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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　外科手術用器具であって、
　ハウジングと、
　該ハウジングから遠位に延び、長手方向軸を規定する内視鏡部分と、
　駆動管であって、該駆動管を通って延びる駆動管軸の周りで回転可能であり、少なくと
も部分的に該ハウジングの内部に配置される、駆動管と、
　少なくとも部分的に該ハウジングの内部に配置される駆動モータであって、該駆動管と
機械的に係合して該駆動管を回転させるように構成される、駆動モータと、
　該駆動管と機械的に協働するように配置される棒であって、該棒の少なくとも一部分は
該駆動管に対して移動可能である、棒と、
　該内視鏡部分の遠位部分に機械的かつ取り外し可能に係合するように構成される装填ユ
ニットであって、該装填ユニットは、該棒がエンドエフェクタの外科手術機能を駆動する
ように該棒によって作動されるように構成されるエンドエフェクタを含み、該装填ユニッ
トは、エンドエフェクタの型を含む情報を感知するセンサを含み、該エンドエフェクタは
、該装填ユニットの一部分である、装填ユニットと、
　該装填ユニットのセンサから情報を受信するデジタル制御モジュールであって、該情報
はエンドエフェクタの型に関連しており、該エンドエフェクタは該装填ユニットの一部分
であり、該デジタル制御モジュールは、該駆動モータによって該棒に適用される力の大き
さを、該装填ユニットの一部分である該エンドエフェクタに依存して制御するためのもの
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であり、該装填ユニットのエンドエフェクタの各型に対して該棒に適用される力に関連す
る情報を格納するための格納ユニットを含む、デジタル制御モジュールと
　を含む、外科手術用器具。
【請求項２】
　前記センサは、機械センサである、請求項１に記載の外科手術用器具。
【請求項３】
　前記センサは、電子センサである、請求項１に記載の外科手術用器具。
【請求項４】
　器具は、前記エンドエフェクタが所定の厚さを超える組織をクランプしているか否かを
決定するように構成される、請求項１に記載の外科手術用器具。
【請求項５】
　前記駆動モータと電気的に通信するように配置される電源をさらに含む、請求項１に記
載の外科手術用器具。
【請求項６】
　前記デジタル制御モジュールは、前記電源からの電力を制御する、請求項５に記載の外
科手術用器具。
【請求項７】
　前記ハウジング内部に少なくとも部分的に配置されるアクチュエータ歯車と、前記駆動
モータと関連付けられた駆動歯車とをさらに含み、該駆動歯車は、該アクチュエータ歯車
と嵌合して係合するように駆動歯車軸に沿った位置まで移動可能であり、該アクチュエー
タ歯車の回転は、前記エンドエフェクタの少なくとも部分的な作動を引き起こす、請求項
１に記載の外科手術用器具。
【請求項８】
　前記駆動モータと機械的に協働するように配置され、該駆動モータの長手方向の位置を
変えるように構成されるシフトモータをさらに含む、請求項１に記載の外科手術用器具。
【請求項９】
　前記駆動モータと前記シフトモータとの間に配置されるばね継手をさらに含む、請求項
８に記載の外科手術用器具。
【請求項１０】
　前記ばね継手に関連付けられ、前記デジタル制御モジュールと通信するように構成され
る圧力変換機をさらに含む、請求項９に記載の外科手術用器具。
【請求項１１】
　前記器具の使用者がアクセス可能な少なくとも１つのスイッチをさらに含む、請求項１
に記載の外科手術用器具。
【請求項１２】
　前記器具の使用者にフィードバックを提供する少なくとも１つのスクリーンをさらに含
む、請求項１に記載の外科手術用器具。
【請求項１３】
　前記スクリーンは、タッチスクリーンを含む、請求項１２に記載の外科手術用器具。
【請求項１４】
　前記少なくとも１つのスクリーンは、旋回可能に設置されるスクリーンを含む、請求項
１２に記載の外科手術用器具。
【請求項１５】
　前記スクリーンは、前記ハウジングに蝶番で設置される、請求項１３に記載の外科手術
用器具。
【請求項１６】
　前記スクリーンは、前記ハウジングに玉継手で設置される、請求項１３に記載の外科手
術用器具。
【請求項１７】
　前記デジタル制御モジュールは、電気制動回路を含む、請求項１に記載の外科手術用器
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具。
【請求項１８】
　前記デジタル制御モジュールは、手術室内のビデオスクリーンと通信するように構成さ
れる、請求項１に記載の外科手術用器具。
【請求項１９】
　前記ハウジング内部に少なくとも部分的に配置され、前記棒と機械的に協働するように
配置されるアクチュエータ歯車と、該アクチュエータ歯車と電気的に通信するように配置
され、該アクチュエータ歯車に適用される力を測定するように構成される変換機とをさら
に含む、請求項１に記載の外科手術用器具。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本開示は、身体組織を固定するための外科手術用器具に関し、そしてより特定すると、
この器具の回転、関節運動および起動に影響を与えるように移動可能なように構成された
、駆動歯車を有する動力式外科手術用器具に関する。
【背景技術】
【０００２】
　対向する顎構造体の間に組織が最初に把持またはクランプされ、次いで外科手術用ファ
スナーによって接合される外科手術用デバイスは、当該分野において周知である。いくつ
かの器具において、これらのファスナーによって接合された組織を切断するために、ナイ
フが提供される。これらのファスナーとしては、代表的に、外科手術用ステープルおよび
２部品ポリマーファスナーが挙げられる。
【０００３】
　この目的の器具は、２つの細長部材を備え得、これらの細長部材は、組織を捕捉および
クランプするために、それぞれ使用される。代表的に、これらの部材のうちの一方は、列
に並んだ複数のステープルを収容するステープルカートリッジを備え、一方で、他方の部
材は、これらのステープルがこのステープルカートリッジから駆動されるとステープルレ
ッグを成形するための表面を規定するアンビルを有する。いくつかの器具は、エンドエフ
ェクタの回転および関節運動と共に起動に影響を与える、クランプ、ハンドルおよび／ま
たはノブを備える。このような外科手術用器具は、使用者がこれらのハンドル、ノブなど
を操作する際に、かなりの力を付与することを必要とし、そしてこの器具を両手で操作す
ることを必要とする。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　操作するために必要とされる力がより少ないアクチュエータを備える外科手術用器具が
、望ましい。さらに、片手での操作で複数の機能を実施する外科手術用器具が望ましい。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　上記課題を解決するために、本発明は、例えば、以下を提供する：
　（項目１）
　外科手術用器具であって、
　ハウジング；
　該ハウジングから遠位に延び、長手方向軸を規定する内視鏡部分；
　少なくとも部分的に該ハウジングの内部に配置される駆動歯車であって、該駆動歯車を
通って延びる駆動歯車軸の周りで回転可能であり、該駆動歯車軸に沿って選択的に移動可
能である、駆動歯車；
　該駆動歯車と機械的に協働するように配置され、該駆動歯車を回転させるように構成さ
れている、駆動モータ；
　該駆動歯車と機械的に協働するように配置され、該駆動歯車を該駆動歯車軸に沿って移
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動させるように構成されている、シフトモータ；および
　該内視鏡部分の遠位部分に隣接して配置されたエンドエフェクタ、
を備える、外科手術用器具。
【０００６】
　（項目２）
　少なくとも部分的に上記ハウジングの内部に配置された輪歯車をさらに備え、上記駆動
歯車が、該輪歯車と嵌合して係合するように、上記駆動歯車軸に沿った位置に移動可能で
あり、そして該輪歯車の回転が上記長手方向軸の周りで上記エンドエフェクタを回転させ
る、項目１に記載の外科手術用器具。
【０００７】
　（項目３）
　少なくとも部分的に上記ハウジングの内部に配置されたアクチュエータ歯車をさらに備
え、上記駆動歯車が、該アクチュエータ歯車と嵌合して係合するように、上記駆動歯車軸
に沿った位置に移動可能であり、そして該アクチュエータ歯車の回転が、該エンドエフェ
クタの少なくとも部分的な起動を引き起こす、項目１に記載の外科手術用器具。
【０００８】
　（項目４）
　上記エンドエフェクタが、第二の長手方向軸を規定し、該エンドエフェクタが、第一の
位置から少なくとも第二の位置へと移動可能であり、該第一の位置において、該第二の長
手方向軸が上記第一の長手方向軸と実質的に整列し、そして該第二の位置において、該第
二の長手方向軸が該第一の長手方向軸に対してある角度で配置される、項目１に記載の外
科手術用器具。
【０００９】
　（項目５）
　少なくとも部分的に上記ハウジングの内部に配置された関節運動歯車をさらに備え、上
記駆動歯車が、該関節運動歯車と嵌合して係合するように、上記駆動歯車軸に沿った位置
に移動可能であり、そして該関節運動歯車の回転が、該エンドエフェクタの第一の位置か
ら第二の位置への移動を引き起こす、項目４に記載の外科手術用器具。
【００１０】
　（項目６）
　上記長手方向軸と上記駆動歯車軸とが実質的に平行である、項目１に記載の外科手術用
器具。
【００１１】
　（項目７）
　ユーザインターフェースをさらに備え、該ユーザインターフェースが、可読情報を表示
するスクリーンを備える、項目１に記載の外科手術用器具。
【００１２】
　（項目８）
　上記駆動歯車軸に沿った上記駆動歯車の位置を制御する少なくとも１つのスイッチを備
えるユーザインターフェースをさらに備える、項目１に記載の外科手術用器具。
【００１３】
　（項目９）
　上記駆動歯車の回転速度を制御する少なくとも１つのスイッチを備えるユーザインター
フェースをさらに備える、項目１に記載の外科手術用器具。
【００１４】
　（項目１０）
　上記ハウジングが、遠位ハウジング部分および近位ハウジング部分をさらに備え、該遠
位ハウジング部分は、該近位ハウジング部分に対して、上記長手方向軸の周りで回転可能
である、項目１に記載の外科手術用器具。
【００１５】
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　（項目１１）
　上記遠位ハウジング部分が、複数の凹みを備え、そして上記近位ハウジング部分が、タ
ブを備え、該タブは、遠位に付勢されており、そして該遠位ハウジング部分に配置された
凹みと機械的に協働する、項目１０に記載の外科手術用器具。
【００１６】
