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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　外科用装置であって、
　ａ）遠位端及び近位端を含み、長手方向軸を規定する細長形シャフトと、
　ｂ）前記細長形シャフトに対して軸方向に摺動可能で、嵌合機構を備え、中央に偏向可
能であるアームと、
　ｃ）前記アームに対して中央に位置決めされ、前記アームの中央偏向を防ぐロック位置
と、前記アームの中央偏向を可能にするロック解除位置との間で、前記アームに対して軸
方向に摺動可能である、細長形ピンと、
　ｄ）前記アームの前記嵌合機構に選択的に着脱可能な、エネルギー利用の外科用エンド
エフェクタであって、前記細長形シャフトに係合するためのトルクアームを有する、エン
ドエフェクタと、を備える、外科用装置。
【請求項２】
　前記シャフトの遠位端に設けられ、嵌合機構を備え、中央に偏向可能なシャフトアーム
をさらに備え、
　前記細長形ピンは、前記シャフトアームに対しても中央に位置決めされ、前記シャフト
アームの中央偏向を防ぐロック位置と、前記シャフトアームの中央偏向を可能にするロッ
ク解除位置との間で、前記シャフトアームに対して軸方向に摺動可能であり、
　前記エネルギー利用の外科用エンドエフェクタは、前記シャフトアームの前記嵌合機構
にも選択的に着脱可能である、請求項１に記載の外科用装置。
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【請求項３】
　前記エネルギー利用のエンドエフェクタが、超音波エンドエフェクタである、請求項１
または２に記載の外科用装置。
【請求項４】
　前記エネルギー利用のエンドエフェクタが、ＲＦエンドエフェクタである、請求項１ま
たは２に記載の外科用装置。
【請求項５】
　前記細長形ピンの前記近位端が、超音波トランスデューサーに取り付けられ、超音波エ
ネルギーが、前記トランスデューサーから前記細長形ピンに伝送される、請求項３に記載
の外科用装置。
【請求項６】
　前記細長形ピンが、前記トランスデューサーの駆動された周波数において、半波長の整
数倍に等しい長さを有する、請求項５に記載の外科用装置。
【請求項７】
　前記超音波エンドエフェクタが、超音波ブレードを含み、前記超音波ブレードの前記近
位端が、先細のセクションを含み、前記細長形ピンが、先細のセクションを含み、前記超
音波ブレード及び前記細長形ピンの前記先細のセクションが、前記細長形ピンからの超音
波エネルギーが、前記超音波ブレードに伝達されるように、前記細長形ピンを前記超音波
ブレードに取り付けるように設計される、請求項３に記載の外科用装置。
【請求項８】
　前記装置が、前記アームと同一であり、前記装置の前記長手方向軸を中心として反対側
に前記アームに対向して配置される、第２のアームをさらに含み、前記アームと前記第２
のアームは、円周上の互いに離れた位置にありスロットを画定する、請求項７に記載の外
科用装置。
【請求項９】
　前記細長形ピンが、前記スロット内に載置される機構をさらに含み、前記アームおよび
前記第２のアームのうちの少なくとも１つが、少なくとも部分的に前記スロットの中へ延
在する機構を含み、前記少なくとも部分的にスロットの中へ延在する機構が、所定の力が
前記細長形ピンに印加されるまで、前記細長形ピンが遠位に移動することを防止するよう
に、前記細長形ピン上の前記機構と相互作用する、請求項８に記載の外科用装置。
【請求項１０】
　前記細長形ピンが、ＲＦ外科用発生装置に電気的に接続され、前記細長形ピンが、前記
ＲＦ回路の片側を形成する、請求項４に記載の外科用装置。
【請求項１１】
　前記ＲＦエンドエフェクタが、２つのジョー部材を備え、各ジョー部材が、前記細長形
ピンに電気的に接続される電極を備え、前記電極が、前記ジョー部材間で把持される組織
に接触するように適合される、請求項１０に記載の外科用装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　（関連出願の相互参照）
　これは、２００９年１０月０９日に出願された出願第１２／５７６，５４６号の一部継
続出願、及び２０１０年９月２４日に出願された出願第１２／８８９，４５４号の一部継
続出願である。
【背景技術】
【０００２】
　本発明は、一般的には外科用装置及び外科手術に関し、より詳細には、低侵襲手術に関
する。
【０００３】
　外科手術は、広範な疾患、状態、及び傷害を処置及び治療するためにしばしば用いられ
