ロックの模式図である。
【図４】縫合カプセルの透視斜視図である。
【図５】内視鏡の先端に取り付けられた縫合糸カプセルシェルの透視斜視図である。
【図６】逆楔形アタッチメント・メカニズムにより内視鏡の先端に取り付けられる縫合カ
プセルの側面図である。
【図７】図７Ａは本発明の縫合カプセルの側面図で、図７Ｂに図示する詳細の領域Ａを示
す。図７Ｂは図７Ａに図示した領域Ａの詳細図である。
【図８】縫合針と縫合糸タグロック装置により針にロックされた縫合糸タグとの側面図で
ある。
【図９】縫合糸タグロックがロック解除位置にある縫合糸タグを搬送する縫合針の側面図
である。
【図１０】縫合糸キャッチより先端方向に縫合針と縫合糸とが前進した状態の縫合カプセ
ルの透視斜視図である。
【図１１】カプセル内に縫合糸タグキャッチを導入する縫合糸タグと縫合針の各種段階を
示す。
【図１２】カプセル内に縫合糸タグキャッチを導入する縫合糸タグと縫合針の各種段階を
示す。
【図１３】カプセル内に縫合糸タグキャッチを導入する縫合糸タグと縫合針の各種段階を
示す。
【図１４】カプセル内に縫合糸タグキャッチを導入する縫合糸タグと縫合針の各種段階を
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示す。
【図１５】縫合糸タグが捕捉された状態の縫合糸タグキャッチの概略図である。
【図１６】縫合カプセル制御ハンドルの側面図である。
【図１７】縫合し制御ハンドルの断面図である。
【図１８】図１７の制御ハンドルの詳細断面図である。
【図１９】Ａは縫合制御ハンドルの断面図、ＢとＣはＡの断面図に図示した部材の詳細図
である。
【図２０】周回爪トラックの概略図である。
【図２１】図２０に示した線Ａ～Ａに沿ってみた断面図である。
【図２２】ラチェット爪トラックの略図である。
【図２３】円筒状ラチェット爪の斜視図である。
【図２４】先端方向に完全に前進した状態の制御ハンドルの断面図である。
【図２５】カプセルの先端にある縫合キャッチに縫合針が縫合糸タグを送り出した状態の
中間段階における制御ハンドルの断面図である。
【図２６】ＡとＢは本発明の縫合糸ロックの側面図である。
【図２７】縫合糸ロック供給装置の斜視図である。
【図２８】縫合糸ロック供給装置の断面図である。
【図２９】縫合糸ロック供給装置の側面図である。
【図３０】縫合糸ロック供給装置の斜視図である。
【図３１】図２９に示した線Ａ～Ａに沿ってみた縫合糸ロック供給装置の断面斜視図であ
る。
【図３２】リングとプラグが組み立て済みの縫合糸ロック供給装置の断面図である。
【図３３】図２９と直交する平面で見た縫合糸ロック供給装置の断面図である。
【図３４】ブッシュとケージが先端方向に延出した縫合糸ロック供給装置の断面図である
。
【図３５】ブッシュとケージが先端方向に延出した縫合糸ロック供給装置の断面斜視図で
ある。
【図３６】半径方向外側にフィンガが延出してリングとプラグを開放する縫合糸ロック供
給装置の断面図である。
【図３７】縫合糸ロック供給装置制御ハンドルの側面断面図である。
【図３８】圧縮状態の縫合糸ロック供給装置制御ハンドルの側面断面図である。
【図３９】本発明の縫合プロセスの各種ステップの略図である。
【図４０】本発明の縫合プロセスの各種ステップの略図である。
【図４１】本発明の縫合プロセスの各種ステップの略図である。
【図４２】本発明の縫合プロセスの各種ステップの略図である。
【図４３】本発明の縫合プロセスの各種ステップの略図である。
【図４４】本発明の縫合プロセスの各種ステップの略図である。
【図４５】本発明の縫合プロセスの各種ステップの略図である。
【図４６】本発明の縫合プロセスの各種ステップの略図である。
【図４７】本発明の縫合プロセスの各種ステップの略図である。
【図４８】本発明の縫合プロセスの各種ステップの略図である。
【図４９】本発明の縫合プロセスの各種ステップの略図である。
【図５０】本発明の縫合プロセスの各種ステップの略図である。
【図５１】本発明の縫合プロセスの各種ステップの略図である。
【図５２】本発明の縫合プロセスの各種ステップの略図である。
【図５３】本発明の縫合プロセスの各種ステップの略図である。
【図５４】本発明の縫合プロセスの各種ステップの略図である。
【図５５】本発明の縫合プロセスの各種段階を示す略図である。
【図５６】本発明の縫合プロセスの各種段階を示す略図である。
【図５７】本発明の縫合プロセスの各種段階を示す略図である。
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【図５８】本発明の縫合プロセスの各種段階を示す略図である。
【図５９】本発明の縫合プロセスの各種段階を示す略図である。
【図６０】本発明の縫合プロセスの各種段階を示す略図である。
【図６１】本発明の縫合プロセスの各種段階を示す略図である。
【図６２】本発明の縫合プロセスの各種段階を示す略図である。
【図６３】本発明の縫合プロセスの各種段階を示す略図である。
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