　（項目１２）
　上記ハウジングが、ハンドル部分を備え、該ハンドル部分は、ハンドル軸に沿って配置
されており、該ハンドル軸は、上記駆動歯車軸に対して実質的に平行である、項目１に記
載の外科手術用器具。
【００１７】
　（項目１３）
　上記駆動歯車が、３つの別々の位置の間で、上記駆動歯車軸に沿って選択的に移動可能
である、項目１に記載の外科手術用器具。
【００１８】
　（項目１４）
　外科手術用ステープル留め器具であって、
　ハウジング；
　該ハウジングから遠位に延びる内視鏡部分であって、長手方向軸を規定する、内視鏡部
分；
　該内視鏡部分の遠位端に隣接するエンドエフェクタであって、該内視鏡部分に対して関
節運動するために旋回可能に設定されている、エンドエフェクタ；
　外科手術用ステープルを該エンドエフェクタから組織内へと展開するための駆動アセン
ブリ；
　駆動部材を有する駆動モータであって、該駆動部材は、第一の位置から少なくとも第二
の位置へと移動可能である、駆動モータ；
　該駆動部材によって該第一の位置で係合するために配置された関節運動部材であって、
該駆動部材による該関節運動部材の移動が該エンドエフェクタを該内視鏡部分に対して関
節運動させるように、該エンドエフェクタに接続されている、関節運動部材；および
　該駆動部材によって第二の位置で係合するために配置された起動部材であって、該駆動
部材による該起動部材の移動が該外科手術用ステープルを展開するように、該駆動アセン
ブリに接続されている、起動部材、
を備える、外科手術用ステープル留め器具。
【００１９】
　（項目１５）
　上記内視鏡部分に接続された回転部材をさらに備え、該回転部材は、上記駆動部材の移
動が上記長手方向軸の周りで該内視鏡部分を回転させるように、該駆動部材により係合さ
れるように配置されている、項目１４に記載の外科手術用ステープル留め器具。
【００２０】
　（項目１６）
　上記エンドエフェクタが、カートリッジアセンブリ、該カートリッジアセンブリ内に配
置された外科手術用ステープル、および該カートリッジアセンブリに隣接して配置された
アンビルアセンブリを有する、項目１４に記載の外科手術用ステープル留め器具。
【００２１】
　（項目１７）
　上記カートリッジアセンブリおよび上記アンビルアセンブリが、該カートリッジアセン
ブリと該アンビルアセンブリとの間に組織を係合するために、互いに対する開位置から接
近位置へと移動可能である、項目１６に記載の外科手術用ステープル留め器具。
【００２２】
　（項目１８）
　上記外科手術用ステープルを展開する前に、上記起動部材の動きが、上記カートリッジ
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アセンブリと上記アンビルアセンブリとを互いに対して接近させる、項目１７に記載の外
科手術用ステープル留め器具。
【００２３】
　（項目１９）
　外科手術用ステープル留め器具であって、
　ハウジング；
　該ハウジングから遠位に延びる内視鏡部分であって、長手方向軸を規定する、内視鏡部
分；
　該内視鏡部分の遠位端に隣接して配置されたエンドエフェクタ；
　該エンドエフェクタから組織内へと外科手術用ステープルを展開するための駆動アセン
ブリ；
　駆動部材を有する駆動モータであって、該駆動部材は、第一の位置から少なくとも第二
の位置へと移動可能である、駆動モータ；
　該駆動部材によって該第一の位置で係合されるように配置された回転部材であって、該
回転部材は、該駆動部材による該回転部材の動きが該内視鏡部分を回転させるように、該
内視鏡部分に接続されている、回転部材；および
　該駆動部材によって該第二の位置で係合されるように配置された起動部材であって、該
起動部材は、該駆動部材による該起動部材の動きが該外科手術用ステープルを展開するよ
うに、該駆動アセンブリに接続されている、起動部材、
を備える、外科手術用ステープル留め器具。
【００２４】
　（項目２０）
　上記駆動部材により係合されるように配置された関節運動部材をさらに備え、該関節運
動部材は、該駆動部材による該関節運動部材の移動が上記内視鏡部分に対して上記エンド
エフェクタを関節運動させるように、該エンドエフェクタに接続されている、項目１９に
記載の外科手術用ステープル留め器具。
【００２５】
　（項目２１）
　上記エンドエフェクタが、カートリッジアセンブリ、該カートリッジアセンブリ内に配
置された外科手術用ステープル、および該カートリッジアセンブリに隣接して配置された
アンビルアセンブリを有する、項目１９に記載の外科手術用ステープル留め器具。
【００２６】
　（項目２２）
　上記カートリッジアセンブリおよび上記アンビルアセンブリが、該カートリッジアセン
ブリと該アンビルアセンブリとの間に組織を係合するために、互いに対する開位置から接
近位置へと移動可能である、項目２１に記載の外科手術用ステープル留め器具。
【００２７】
　（項目２３）
　上記外科手術用ステープルを展開する前に、上記作動部材の移動が、上記カートリッジ
アセンブリと上記アンビルアセンブリとを互いに対して接近させる、項目２２に記載の外
科手術用ステープル留め器具。
【００２８】
　（項目２４）
　外科手術用ステープル留め器具であって、
　ハウジング；
　該ハウジングから遠位に延びる内視鏡部分；
　少なくとも部分的に該ハウジングの内部に配置され、そして駆動部材を有する駆動モー
タ；
　該内視鏡部分に対して関節運動するために、該内視鏡部分の遠位端に隣接して接続され
たエンドエフェクタであって、該エンドエフェクタは、該駆動モータによって駆動される
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関節運動部材に接続されており、該エンドエフェクタは、組織内に展開されるように配置
された外科手術用ステープルを有する、エンドエフェクタ；および
　少なくとも該ハウジングの内部に配置された電源であって、該駆動モータに電力を供給
するように配置されている、電源、
を備える、外科手術用ステープル留め器具。
【００２９】
　（項目２５）
　上記エンドエフェクタが、装填ユニットの遠位端を形成し、該装填ユニットは、上記内
視鏡部分への接続のために構成された近位本体部分を有する、項目２４に記載の外科手術
用ステープル留め器具。
【００３０】
　（項目２６）
　上記内視鏡部分が、第一の型の装填ユニットおよび第二の外科手術機能を有する第二の
型の装填ユニットとの接続のために構成された遠位端を有し、該第一の型は、関節運動す
る外科手術用ステープル留め装填ユニットであり、そして該第二の型は、関節運動しない
外科手術用ステープル留め装填ユニットである、項目２３に記載の外科手術用ステープル
留め器具。
【００３１】
　（項目２７）
　外科手術用器具であって、
　ハウジング；
　該ハウジングから遠位に延びる内視鏡部分であって、長手方向軸を規定する、内視鏡部
分；
　該内視鏡部分の遠位端のエンドエフェクタであって、該内視鏡部分に対して関節運動す
るように配置されている、エンドエフェクタ；
　該長手方向軸に沿った移動および該エンドエフェクタとの係合のために配置されている
、駆動シャフト；
　該エンドエフェクタの１つ以上の機能を選択的に駆動するように配置されているモータ
アセンブリ；および
　該エンドエフェクタの状態を表示するためのディスプレイ構成要素
を備える、外科手術用器具。
【００３２】
　（項目２８）
　上記ディスプレイ構成要素が手術室モニタである、項目２７に記載の外科手術用器具。
【００３３】
　（項目２９）
　上記エンドエフェクタの機能が、
　上記内視鏡部分を上記長手方向軸の周りで回転させること、
　上記駆動シャフトを該長手方向軸に沿って移動させること、および
　該エンドエフェクタを関節運動させること、
からなる群より選択される、項目２７に記載の外科手術用器具。
【００３４】
　（項目３０）
　上記ハウジング内にデジタル制御モジュールをさらに備える、項目２７に記載の外科手
術用器具。
【００３５】
　（項目３１）
　上記デジタル制御モジュールが、上記エンドエフェクタの作動に関する情報を上記ディ
スプレイ構成要素に伝達する、項目３０に記載の外科手術用器具。
【００３６】
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　（項目３２）
　上記ディスプレイ構成要素が少なくとも部分的に上記ハウジング内に配置されている、
項目２７に記載の外科手術用器具。
【００３７】
　（項目３３）
　外科手術用器具であって、
　ハウジング；
　該ハウジングから遠位に延びる内視鏡部分であって、長手方向軸を規定する、内視鏡部
分；
　駆動管であって、該駆動管を通って延びる駆動管軸の周りで回転可能である、駆動管；
　少なくとも該ハウジングの内部に配置された駆動モータであって、該駆動管と係合する
ように移動可能である、駆動モータ；
　該駆動管と機械的に協働して配置された棒であって、該棒の少なくとも一部分は、該駆
動管に対して移動可能である、棒；および
　該内視鏡部分の遠位部分に隣接して配置されたエンドエフェクタであって、発射棒が該
エンドエフェクタの外科手術機能を駆動するように、棒によって起動されるように配置さ
れている、エンドエフェクタ、
を備える、外科手術用器具。
【００３８】
　（項目３４）
　上記駆動モータと上記駆動管との間に配置されたクラッチをさらに備え、該クラッチが
、クラッチプレートおよびばねを備える、項目３３に記載の外科手術用器具。
【００３９】
　（項目３５）
　上記クラッチプレートが、上記駆動管の近位端の界面と嵌合するように配置されている
、項目３４に記載の外科手術用器具。
【００４０】
　（項目３６）
　上記エンドエフェクタが、第二の長手方向軸を規定し、該エンドエフェクタが、第一の
位置から少なくとも第二の位置へと移動可能であり、該第一の位置において、該第二の長
手方向軸が上記第一の長手方向軸と実質的に整列し、そして該第二の位置において、該第
二の長手方向軸が該第一の長手方向軸に対してある角度で配置される、項目３３に記載の
外科手術用器具。
【００４１】
　（項目３７）
　上記エンドエフェクタが、上記ハウジングに対して、上記第一の長手方向軸の周りで回
転可能である、項目３３に記載の外科手術用器具。
【００４２】
　（項目３８）
　少なくとも１つのスイッチを備えるユーザインターフェースをさらに備え、該スイッチ
は、上記棒の移動を制御する、項目３３に記載の外科手術用器具。
【００４３】
　（項目３９）
　上記棒の少なくとも一部分が、少なくとも部分的に上記駆動管の内部に配置されている
、項目３３に記載の外科手術用器具。
【００４４】
　（項目４０）
　上記駆動管が、内部表面にねじ切りされた部分を備える、項目３３に記載の外科手術用
器具。
【００４５】
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　（項目４１）
　上記棒が、ねじ切りされた部分を備え、上記発射棒のねじ切りされた部分が、上記駆動
管のねじ切りされた部分と係合可能である、項目４０に記載の外科手術用器具。
【００４６】
　（項目４２）
　上記棒の少なくとも一部分が、プレートの開口部分を通って延び、該開口部分が、該プ
レートに対する上記発射棒の回転を防止するための非円形の断面を有する、項目３３に記
載の外科手術用器具。
【００４７】
　（項目４３）
　少なくとも部分的に上記ハウジングの内部に配置された電源をさらに備え、該電源は、
上記駆動モータに電力を供給するように配置されている、項目３３に記載の外科手術用器
具。
【００４８】
　（項目４４）
　上記エンドエフェクタが使い捨て装填ユニットの一部である、項目３３に記載の外科手
術用器具。
【００４９】
　ハウジング、内視鏡部分、駆動歯車、駆動モータ、シフトモータおよびエンドエフェク
タを備える外科手術用器具が、開示される。この内視鏡部分は、このハウジングから遠位
に延び、そして長手方向軸を規定する。この駆動歯車は、少なくとも部分的にこのハウジ
ングの内部に配置され、そしてこの駆動歯車を通って延びる駆動歯車軸の周りで回転可能
である。この駆動歯車は、この駆動歯車軸に沿って選択的に移動可能である。この駆動モ
ータは、この駆動歯車と機械的に協働するように配置され、そしてこの駆動歯車を回転さ
せるように構成される。このシフトモータは、この駆動歯車と機械的に協働するように配
置され、そしてこの駆動歯車をこの駆動歯車軸に沿って移動させるように構成される。こ
のエンドエフェクタは、この内視鏡部分の遠位部分に隣接して配置される。
【００５０】
　（要旨）
　本開示は、外科手術用器具に関し、この外科手術用器具は、ハウジング、内視鏡部分、
駆動歯車、駆動モータ、シフトモータおよびエンドエフェクタを備える。この内視鏡部分
は、このハウジングから遠位に延び、そして長手方向軸を規定する。この駆動歯車は、少
なくとも部分的にこのハウジングの内部に配置され、そしてこの駆動歯車を通って延びる
駆動歯車軸の周りで回転可能である。この駆動歯車は、この駆動歯車軸に沿って選択的に
移動可能である。この駆動モータは、この駆動歯車と機械的に協働して配置され、そして
この駆動歯車を回転させるように構成される。このシフトモータは、この駆動歯車と機械
的に協働して配置され、そしてこの駆動歯車軸に沿ってこの駆動歯車を移動させるように
構成される。このエンドエフェクタは、この内視鏡部分の遠位部分に隣接して配置される
。
【００５１】
　この外科手術用器具は、特定の実施形態において、少なくとも部分的にハウジングの内
部に配置される輪歯車をさらに備え、駆動歯車は、この輪歯車と嵌合して係合するように
、駆動歯車軸に沿った位置に移動可能である。この輪歯車の回転は、長手方向軸の周りで
エンドエフェクタを回転させる。この器具は、少なくとも部分的にハウジングの内部に配
置されたアクチュエータ歯車を備え得、駆動歯車は、このアクチュエータ歯車と嵌合して
係合するように、駆動歯車軸に沿った位置に移動可能である。このアクチュエータ歯車の
回転は、エンドエフェクタの少なくとも部分的な起動を引き起こす。
【００５２】
　エンドエフェクタは、第二の長手方向軸を規定し、そしてこのエンドエフェクタは、望
ましくは、第一の位置（第一の位置において、この第二の長手方向軸は第一の長手方向軸
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と実質的に整列する）から、少なくとも第二の位置（第二の位置において、この第二の長
手方向軸は、第一の長手方向軸に対してある角度で配置される）まで移動可能である。こ
の外科手術用器具は、少なくとも部分的にハウジングの内部に配置された関節運動歯車を
備え得、駆動歯車は、この関節運動歯車と嵌合して係合するように、駆動歯車軸に沿った
位置に移動可能である。この関節運動歯車の回転は、エンドエフェクタの、第一の位置か
ら第二の位置への移動を引き起こす。特定の実施形態において、駆動歯車は、３つの異な
る位置の間で、駆動歯車軸に沿って選択的に移動可能である。
【００５３】
　特定の実施形態において、この外科手術用器具は、ユーザインターフェースをさらに備
え、このユーザインターフェースは、可読情報を表示するスクリーンを備える。このユー
ザインターフェースは、駆動歯車軸に沿った駆動歯車の位置を制御する少なくとも１つの
スイッチを備え得る。このユーザインターフェースは、駆動歯車の回転速度を制御する少
なくとも１つのスイッチを備え得る。
【００５４】
　ハウジングは、遠位ハウジング部分および近位ハウジング部分をさらに備え得、この遠
位ハウジング部分は、この近位ハウジング部分に対して長手方向軸の周りで回転可能であ
る。この遠位ハウジング部分およびこの近位ハウジング部分は、１つ以上の凹部を規定し
得る。１つの実施形態において、この遠位ハウジング部分は、複数の凹部を有し、そして
この近位ハウジング部分は、タブを備える。このタブは、遠位に付勢されており、そして
この遠位ハウジング部分に配置された凹部と機械的に協働する。
【００５５】
　このハウジングは、望ましくは、ハンドル軸に沿って配置されたハンドル部分を備える
。特定の実施形態において、このハンドル軸は、駆動歯車軸と実質的に平行である。
【００５６】
　本開示はまた、外科手術用ファスナーを組織に適用する方法に関する。この実施形態の
方法は、動力式外科手術用器具を提供する工程を包含し、この動力式外科手術用器具は、
ハウジング、内視鏡部分、駆動歯車およびエンドエフェクタを備える。この内視鏡部分は
、このハウジングから遠位に延び、そして長手方向軸を規定する。この駆動歯車は、少な
くとも部分的にこのハウジングの内部に配置され、そしてこの駆動歯車を通って延びる駆
動歯車軸の周りで回転可能である。この駆動歯車は、この駆動歯車軸に沿って選択的に移
動可能である。このエンドエフェクタは、この内視鏡部分の遠位部分に隣接して配置され
る。この方法は、この駆動歯車をこの駆動歯車軸に沿ってさらに移動させる工程、および
この駆動歯車をこの駆動歯車軸の周りで回転させる工程をさらに包含する。
【００５７】
　特定の実施形態において、このエンドエフェクタは、長手方向軸の周りで回転する。こ
のエンドエフェクタは、第二の長手方向軸を規定し得、そしてこのエンドエフェクタは、
第一の位置（第一の位置において、この第二の長手方向軸は、第一の長手方向軸と実質的
に整列する）から、少なくとも第二の位置（第二の位置において、この第二の長手方向軸
は、第一の長手方向軸に対してある角度で配置される）へと移動可能であり得る。特定の
実施形態において、このエンドエフェクタは、その第一の位置から第二の位置へと移動す
る。
【００５８】
　特定の実施形態において、駆動歯車は、３つの異なる位置の間で駆動歯車軸に沿って選
択的に移動可能である。これらの３つの位置のうちの２つは、望ましくは、エンドエフェ
クタを回転させること、および動力式外科手術用器具を起動させることに対応する。
【００５９】
　さらなる局面において、外科手術用ステープル留め器具は、ハウジング；このハウジン
グから遠位に延びて長手方向軸を規定する内視鏡部分；この内視鏡部分の遠位端に隣接す
るエンドエフェクタであって、この内視鏡部分に対して関節運動するように旋回可能に設
置されているエンドエフェクタ；このエンドエフェクタから組織内へと外科手術用ステー
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プルを展開するための駆動アセンブリ；駆動部材を有する駆動モータであって、この駆動
部材が第一の位置から少なくとも第二の位置へと移動可能である、駆動モータ；この駆動
部材によってこの第一の位置で係合されるように配置された関節運動部材であって、この
駆動部材によるこの関節運動部材の移動がこのエンドエフェクタをこの内視鏡部分に対し
て関節運動させるようにこのエンドエフェクタに接続されている、関節運動部材；および
この駆動部材によってこの第二の位置で係合されるように配置された起動部材であって、
この起動部材は、この駆動部材によるこの作動部材の移動が外科手術用ステープルを展開
するようにこの駆動アセンブリに接続されている、駆動部材を備える。
【００６０】
　この外科手術用ステープル留め器具は、回転部材を備え得、この回転部材は、内視鏡部
分に接続され、そして駆動部材の移動が内視鏡部分を長手方向軸の周りで回転させるよう
に、この駆動部材によって係合されるように配置されている。このエンドエフェクタは、
特定の好ましい実施形態において、カートリッジアセンブリ、このカートリッジアセンブ
リ内に配置された外科手術用ステープル、およびこのカートリッジアセンブリに隣接して
配置されたアンビルアセンブリを有する。このカートリッジアセンブリおよびこのアンビ
ルアセンブリは、このカートリッジアセンブリとこのアンビルアセンブリとの間に組織を
係合する前に、互いに対する開位置から接近位置へと移動可能である。起動部材の移動は
、外科手術用ステープルを展開する前に、このカートリッジアセンブリおよびこのアンビ
ルアセンブリを互いに対して接近させ得る。
【００６１】
　別の局面において、外科手術用ステープル留め器具は、ハウジング；このハウジングか
ら遠位に延びて長手方向軸を規定する内視鏡部分；この内視鏡部分の遠位端に隣接して配
置されたエンドエフェクタ；このエンドエフェクタから組織内へと外科手術用器具を展開
するための駆動アセンブリ；駆動部材を有する駆動モータであって、この駆動部材は、第
一の位置から少なくとも第二の位置へと移動可能である、駆動モータ；この駆動部材によ
ってこの第一の位置で係合されるように配置された回転部材であって、この駆動部材によ
るこの回転部材の移動が内視鏡部分を回転させるように、この内視鏡部分に接続されてい
る、回転部材；およびこの駆動部材によって第二の位置で係合されるように配置されてい
る起動部材であって、この駆動部材によるこの起動部材の移動が外科手術用ステープルを
展開するように、この駆動アセンブリに接続されている、起動部材を備える。
【００６２】
　この外科手術用ステープル留め器具は、駆動部材によって係合されるように配置された
関節運動部材を備え得、この関節運動部材は、駆動部材によるこの関節運動部材の移動が
エンドエフェクタを内視鏡部分に対して関節運動させるように、このエンドエフェクタに
接続されている。特定の実施形態において、このエンドエフェクタは、カートリッジアセ
ンブリ、このカートリッジアセンブリ内に配置された外科手術用ステープル、およびこの
カートリッジアセンブリに隣接して配置されたアンビルアセンブリを有する。このカート
リッジアセンブリおよびこのアンビルアセンブリは、このカートリッジアセンブリとこの
アンビルアセンブリとの間に組織を係合するために、互いに対する開位置から接近位置へ
と移動可能である。起動部材の移動は、外科手術用ステープルを展開する前に、このカー
トリッジアセンブリおよびこのアンビルアセンブリを互いに対して接近させ得る。
【００６３】
　さらなる局面において、外科手術用ステープル留め器具は、ハウジング；このハウジン
グから遠位に延びる内視鏡部分；少なくとも部分的にこのハウジング内に配置されて駆動
部材を有する駆動モータ；この内視鏡部分に対し関節運動するようにこの内視鏡部分の遠
位端に隣接して接続されたエンドエフェクタであって、このエンドエフェクタは、駆動モ
ータにより駆動される関節運動部材に接続されており、このエンドエフェクタは、組織内
に展開されるように配置された外科手術用ステープルを有する、エンドエフェクタ；およ
び少なくとも部分的にこのハウジングの内部に配置され、この駆動モータに電力を提供す
るように配置されている電源を備える。
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【００６４】
　特定の好ましい実施形態において、このエンドエフェクタは、装填ユニットの遠位端を
形成し、この装填ユニットは、内視鏡部分への接続のために構成されている。例えば、こ
の内視鏡部分は、第一の型の装填ユニットおよび少なくとも第二の型の装填ユニット（第
二の外科手術機能を有する）との接続のために構成されており、この第一の型は、関節運
動する外科手術用ステープル留め装填ユニットであり、そしてこの第二の型は、関節運動
しない外科手術用ステープル留め装填ユニットである。
【００６５】
　別の局面において、外科手術用器具は、ハウジング；このハウジングから遠位に延びて
長手方向軸を規定する内視鏡部分；この内視鏡部分の遠位端のエンドエフェクタであって
、この内視鏡部分に対して関節運動するように配置されているエンドエフェクタ；この長
手方向に沿って移動し、このエンドエフェクタと係合するように配置されている駆動シャ
フト；このエンドエフェクタの１つ以上の機能を選択的に駆動するように配置されている
モータアセンブリ；およびこのエンドエフェクタの状態を表示するためのディスプレイ構
成要素を備える。
【００６６】
　このディスプレイ構成要素は、手術室モニタであり得る。このエンドエフェクタの機能
は、内視鏡部分を長手方向軸の周りで回転させること、駆動シャフトを長手方向軸に沿っ
て移動させること、およびエンドエフェクタを関節運動させることからなる群より選択さ
れ得る。
【００６７】
　この外科手術用器具は、望ましくは、ハウジング内のデジタル制御モジュールを備える
。このデジタル制御モジュールは、エンドエフェクタの操作に関する情報をディスプレイ
構成要素に伝達する。このディスプレイ構成要素は、少なくとも部分的にハウジング内に
配置され得る。
【００６８】
　別の局面において、外科手術用器具は、ハウジング；このハウジングから遠位に延びて
長手方向軸を規定する内視鏡部分；駆動管であって、この駆動管を通って延びる駆動管軸
の周りで回転可能である駆動管；少なくとも部分的にこのハウジングの内部に配置された
駆動モータであって、この駆動管と係合するように移動可能である、駆動モータ；この駆
動管と機械的に協働するように配置された棒であって、この棒の少なくとも一部分は、こ
の駆動管に対して移動可能である、棒；およびこの内視鏡部分の遠位部分に隣接して配置
されたエンドエフェクタであって、発射棒がこのエンドエフェクタの外科手術機能を駆動
するように、棒によって起動されるように配置されている、エンドエフェクタを備える。
【００６９】
　特定の実施形態において、クラッチが、駆動モータと駆動管との間に配置され、このク
ラッチは、クラッチプレートおよびばねを備える。このクラッチプレートは、この駆動管
の近位端の界面と嵌合するように配置され得る。
【００７０】
　特定の好ましい実施形態において、エンドエフェクタは、第二の長手方向軸を規定し、
このエンドエフェクタは、第一の位置（第一の位置において、この第二の長手方向軸は、
第一の長手方向軸と実質的に整列する）から、少なくとも第二の位置（第二の位置におい
て、この第二の長手方向軸は、第一の長手方向軸に対してある角度で配置される）へと移
動可能である。このエンドエフェクタは、望ましくは、ハウジングに対して、この第一の
長手方向軸の周りで回転可能である。
【００７１】
　特定の好ましい実施形態において、棒の移動を制御する少なくとも１つのスイッチを備
えるユーザインターフェースが備えられる。この棒の少なくとも一部分は、望ましくは、
少なくとも部分的に駆動管の内部に配置される。特定の実施形態において、この駆動管は
、その内部表面にねじ切りされた部分を備える。この棒は、ねじ切りされた部分を備え、
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この発射棒のねじ切りされた部分は、この駆動管のねじ切りされた部分と係合可能である
。この棒の少なくとも一部分は、プレートの開口部分を通って延び、この開口部分は、こ
のプレートに対するこの発射棒の回転を防止するための、非円形の断面を有する。
【００７２】
　特定の実施形態において、電源が、少なくとも部分的にハウジングの内部に配置され、
そして駆動モータに電力を供給する用に配置される。エンドエフェクタは、使い捨て装填
ユニットの一部であり得る。
【発明の効果】
【００７３】
　本発明により、操作するために必要とされる力がより少ないアクチュエータを備える外
科手術用器具が提供される。さらに、片手での操作で複数の機能を実施する外科手術用器
具が提供される。
【図面の簡単な説明】
【００７４】
【図１】図１は、本開示の実施形態による動力式外科手術用器具の斜視図である。
【図２】図２は、図１の動力式外科手術用器具の拡大部分斜視図である。
【図３】図３は、図１および図２の動力式外科手術用器具の拡大部分斜視図である。
【図４】図４は、本開示の実施形態に従う、図１～図３の動力式外科手術用器具の内部構
成要素の部分斜視断面図である。
【図５】図５は、第一の位置に配置された、図１～図４の動力式外科手術用器具の内部構
成要素を示す部分斜視断面図である。
【図６】図６は、第一の位置に配置された、図１～図４の動力式外科手術用器具の内部構
成要素を示す部分斜視断面図である。
【図７】図７は、第二の位置に配置された、図１～図４の動力式外科手術用器具の内部構
成要素の断面図である。
【図８Ａ】図８Ａは、本開示の実施形態に従う、図１～図７の動力式外科手術用器具の内
視鏡部分を含む部分斜視図である。
【図８Ｂ】図８Ｂは、動力式外科手術器具の図８Ａに示される部分の拡大斜視図である。
【図９】図９は、第三の位置に配置された、図１～図４および図８の動力式外科手術用器
具の内部構成要素の部分斜視断面図である。
【図１０】図１０は、第三の位置に配置された、図１～図４および図８の動力式外科手術
用器具の内部構成要素の部分斜視断面図である。
【図１１】図１１は、第三の位置に配置された、図１～図４および図８の動力式外科手術
用器具の内部構成要素の部分斜視断面図である。
【図１２】図１２は、本開示の実施形態による図１～図１１の動力式外科手術用器具の一
部分の拡大斜視図である。
【図１３】図１３は、本開示の実施形態による図１～図１１の動力式外科手術用器具の一
部分の拡大斜視図である。
【図１４】図１４は、本開示の実施形態によるハンドル部分を含む動力式外科手術用器具
の一部分の断面図である。
【図１５Ａ】図１５Ａは、本開示の実施形態に従う図１の動力式外科手術用器具の遠位部
分の関節運動シャフトの斜視図である。
【図１５Ｂ】図１５Ｂは、本開示の実施形態に従う図１の動力式外科手術用器具の遠位部
分の関節運動シャフトの斜視図である。
【発明を実施するための形態】
【００７５】
　本開示の動力式外科手術用器具の実施形態が、図面を参照して本明細書中に開示される
。
【００７６】
　（実施形態の詳細な説明）
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　本開示の動力式外科手術用器具の実施形態が、ここで図面を参照しながら詳細に記載さ
れる。図面において、同じ参照番号は、数枚の図の各々における同一の要素または対応す
る要素を表す。本明細書中で使用される場合、用語「遠位」とは、動力式外科手術用器具
またはその構成要素の、使用者から遠い方の部分をいい、一方で、「近位」とは、動力式
外科手術用器具またはその構成要素の、使用者に近い方の部分をいう。
【００７７】
　本開示に従う動力式外科手術用器具（例えば、外科手術用ステープラー）は、図におい
て、参照番号１００と称される。最初に図１を参照すると、動力式外科手術用器具１００
は、ハウジング１１０、内視鏡部分１４０（この内視鏡部分を通って延びる長手方向軸Ａ
－Ａを規定する）、およびエンドエフェクタ１６０（このエンドエフェクタを通って延び
る長手方向軸Ｂ－Ｂ（図１において、軸Ａ－Ａと実質的に整列して図示される）を規定す
る）を備える。内視鏡部分１４０は、ハウジング１１０から遠位に延び、そしてエンドエ
フェクタ１６０は、内視鏡部分１４０の遠位部分１４２に隣接して配置される。
【００７８】
　図２および図３を参照すると、本開示の実施形態によるハウジング１１０の拡大図が図
示されている。図示される実施形態において、ハウジング１１０は、少なくとも１つのボ
タン１１４（２つのボタン１１４ａおよび１１４ｂが示されている）を有するハンドル部
分１１２を備える。ハンドル部分１１２は、ハンドル軸Ｈ－Ｈを規定し、使用者の指に対
応する凹み１１６を有するように示されている。各ボタン１１４ａおよび１１４ｂは、使
用者の指による押下を容易にするために、凹み１１６上に配置されているように示されて
いる。
【００７９】
　図２および図３を続けて参照すると、ハウジング１１０の近位領域１１８は、ユーザイ
ンターフェース１２０を備える。図示される実施形態において、ユーザインターフェース
１２０は、スクリーン１２２および少なくとも１つのスイッチ１２４（７つのスイッチ１
２４ａ～１２４ｇが示されている）を備える。スクリーン１２２は、可読情報を表示する
。この可読情報としては、１つの実施形態において、動力式外科手術用器具１００の状態
（ＳＴＡＴＵＳ）が挙げられる。スイッチ１２４ａ～１２４ｇは、以下に詳細に記載され
るように、動力式外科手術用器具１００の種々の動作を制御する。
【００８０】
　図４～図７、図９～図１１、および図１４は、動力式外科手術用器具１００の種々の内
部構成要素を図示し、これらの内部構成要素としては、駆動歯車２００または駆動部材、
駆動モータ２１０およびシフトモータ２２０が挙げられる。例えば、３位置のソレノイド
が、シフトモータ２２０の代替として使用され得ることが予測される。駆動歯車２００は
、この駆動歯車を通って延びる駆動歯車軸Ｃ－Ｃ（図４）の周りで回転可能であり、そし
て駆動歯車軸Ｃ－Ｃに沿って選択的に移動可能である。駆動モータ２１０は、駆動歯車２
００と機械的に協働するように配置され、そして駆動歯車軸Ｃ－Ｃの周りで駆動歯車２０
０を回転させるように構成される。シフトモータ２２０は、駆動歯車２００と機械的に協
働するように配置され（駆動モータ２１０は、開示される実施形態に従って、駆動歯車２
００とシフトモータ２２０との間に図示されている）、そして駆動歯車軸Ｃ－Ｃに軸方向
に沿って駆動歯車２００を移動させるように構成される。開示される実施形態において、
駆動モータ２１０および／またはシフトモータ２２０は、モータまたは歯車モータであり
得、これらは、そのハウジング内に組み込まれた伝動装置を備え得る。
【００８１】
　シフトモータ２２０は、複数の位置の間で駆動歯車２００を選択的に移動させるように
構成される。３つの位置が、図示される実施形態に示されている。第一の位置（図５およ
び図６に図示される）は、エンドエフェクタ１６０の回転を可能にする。第二の位置（図
７に図示される）は、エンドエフェクタ１６０の関節運動を可能にする。第三の位置（図
９～図１１および図１４に図示される）は、動力式外科手術用器具１００の起動を可能に
する。
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【００８２】
　駆動モータ２１０を囲む駆動モータケーシング２１２の切取り図が、図４～図７、図９
～図１０、および図１４に図示されている。駆動モータケーシング２１２は、複数のスロ
ット２１４（３つのスロット２１４ａ、２１４ｂおよび２１４ｃが図示されている）を備
える。各スロット２１４は、駆動歯車２１０を所望の位置に維持するために、位置ロック
２１６と嵌合可能である。例えば、図５において、位置ロック２１６は、スロット２１４
ａ（駆動歯車２００がその第一の位置にあることに対応する）と嵌合して示されている。
図７において、位置ロック２１６は、スロット２１４ｂ（駆動歯車２００が第二の位置に
あることに対応する）と嵌合している。図９、図１０および図１４は、スロット２１４ｃ
（駆動歯車２００がその第三の位置にあることに対応する）と嵌合している位置ロック２
１６を図示する。位置ロック２１６は、図示される実施形態において、駆動モータケーシ
ング２１２の方へとばね付勢されており、このことは、駆動モータ２１０を所望の位置に
配置および維持することを補助する。
【００８３】
　図示される実施形態において、シフトモータ２２０は、駆動モータ２１０の近位に位置
し、そして駆動モータ２１０を駆動歯車軸Ｃ－Ｃに沿って、第一の位置と、第二の位置と
、第三の位置との間で移動させるように構成される。図１０を参照すると、シフトモータ
２２０は、開示される実施形態に従って、内側をねじ切りされたねじハウジング２２３（
図１０）と一緒になってシフトねじ２２２を駆動するように図示されている。位置ロック
２１６に隣接して配置されたシフトセンサ２２４（図４を参照のこと）（例えば、位置ロ
ック２１６によって作動するマイクロスイッチまたは光学／強磁性接近センサ）が、少な
くとも１つのスイッチ１２４と電気的に連絡して、シフトモータ２２０を始動もしくは停
止させ、そして／または駆動モータ２１０の位置に関するフィードバックを提供すること
がさらに開示される。例えば、動力式外科手術用器具１００の作動のモードが、望ましく
は、スクリーン１２２に表示される。例えば、駆動モータ２１０の位置は、ユーザインタ
ーフェース１２０のスクリーン１２２に表示され得る。
【００８４】
　図５および図６を参照すると、駆動歯車２００の第一の位置が図示されている。ここで
、輪歯車２３０または回転部材が、ハウジング１１０の内部に配置され、そして輪歯車２
３０の回転は、動力式外科手術用器具１００の内視鏡部分１４０、エンドエフェクタ１６
０および遠位ハウジング部分１１０ａの回転を引き起こす。輪歯車２３０の内側表面は、
駆動歯車２００と係合するためのねじ山および／または歯を備え、そして遠位ハウジング
部分１１０ａに取り付けられることが予測される。この遠位ハウジング部分は、近位ハウ
ジング部分１１０ｂの遠位に配置される。さらに、遠位ハウジング部分１１０ａは、遠位
ハウジング部分１１０ａの周囲に配置されたチャネル２３２と、近位ハウジング部分１１
０ｂの対応する周囲に配置されたフランジ２３４とによって、近位ハウジング部分１１０
ｂに対して回転可能である。
【００８５】
　１つの実施形態において、輪歯車２３０は、遠位ハウジング部分１１０ａの内部にしっ
かりと固定され、そして駆動歯車２００と嵌合して係合する。従って、駆動歯車２００の
回転は、輪歯車２３０を回転させ、従って、遠位ハウジング部分１１０ａを回転させる。
図２において、回転可能な遠位ハウジング部分１１０ａから使用者の手を隔離するリップ
２３５が示されている。複数のワッシャまたは玉軸受（おそらく、商品名Ｔｅｆｌｏｎ（
登録商標）のもとで販売されている合成樹脂であるフッ素含有ポリマーから作製される）
が、遠位ハウジング部分１１０ａと近位ハウジング部分１１０ｂとの間に配置されて、こ
れらのハウジング部分の間での回転摩擦を減少させることが予測される。
【００８６】
　図６に図示される実施形態を続けて参照すると、複数の凹み２３１が、遠位ハウジング
部分１１０ａの表面２３３の周囲に配置される。近位ハウジング部分１１０ｂに配置され
たタブ２３７が示され、このタブは、つめまたはばね付勢された部材を備え得る。開示さ
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れる実施形態において、タブ２３７は、遠位に付勢され、そして複数の凹み２３１のうち
の少なくとも１つと機械的に協働する。凹み２３１とタブ２３７との組み合わせは、遠位
ハウジング部分１１０ａを、近位ハウジング部分１１０ｂに対するある回転位置に固定す
ることを補助する。さらに、凹み２３１およびタブ２３７は、内視鏡部分１４０が回転さ
れる場合に、使用者に可聴および／または触覚フィードバックを与えるように提供され得
る。開示される実施形態において、一旦、所望の回転位置が選択されると、３位置のソレ
ノイドが、エンドエフェクタ１６０の回転位置をロックするために使用され得る。
【００８７】
　図７において、駆動歯車２００が、位置ロック２１６がスロット２１４ｂと整列してい
る場合のその第二の位置において図示されている。ここで、駆動歯車２００は、関節運動
歯車２４０と嵌合して係合する。この関節運動歯車は、少なくとも部分的に、ハウジング
１１０の内部に配置される。関節運動歯車２４０の回転は、エンドエフェクタ１６０をそ
の第一の位置（第一の位置において、長手方向軸Ｂ－Ｂは、長手方向軸Ａ－Ａと実質的に
整列する）から、長手方向軸Ｂ－Ｂが長手方向軸Ａ－Ａに対してある角度で配置される位
置へと移動させる。好ましくは、複数の関節運動位置が達成される。
【００８８】
　図示される実施形態において、図７および図８を特に参照すると、エンドエフェクタ１
６０の関節運動は、関節運動歯車２４０、関節運動ねじ２４２、関節運動連結部２４４、
および少なくとも１つの関節運動棒２６０によって影響を受ける。より具体的には、関節
運動歯車２４０は、関節運動ねじ２４２にしっかりと設置され、その結果、関節運動歯車
２４０がその第二の位置にある間に駆動歯車２００の回転により回転されられるにつれて
、関節運動ねじ２４２もまた回転する。複数の軸受２６２が、関節運動ねじ２４２上の種
々の位置に図示されており、これらの軸受は、例えば、関節運動ねじドライブ２４２の保
持および整列を容易にするため、ならびに関節運動ねじ２４２とハウジング１１０との間
の摩擦を減少させるためのものである。
【００８９】
　図７を続けて参照すると、関節運動ねじ２４２は、ねじ切りされた部分２４６を備え、
このねじ切りされた部分は、関節運動連結部２４４の内側をねじ切りされた部分２４８を
通って延びる。関節運動ねじ２４２と関節運動連結部２４４との間のこの関係は、関節運
動ねじ２４２の回転の際に、関節運動連結部２４４を関節運動ねじ２４２のねじ切りされ
た部分２４６に沿って、遠位（矢印Ｄの方向）および／または近位（矢印Ｅの方向）に移
動させる。例えば、関節運動ねじ２４２がその第一の方向（例えば、時計回り）に回転す
ると、関節運動連結部２４４が近位に移動し、そして関節運動ねじ２４２が第二の方向（
例えば、反時計回り）に回転すると、関節運動連結部２４４が遠位に移動する。
【００９０】
　関節運動連結部２４４から延びる少なくとも１つの関節運動アーム２５０が示されてい
る。１つの実施形態において、関節運動アーム２５０は、関節運動棒２６０にしっかりと
接続されており、そして１つより多くの関節運動アーム２５０が、１つより多くの関節運
動棒２６０に接続可能であることが予測される。関節運動連結部２４４が、関節運動歯車
２４０の回転に応答して遠位および／または近位に移動すると、関節運動棒２６０もまた
、それに応答して、長手方向軸Ａ－Ａに沿って遠位（矢印Ｆの方向）および／または近位
（矢印Ｇの方向）に移動する。リミットスイッチ、接近センサ（例えば、光学接近センサ
および／もしくは強磁性接近センサ）、変位計およびシャフトエンコーダ（例えば、ハウ
ジング１１０の内部に配置される）の任意の組み合わせが、関節運動連結部２４４の位置
および／またはエンドエフェクタ１６０の関節運動角度および／または発射棒３０６（図
９および図１１を参照して以下で議論される）の位置を制御および／または記録するため
に利用され得る。
【００９１】
　図８Ａおよび図８Ｂを参照すると、関節運動棒２６０が示されており、この関節運動棒
は、内視鏡部分１４０の少なくとも一部分を通って延び、そして連結棒２６４と機械的に
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協働する。従って、連結棒２６４は、関節運動歯車２４０の回転の際に、長手方向軸Ａ－
Ａに沿って同様に移動する。連結棒２６４の遠位部分２６６は、エンドエフェクタ１６０
と機械的に協働し、その結果、連結棒２６４の近位および遠位への移動は、エンドエフェ
クタ１６０をその第一の位置から第二の位置へと、旋回点Ｐの周りで移動させる。例えば
、連結棒２６４は、旋回点Ｐから横方向にずれた位置で、エンドエフェクタ１６０に接続
される。より具体的には、例示の目的で、連結棒２６４が遠位に移動すると、エンドエフ
ェクタ１６０は、矢印Ｈの方向に関節運動し、そして連結棒２６４が近位に移動すると、
エンドエフェクタ１６０は、矢印Ｉの方向に関節運動する。関節運動棒２６０の一部分が
エンドエフェクタ１６０と機械的に協働して、このエンドエフェクタの関節運動に影響を
与えることもまた予測される。エンドエフェクタ１６０に関節運動を提供することのさら
なる詳細は、共有に係る、Ｍｉｌｌｉｍａｎらに対する米国特許第６，９５３，１３９号
（その内容はその全体が本明細書中に参考として援用される）に詳細に記載されている。
【００９２】
　本開示の実施形態によれば、エンドエフェクタ１６０は、カートリッジアセンブリ（例
えば、顎部材１６４）およびアンビルアセンブリ（例えば、顎部材１６２）を備え、この
アンビルアセンブリは、外科手術用ファスナーを身体組織内に展開してこれらの外科手術
用ファスナーを成形するためのアンビル部分を備える。エンドエフェクタ１６０は、内視
鏡部分１４０の長手方向軸に対して実質的に垂直な軸の周りで旋回可能であるように設置
される。カートリッジアセンブリ１６４は、複数のステープルを収容する。アンビルアセ
ンブリ１６２は、カートリッジアセンブリ１６４から間隔を空けた開位置と、カートリッ
ジアセンブリ１６４に並置して整列した接近位置またはクランプ位置との間で、カートリ
ッジアセンブリ１６４に対して移動可能である。好ましくは、ステープルは、ステープル
の線形の列を身体組織に適用するように、カートリッジアセンブリ１６４内に収容される
。エンドエフェクタ１６０は、本体部分に旋回可能に取り付けられる設置部分に取り付け
られる。この本体部分は、動力式外科手術用器具１００の内視鏡部分１４０と一体的であ
っても、交換可能または使い捨ての装填ユニットを提供するように本体部分に取り外し可
能に取り付けられてもよい。この装填ユニットは、差込接続によって、内視鏡部分１４０
に接続可能であり得る。この装填ユニットは、この装填ユニットの設置部分に接続された
関節運動リンクを有し、そしてこの関節運動リンクが連結棒に接続され、その結果、この
連結棒が長手方向軸に沿って遠位－近位方向に移動すると、エンドエフェクタ１６０が関
節運動することが予測される。関節運動を可能にするようにエンドエフェクタ１６０を内
視鏡部分１４０に接続するための他の手段が、使用され得る。例えば、可撓性管または複
数の旋回可能部材が使用され得る。
【００９３】
　装填ユニットは、種々のエンドエフェクタ（例えば、脈管封止デバイス、線形ステープ
ル留めデバイス、円形ステープル留めデバイス、カッターなど）を組み込み得る（または
組み込むように構成され得る）。このようなエンドエフェクタは、動力式外科手術用器具
１００の内視鏡部分１４０に結合され得る。中間の可撓性シャフト５００が、ハンドル部
分１１２と装填ユニットとの間に備えられ得る。例えば、図１５Ａ～図１５Ｂに示される
ように、内視鏡部分１４０および遠位部分１４２は、可撓性シャフト５００として示され
る。可撓性シャフト５００は、相互接続されて角度の付いた複数の外側管５０１および５
０２を備える。図１５Ａは、関節運動していない形態の可撓性シャフトを示し、そして図
１５Ｂは、関節運動した形態の可撓性シャフト５００を示す。可撓性シャフト５００がま
っすぐである場合、管５０１の狭いセクションは、図１５Ａに示されるように、管５０２
の広いセクションと交互になる。可撓性シャフト５００が完全に関節運動した場合、図１
５Ｂに示されるように、管５０１および５０２の狭い側と広い側とが整列する。このよう
な可撓性シャフト５００は、身体の特定の領域へのアクセスを容易にし得る。１つより多
くの中間シャフトを備えるシステムが使用され得、各中間シャフトは、１つ以上のエンド
エフェクタまたは装填ユニットと接続されるように配置される。このような中間シャフト
としては、可撓性シャフト、湾曲したシャフト、剛性シャフト、入れ子式シャフト、内視



(18) JP 5563679 B2 2014.7.30

10

20

30

40

50

鏡型シャフト、または他のシャフトが挙げられ得る。
【００９４】
　さらに、種々の装填ユニットが使用され得る場合、デジタル制御ユニット（ＤＣＭ）１
３０（図４）が、棒３０６に付与される力を制御し得、その結果、棒３０６は、その時点
で使用中である装填ユニットの特定のエンドエフェクタを駆動し得る。明瞭にするために
、ＤＣＭ１３０を動力式外科手術用器具１００の種々の構成要素に接続するワイヤは、図
面には示されないが、このようなワイヤは、本開示によって企図される。装填ユニットは
また、どのエンドエフェクタがその装填ユニット上にあるかをＤＣＭ１３０に示す、機械
センサまたは電子センサを備え得る。１つの実施形態において、ＤＣＭ１３０はまた、棒
３０６に付与される力に関する情報を格納し得る。さらに、駆動モータ２１０からの電圧
および電流が測定されて、動力式外科手術用器具１００の状態に関する情報および／また
はフィードバックを提供し得る。例えば、使用者が厚すぎる組織をクランプしようと試み
る場合、電圧および／または電流が増加する。この情報は、使用者に提供され得、そして
／または電力が遮断もしくは停止され得る。このような特徴は、この器具内の機構に対す
る損傷を防止することを補助することが予測される。
【００９５】
　図９～図１１および図１４を参照すると、駆動歯車２００がその第三の位置において図
示されており、位置ロック２１６がスロット２１４ｃと整列している。ここで、駆動歯車
２００は、少なくとも部分的にハウジング１１０の内部に配置されているアクチュエータ
歯車３００と嵌合して係合する。より具体的には、駆動歯車２００の面２０４（図４）に
配置された１セットの歯２０２が、アクチュエータ歯車３００の歯と嵌合して係合し、組
織の把持、組織のクランプ、ならびにエンドエフェクタ１６０の発射（例えば、ステープ
ル留めおよび切断）および要素の元の位置への引き込みのうちの少なくとも１つを提供す
る。
【００９６】
　図９および図１１を続けて参照すると、駆動管３０２、栓３０４、および発射棒３０６
もまた備えられる。駆動管３０２は、その長さの少なくとも一部分に沿っためねじ（明白
には図示しない）を備え、そしてアクチュエータ歯車３００にしっかりと取り付けられる
。栓３０４は、駆動管３０２のめねじと螺合して係合し、そしてアクチュエータ歯車３０
０に対して駆動管３０２内で移動する。図９は、栓３０４をその最近位の近くで示し、そ
して図１１は、栓３０４をその最遠位の近くで示す。発射棒３０６は、栓３０４にしっか
りと接続され、そしてこの栓から遠位に延びる。本開示の実施形態において、発射棒３０
６は、少なくとも内視鏡部分１４０の遠位部分１４２まで延びる。
【００９７】
　駆動歯車２００の回転に応答して、アクチュエータ歯車３００および駆動管３０２もま
た回転する。駆動管３０２が回転すると、栓３０４および発射棒３０６は、駆動管３０２
の範囲内で近位および／または遠位に移動する。発射棒３０６の遠位への移動（例えば、
駆動歯車２００の時計回りの回転に対応する）は、エンドエフェクタ１６０の顎部材１６
２、１６４（図１を参照のこと）に、これらの間に保持された組織を把持またはクランプ
させ得る。発射棒３０６のさらなる移動は、（例えば、カム棒および／または起動そり（
これらのいずれもこの実施形態において明白には図示しない）によって）外科手術用ファ
スナーをエンドエフェクタ１６０から排出させて組織を固定させ得、そしてまた、ナイフ
（この実施形態において明白には図示しない）に組織を切断させ得る。発射棒３０６の近
位への移動（例えば、駆動歯車２００の反時計回りの回転に対応する）は、顎部材１６２
、１６４および／またはナイフをその発射前の位置に戻し得る。エンドエフェクタ１６０
の発射および他の起動のさらなる詳細は、共有に係る、Ｍｉｌｌｉｍａｎらに対する米国
特許第６，９５３，１３９号（その内容はその全体が本明細書中に参考として援用される
）に詳細に記載されている。
【００９８】
　本開示の実施形態において、エンドエフェクタ１６０のアンビル部分は、エンドエフェ
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クタ１６０の駆動アセンブリによって係合されるためのカム表面を備える。この駆動アセ
ンブリは、駆動梁を備え、この駆動梁は、望ましくは、組織を切断するためのナイフを有
する。この駆動梁は、このカム表面と係合するように配置されたカムローラ、およびカー
トリッジアセンブリと係合するように配置されたフランジを有し、駆動梁が遠位に進む場
合にアンビルアセンブリ１６２とカートリッジアセンブリ１６４との互いに対する接近を
起こす。さらに、駆動梁は、遠位方向にさらに進むと、Ｍｉｌｌｉｍａｎの‘１３９特許
に開示されるように、起動部材と係合して、外科手術用ファスナーをカートリッジアセン
ブリから展開する。
【００９９】
　任意の組み合わせのセンサが、動力式外科手術用器具１００の内部に位置決めされ、種
々の構成要素の位置および／またはその動作状態（例えば、関節運動、回転、クランプ、
エンドエフェクタ１６０の発射）を決定し得る。例えば、リミットスイッチ、接近センサ
（例えば、線形接近センサおよび／または強磁性接近センサ）、電位差計、変位計（ＬＶ
ＤＴ）、シフトエンコーダなどが、上で議論されたように、関節運動連結部２４４、発射
棒３０６および／または輪歯車２３０の位置の制御および／または記録を補助するために
使用され得る。
【０１００】
　ここで図９、図１１および図１２を参照すると、内視鏡部分１４０は、管ハウジング１
４４を備え、この管ハウジングは、ハウジング１１０に隣接する領域からエンドエフェク
タ１６０の方へと延びる。駆動管３０２が回転する際に、エンドエフェクタ１６０は、そ
の直接の結果としては回転しない。図１３を参照すると、管ハウジング１４４は、平坦な
部分１４８を備え、この平坦な部分は、発射棒３０６の平坦な部分３１０に対応する。１
対の平坦な部分１４８および３１０は、発射棒３０６の軸方向での動きを制限することを
補助することによって、発射棒３０６の回転を防止することを補助する。
【０１０１】
　図９を参照すると、駆動モータ２１０から延びて駆動歯車２００に接続されている駆動
モータシャフト２１８が示されている。固定具（この実施形態において明白には図示しな
い）を使用して、駆動歯車２００を駆動モータシャフト２１８上に保持し得る。駆動モー
タシャフト２１８は、駆動モータ２１０によって回転させられ、これによって、駆動歯車
２２０の回転を生じる。駆動モータシャフト２１８は、平坦な部分２１９を有するように
示されており（１つより多くの平坦な部分２１９が備えられ得る）、この平坦な部分は、
駆動歯車２２０と駆動モータシャフト２１８との間の「あそび」または「回転の浮き」が
、これらの歯車の歯の整列を容易にし、駆動歯車２２０が位置の間を移動することを可能
にする。図９はまた、ハウジング１１０の内部に配置されて少なくとも部分的に駆動管３
０２を囲む軸受３０８を図示する。軸受３０８は、駆動管３０２の回転を容易にし、そし
て駆動管３０２が内視鏡部分１４０を通って整列することを補助し、そして駆動歯車２０
０とアクチュエータ歯車３００との間の全てのスラスト負荷を支持する。
【０１０２】
　図１０において、駆動モータ２１０およびシフトモータ２２０に隣接する変換器４２０
が図示されている。変換器４２０（例えば、力変換器または圧力変換器）は、アクチュエ
ータ歯車３００に対する所望の圧力のために必要とされる力を測定および／または制御し
得る。変換器４２０は、ユーザインターフェース１２０の一部分と連絡し得、このユーザ
インターフェースは、使用者にフィードバックを提供し得る。さらに、ばね継手４３０が
、駆動モータ２１０とシフトモータ２２０との間に図示されている。具体的には、開示さ
れる実施形態において、ばね継手４３０は、入れ子式ケージ４３４内に設置されたばね４
３２を備える。ばね４３２を通って延びるシフトねじ２２２が示され、このシフトねじは
、ばね４３２に圧縮負荷を付与するように構成され得る。ケージ４３４は、ばね４３２が
圧縮されると収縮可能であることが予測される。駆動モータ２１０に付与される力は、ば
ね４３２および／またはケージ４３４を使用して調節され得る。
【０１０３】
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　開示される実施形態において、駆動歯車２００およびアクチュエータ歯車３００は、ク
ラッチ面を形成する。歯車の歯は、駆動モータ２１０とシフトモータ２００との間に配置
されたばね継手４３０（以下で図１０に関連して議論される）およびシフトモータ２００
によって駆動モータ２１０に閾値の力が付与されない限り、滑るように配置される。さら
に、シフトモータ２００およびばね継手４３０が、駆動歯車２００およびアクチュエータ
歯車３００が滑ることなく係合するために必要とされる閾値の力を付与すると、棒３０６
が遠位に駆動される。入れ子式ケージ４３４には、ストップが組み込まれ得、その結果、
ケージ４３４は、ばね継手４３０を解放するのではなく、棒３０６を引き込む。
【０１０４】
　図３を参照すると、スクリーン１２２および７つのスイッチ１２４ａ～１２４ｇを備え
るユーザインターフェース１２０が示されている。図示される実施形態において、ユーザ
インターフェースは、「モード（ＭＯＤＥ）」（例えば、回転、関節運動または起動であ
り、これは、シフトセンサ２２４（図４）を介してユーザインターフェース１２０に通信
され得る）、「状態（ＳＴＡＴＵＳ）」（例えば、関節運動の角度、回転の速度、または
起動の型）および「フィードバック（ＦＥＥＤＢＡＣＫ）」（例えば、ステープルが発射
されたか否か）を表示する。スイッチ１２４ａは、モードを表す「Ｍ」を有するように示
されており、このスイッチは、回転と、関節運動と、把持と、クランプと、発射との間を
選択するために、シフトモータ２２０によって駆動歯車２００を位置決めするために使用
され得る。スイッチ１２４ａは、使用者に異なる組織型、ならびにステープルカートリッ
ジの種々のサイズおよび長さを入力させるために使用され得ることもまた予測される。
【０１０５】
　ユーザインターフェース１２０のスイッチ１２４ｂ～１２４ｅは、矢印を有するように
示されており、そして駆動モータ２１０によって駆動歯車２００が回転させられる方向、
速度および／またはトルクを選択するために使用され得る。少なくとも１つのスイッチ１
２４が、例えば、種々の設定に優先する緊急モードを選択するために使用され得ることも
また予測される。さらに、スイッチ１２４ｆおよび１２４ｇは、「Ｎ」および「Ｙ」を有
するように図示されている。スイッチ１２４ｆおよび１２４ｇは、使用者が動力式外科手
術用器具１００を誘導すること、および動力式外科手術用器具１００の種々の設定を選択
することを補助するために使用され得ることが予測される。スイッチ１２４ａ～１２４ｇ
上の印およびそれぞれの機能は、添付の図面に示されるものに限定されない。なぜなら、
これらからの逸脱が企図され、そして本開示の範囲内であるからである。さらに、図１お
よび図２を参照すると、ボタン１１４ａおよび１１４ｂは、駆動モータ２１０および／ま
たはシフトモータ２２０の移動を開始および／または停止させるために使用され得る。ボ
タン１１４ａおよび１１４ｂの他の機能、ならびにより多いかまたはより少ないボタン１
１４を有することもまた予測される。特定の実施形態において、スイッチ１２４ａ～１２
４ｇは、例えば、１つ以上のマイクロエレクトロニック膜スイッチを備え得る。このよう
なマイクロエレクトロニック膜スイッチの利点としては、起動のための比較的低い力；小
さいパッケージサイズ；人間工学的なサイズおよび形状；低プロフィール；スイッチ上に
成型された文字、記号、図および／または印を備える能力；ならびに低い製造費用が挙げ
られる。さらに、スイッチ１２４ａ～１２４ｇ（例えば、マイクロエレクトロニック膜ス
イッチ）は、動力式外科手術用器具１００の滅菌を容易にすることを補助するため、なら
びに粒子汚染および／または流体汚染を防止することを補助するために、密封され得る。
【０１０６】
　スイッチ１２４またはボタン１１４の代替物として、あるいはスイッチ１２４またはボ
タン１１４に加えて、他の入力デバイスとしては、音声入力技術が挙げられ得、これには
、デジタル制御モジュール（ＤＣＭ）１３０（図４）に組み込まれたハードウェアおよび
／またはソフトウェア、あるいはＤＣＭ１３０に接続された別個のデジタルモジュールが
含まれ得る。音声入力技術としては、音声認識、音声作動、音声修正および／または埋め
込み言語が挙げられ得る。使用者は、この器具の動作を、全体的にかまたは部分的に音声
命令によって制御することが可能であり得、従って、使用者の片手または両手が、他の器
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具を操作するために自由になる。音声出力または他の可聴出力もまた、使用者にフィード
バックを提供するために使用され得る。
【０１０７】
　１つの実施形態において、ばね継手４３０は、動力式外科手術用器具１００のフィード
バックおよび制御において使用される。上記のように、ＤＣＭ１３０は、１つ以上のボタ
ン１１４またはスイッチ１２４および１つ以上のディスプレイスクリーン１２２に接続さ
れて、使用者にフィードバックを提供し得、そして動力式外科手術用器具１００の動作の
制御を補助し得る。ＤＣＭ１３０は、動力式外科手術用器具１００のハウジング１１０に
組み込まれたデジタルボードであり得る。ばね継手４３０は、圧力変換機を備え得、この
圧力変換機は、ＤＣＭ１３０と相互作用して、棒３０６に付与される力を制御し得る。
【０１０８】
　ユーザインターフェース１２０は、表示される項目の間をさらに区別するために、スク
リーン１２２および／またはスイッチ１２４ａ～１２４ｇ上の、様々な色および／または
強度の文字を備えることもまた、予測される。例えば、パルス化されたパターンの光、可
聴フィードバック（例えば、選択された時間間隔で鳴らされ得るブザー、ベルまたはビー
プ音）、言語フィードバック、および／または触覚的な振動フィードバック（例えば、非
同期モータまたはソレノイド）の形態のユーザフィードバックもまた含まれ得る。視覚的
フィードバック、聴覚的フィードバックまたは触覚的フィードバックは、強度を増加また
は減少され得る。例えば、フィードバックの強度を使用して、器具に対する力が過剰にな
っていることを示し得る。さらに、スイッチ１２４ａ～１２４ｇは、互いから異なる高さ
に位置付けられ、そして／あるいは隆起した印または他の表面形状の特徴（例えば、凹状
もしくは凸状）を備えて、使用者がユーザインターフェース１２０を見る必要なしに、適
切なスイッチ１２４を押すことを可能にし得る。さらに、近位ハウジング部分１１０ｂは
、ジョイスティック型の制御システムとして使用され得る。
【０１０９】
　さらに、ユーザインターフェース１２０は、別個のディスプレイスクリーン１２２およ
び入力デバイス（例えば、スイッチ１２４またはボタン１１４）を備え得るか、または入
力デバイスの全体または一部分が、スクリーン１２２に組み込まれ得る。例えば、タッチ
スクリーン液晶ディスプレイ（ＬＣＤ）が、使用者が操作フィードバックを見ながら入力
を提供することを可能にするために、使用され得る。タッチスクリーンＬＣＤは、抵抗制
御、容量制御、または表面音波制御を備え得る。このアプローチは、動力式外科手術用器
具１００を滅菌すること、ならびに粒子汚染および／または流体汚染を防止することを補
助するためにスクリーン１２２の構成要素を密封することを容易にすることを可能にし得
る。特定の実施形態において、スクリーン１２２は、使用または準備の間にスクリーン１
２２を見ることの適応性のために、動力式外科手術用器具１００に旋回可能または回転可
能に設置される。スクリーン１２２は、例えば、動力式外科手術用器具１００に、蝶番ま
たは玉継手で設置され得る。
【０１１０】
　開示される実施形態において、動力式外科手術用器具１００における種々のセンサによ
って監視される情報のうちの少なくともいくつかは、手術室内のビデオスクリーンまたは
監視システムに提供され得る。例えば、データが、手術室の監視システム用の受信機に、
動力式外科手術用器具１００に組み込まれているかまたは関連している通信発信機から、
Ｂｌｕｅ　Ｔｏｏｔｈ（登録商標）、ＡＮＴ３、ＫＮＸ、Ｚ　Ｗａｖｅ、Ｘ１０、無線Ｕ
ＳＢ、ＷｉＦｉ、ＩｒＤａ、Ｎａｎｏｎｅｔ、Ｔｉｎｙ　ＯＳ、ＺｉｇＢｅｅ、ラジオ、
ＵＨＦおよびＶＨＦが挙げられる技術を介して発信され得る。このような特徴は、動力式
外科手術用器具１００の使用者、または他の手術室もしくは病院の人員、あるいは遠隔地
にいる人による監視を容易にし得る。
【０１１１】
　図４を参照すると、バッテリパック４００、燃料電池および／または高エネルギーコン
デンサの任意の組み合わせを使用して、外科手術用器具１００に電力を供給し得る。例え
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ば、コンデンサをバッテリパック４００と組み合わせて使用し得る。ここで、コンデンサ
は、電流が迅速には放出され得ない、放電が遅い（ｓｌｏｗ－ｄｒａｉｎ）バッテリ単独
を用いて提供され得るより迅速にエネルギーが所望／要求される場合（例えば、厚い組織
をクランプする場合、迅速に発射する場合、クランプする場合など）に、電力のバースト
のために使用され得る。バッテリは、コンデンサを充電するためにコンデンサに接続され
得ることが予測される。
【０１１２】
　バッテリパック４００は、少なくとも１つの使い捨てバッテリを備えることもまた予測
される。この使い捨てバッテリは、約９ボルト～約３０ボルトの間であり得、そして病院
の人員が器具を発電機に接続することもバッテリを充電することも必要としない、使用の
準備ができた使い捨て外科手術用器具において有用であり得る。より高い電圧のバッテリ
が望ましい。なぜなら、これらのバッテリは、通常の使用においてはほとんど電流を放出
せず、効率的であり、そして電力のスパイクを取り扱い得るからである。他の電力供給手
段（電力が挙げられる）もまた企図される。代替の実施形態において、器具１００を発電
機に接続するためにコードが提供される。
【０１１３】
　開示される実施形態において、ＤＣＭは、シフトモータ２２０および駆動モータ２１０
に接続され、そしてバッテリ４００のインピーダンス、電圧、温度および／または電流の
放出を監視するように、そして動力式外科手術用器具１００の操作を制御するように、構
成および配置される。動力式外科手術用器具１００のバッテリ４００、伝動装置、モータ
２２０、２１０および駆動構成要素の負荷が決定されて、損傷限界に達するかまたは接近
することをこの負荷が示す場合にモータ速度を制御する。例えば、バッテリ４００に残っ
ているエネルギー、残っている発射数、バッテリ４００が交換もしくは充電されなければ
ならないか否か、および／または動力式外科手術用器具１００の潜在的な負荷限界への接
近が、決定され得る。
【０１１４】
　ＤＣＭは、監視された情報に応答して、シフトモータ２２０および／または駆動モータ
２１０の動作を制御するか、または制御を補助するように、構成および配置され得る。パ
ルス変調（これは、電子クラッチを備え得る）が、出力を制御する際に使用され得る。例
えば、ＤＣＭは、電圧を制御するかまたは電圧をパルス変調して、電力および／またはト
ルク出力を調節し、システムの損傷を防止し得るか、またはエネルギー利用を最適化し得
る。電気制動回路が、駆動モータ２１０および／またはシフトモータ２２０を制御するた
めに使用され得、この回路は、回転する駆動モータ２１０の既存の逆向きの起電力（ＥＭ
Ｆ）を使用して、駆動歯車２００のモーメントに反作用し、そしてこのモーメントを実質
的に減少させる。電気制動回路は、停止の正確さのための駆動モータ２１０および／また
はシフトモータ２２０の制御、ならびに／あるいは動力式外科手術用器具１００のシフト
位置を改善し得る。動力式外科手術用器具１００の構成要素を監視して動力式外科手術用
器具１００の過負荷の防止を補助するためのセンサとしては、熱型センサ（例えば、熱セ
ンサ、サーミスタ、サーモパイル、熱電対および／または熱赤外線画像化）が挙げられ得
、ＤＣＭにフィードバックを提供し得る。ＤＣＭは、限界に達した場合または接近した場
合に、動力式外科手術用器具１００の構成要素を制御し得、このような制御としては、バ
ッテリパック４００からの電力を切ること、電力を一時的に遮断すること、休止モードに
入ること、使用されるエネルギーを制限するためのパルス変調が挙げられ得る。ＤＣＭは
、動作がいつ再開され得るかを決定するために、構成要素の温度を監視し得る。ＤＣＭの
上記使用は、電流、電圧、温度および／またはインピーダンスの測定値とは独立して使用
されても、これらの測定値を要因にしてもよい。
【０１１５】
　図５に図示される実施形態において、シフトモータ２２０は、２部分のハウジング２２
６を備えるように示される。２部分のハウジング２２６の各部分２２６ａおよび２２６ｂ
は、互いにスライド可能に係合する。部分２２６ａは、駆動モータケーシング２１２にし
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っかりと固定され、一方で部分２２６ｂは、シフトモータ２２０に固定されてハウジング
１１０内で移動可能であることが、予測される。さらに、配線スロット２２８が備えられ
て、ワイヤ（この実施形態において明白には図示しない）が、例えば、変換器４２０から
ユーザインターフェース１２０へと通ることを可能にし得る（図１０もまた参照のこと）
。
【０１１６】
　図１４を参照すると、ピストルグリップ型のハンドル部分１１２を有する動力式外科手
術用器具１００が図示されている。ここで、ハンドル部分１１２は、長手方向軸Ａ－Ａか
らある角度（例えば、実質的に９０°）で配置される。この実施形態において、少なくと
も１つのボタン１１４が、このハンドル部分に配置されることが予測される。さらに、ユ
ーザインターフェース１２０が、およそ図１４に示される位置に配置され得る。さらに、
可動ハンドル（この実施形態において明白には図示しない）が使用されて、動力式外科手
術用器具１００の種々の機能を制御し得る。
【０１１７】
　エンドエフェクタ１６０は、再使用可能であること、ステープルカートリッジを受け入
れ得ること、および／または使い捨て装填ユニットの一部であることが、予測される。使
い捨て装填ユニットのさらなる詳細は、共有に係る、Ｂｏｌａｎｏｓらに対する米国特許
第５，７５２，６４４号（その全内容は、本明細書中に参考として援用される）に詳細に
記載されている。使い捨て装填ユニットおよび／または交換可能な装填ユニットは、先に
参考として援用された、Ｍｉｌｌｉｍａｎらに対する米国特許第６，９５３，１３９号に
開示されるような、関節運動しないエンドエフェクタを備え得る。スイッチが、ハンドル
部分１１２に隣接して提供されて、シフトモータ２２０の第二の位置を電子的に不作動に
させ得る。他の手段（例えば、機械的手段）もまた使用され得る。
【０１１８】
　外科手術用エンドエフェクタ１６０を組み込む使い捨て装填ユニットまたは交換可能な
装填ユニットは、本開示の特定の実施形態において、装填ユニットの内部に配置されたセ
ンサを備え、種々の構成要素の位置および／またはエンドエフェクタ１６０の動作（例え
ば、エンドエフェクタ１６０の関節運動、回転、クランプおよび発射）を決定する。例え
ば、電気接触、接近センサ、光学センサ、フォトダイオード、および／または機械センサ
もしくは金属センサが、エンドエフェクタ１６０を制御し、そして／またはエンドエフェ
クタ１６０に関する情報を記録するために、使用される。アンビルアセンブリ１６２およ
びカートリッジアセンブリ１６４の互いに対する位置、エンドエフェクタ１６０の関節運
動位置または非関節運動位置、エンドエフェクタ１６０の回転、ならびに／あるいは装填
ユニット、ステープルカートリッジおよび／またはステープルカートリッジの構成要素の
正確な装填もまた、決定され得る。
【０１１９】
　識別システムもまた備えられて、種々の情報を決定し得、そしてＤＣＭに通信し得る。
これらの情報としては、特定のエンドエフェクタ１６０を操作するための、速度、電力、
トルク、クランプ、移動長および強度の限界が挙げられる。ＤＣＭはまた、構成要素の動
作モードを決定し得、そして構成要素の電圧、クラッチばね負荷、および移動の停止点を
調節し得る。より具体的には、この識別システムは、ＤＣＭまたはその内部の受信機と（
例えば、無線で、赤外線信号を介してなどで）通信する、エンドエフェクタ１６０内の構
成要素（例えば、マイクロチップ、エミッタまたは発信機）を備え得る。信号が発射棒３
０６を介して送信され得、その結果、発射棒３０６がＤＣＭとエンドエフェクタ１６０と
の間の通信のためのコンジットとして機能することもまた、予測される。識別システムは
、この外科手術用器具に関する情報（例えば、この外科手術用器具に取り付けられたエン
ドエフェクタの型、および／またはこのエンドエフェクタの状態）をＤＣＭと通信する。
【０１２０】
　装填ユニットは、本開示による特定の実施形態において、軸方向駆動アセンブリを備え
、この軸方向駆動アセンブリは、発射棒３０６と協働して、エンドエフェクタ１６０のア
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ンビルアセンブリ１６２とカートリッジアセンブリ１６４とを接近させ、そしてステープ
ルカートリッジからステープルを発射する。この軸方向駆動アセンブリは、梁を備え得、
この梁は、Ｍｉｌｌｉｍａｎらに対する米国特許第６，９５３，１３９号（その内容はそ
の全体が本明細書中に参考として援用される）の特定の実施形態に開示されるように、ス
テープルカートリッジを通って遠位に移動し、そしてステープルが発射された後で引き込
まれ得る。例として、上で議論されたセンサは、ステープルがステープルカートリッジか
ら発射されたか否か、これらのステープルが完全に発射されたか否か、梁がステープルカ
ートリッジを通して近位に引き込まれたか否か、およびこの引き込みの程度、ならびに装
填ユニットの動作に関する他の情報を決定するために使用され得る。本開示の特定の実施
形態において、この装填ユニットは、器具１００に装填される装填ユニットおよび／また
はステープルカートリッジの型を識別するための構成要素（赤外線識別チップ、セルラー
識別チップ、または無線周波数識別チップ（例えば、センソマチック（Ｓｅｎｓｏｒｍａ
ｔｉｃ）もしくは類似の技術）が挙げられる）を組み込む。装填ユニットおよび／または
ステープルカートリッジの型は、フィードバック、制御および／または在庫分析を提供す
るために、ＤＣＭ内の関連する受信機、または手術室内の外部デバイスによって受信され
得る。電源またはバッテリパック４００は、動力式外科手術用器具１００に装填された電
源パック４００の型を識別するため、または電源パック４００の状態に関するフィードバ
ックを送信するための構成要素を組み込み得る。
【０１２１】
　本開示の特定の実施形態において、動力式外科手術用器具１００は、外科手術用エンド
エフェクタ１６０を組み込む使い捨て装填ユニットまたは交換可能な装填ユニット、およ
び再使用可能な部分を備える。この再使用可能な部分としては、この装填ユニットに取り
外し可能に取り付けられる、ハウジング１１０および内視鏡部分１４０が挙げられる。再
使用可能な部分は、滅菌されて引き続く外科手術手順において再使用されるように構成さ
れ得る。１つの実施形態において、ハウジング１１０の構成要素は、微粒子の侵入および
／または流体汚染を防ぐために密封され、そして滅菌プロセスによる構成要素の損傷の防
止を補助する。電源パック４００は、本開示による特定の実施形態において、充電可能な
バッテリを備える。この充電可能なバッテリは、例えば、器具１００のハウジング１１０
にアクセス可能な端子に接続され得るか、またはこの充電可能なバッテリは、ハウジング
１１０内に密封された誘導充電インターフェースを介して充電可能であり得る。この誘導
充電インターフェースは、端子の短絡を排除し得、そして気密シールまたは耐液シールさ
れ得る内部バッテリを提供する。
【０１２２】
　本開示はまた、外科手術用ファスナーを組織に適用する方法に関する。この方法は、上
に記載されたような動力式外科手術用器具１００の使用を包含する。
【０１２３】
　種々の改変が、本明細書中に開示された実施形態に対してなされ得ることが理解される
。例えば、より多いかまたはより少ないコイルファスナーを備える、より短い細長管状部
分が、開胸手術の間の取り扱いをより容易にするために提供され得る。種々の関節運動が
、この細長管状部分の長さに沿って提供されて、身体内へのコイルファスナーアプライア
の位置決めを容易にし得る。さらに、駆動棒およびスロットまたはファスナー保持構造体
の種々の構成が、種々の型のロータリーファスナーを収容するために提供され得る。駆動
モータ２１０および／または駆動歯車２００についての長手方向軸に沿った位置は、図示
されるものと異なり得る。駆動、回転、関節運動および／または起動のために、様々な型
の歯車が使用され得る。従って、上記記載は、限定とみなされるべきではなく、単に、種
々の実施形態の例示とみなされるべきである。当業者は、添付の特許請求の範囲の精神お
よび範囲内で、他の改変を予測する。
【符号の説明】
【０１２４】
１００　動力式外科手術用器具
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１１０　ハウジング
１１２　ハンドル部分
１１４ａ、１１４ｂ　ボタン
１１６　凹み１４０　内視鏡部分
１４２　遠位部分
１６０　エンドエフェクタ
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