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る。手術ではしばしば、開放手術又は内視鏡手術によって内部組織にアクセスする必要が
ある。用語「内視鏡下」は、腹腔鏡手術、関節鏡手術、自然開口部管腔内手術、及び自然
開口部経管腔手術を含む、全てのタイプの低侵襲外科手術を指す。内視鏡手術には、従来
の開腹外科手術と比べて多数の優位点がある。例えば、外傷が少ない、回復が速い、感染
の危険性が少ない、及び傷痕が小さいなどである。内視鏡手術は、目的とする外科手術を
行うのに適当な空間を与えるための、二酸化炭素又は生理食塩水などの、吹送流体が体腔
内に存在する状態でしばしば行なわれる。吹送された体腔は一般に加圧された状態であり
、しばしば気腹状態にあると言われる。気腹状態を維持しつつ、内部組織の外科的操作を
容易にする目的で、外科用アクセス装置がしばしば用いられる。例えば、内視鏡手術器具
を通過させるポートを与えるためにトロカールがしばしば用いられる。トロカールは一般
的に、器具がトロカール内に配置されている間、吹送流体が逃げることを防止する器具シ
ールを有している。
【０００４】
　外科用アクセス装置は周知のものであるが、本発明に基づく外科用装置及び方法をこれ
までに製造又は使用した者はいない。
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　一実施形態において、外科用装置は、長手方向軸を規定する細長形シャフトを備える。
シャフトは、遠位端及び近位端を備える。アームは、中央に偏向可能であり、かつ嵌合機
構を備える。細長形ピンは、アームに対して中央に位置決めされる。細長形ピンは、アー
ムの中央偏向を防ぐロック位置と、アームの中央偏向を可能にするロック解除位置との間
で、アームに対して軸方向に摺動可能である。エネルギー利用の外科用エンドエフェクタ
は、アームの嵌合機構に選択的に着脱可能である。エンドエフェクタは、細長形シャフト
に係合するためのトルクアームを含み得る。
【０００６】
　別の実施形態において、エネルギー利用のエンドエフェクタは、超音波エンドエフェク
タであり得る。細長形ピンの近位端は、超音波トランスデューサーに取り付けることがで
き、超音波エネルギーが、トランスデューサーから細長形ピンに伝送される。細長形ピン
は、トランスデューサーの駆動された周波数において、半波長の整数倍に等しい長さを有
し得る。超音波エンドエフェクタは、超音波ブレードを含み得る。超音波ブレードの近位
端は、先細のセクションを含み得、細長形ピンは、先細のセクションを含む。超音波ブレ
ード及び細長形ピンの先細のセクションは、細長形ピンからの超音波エネルギーが、超音
波ブレードに伝達されるように、細長形ピンを超音波ブレードに取り付けるように設計さ
れ得る。装置は、第１のアームと同一であり、装置の長手方向軸の反対側上の第１のアー
ムに対向して位置決めされる、第２のアームを含み得、２つのアーム間の空間は、スロッ
トを画定する。細長形ピンは、２つのアーム間のスロット内に載置される機構を含み得、
アームのうちの少なくとも１つは、少なくとも部分的にスロットの中へ延在する機構を含
む。アーム上の機構は、所定の力がピンに印加されるまで、細長形ピンが遠位に移動する
ことを防止するように、細長形ピン上の機構と相互作用し得る。
【０００７】
　更に別の実施形態において、エネルギー利用のエンドエフェクタは、ＲＦエンドエフェ
クタである。細長形ピンは、ＲＦ外科用発生装置に電気的に接続され得、ピンは、ＲＦ回
路の片側を形成する。ＲＦエンドエフェクタは、２つのジョー部材を備え得、各ジョー部
材は、細長形ピンに電気的に接続される電極を備え、電極は、ジョー部材間で把持される
組織に接触するように適合される。アームは、ＲＦ外科用発生装置に電気的に接続され得
、アームは、バイポーラＲＦ回路の片側を形成する。ＲＦエンドエフェクタは、２つのジ
ョー部材を備え得、各ジョー部材は、アームに電気的に接続される電極を備え、電極はジ
ョー部材間で把持される組織に接触するように適合される。
【０００８】
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　なお別の実施形態において、外科用装置は、シャフトの近位端に取り付けられるハウジ
ングを備え得る。ハウジングは、ハウジングをロボット型作動アームに接続する機構を有
する、ロボット型インターフェースであり得、機構は、ロボット型作動アームが細長形ピ
ンを移動させて、外科用装置からエンドエフェクタをロック及びロック解除することを可
能にする。エネルギー利用の外科用発生装置は、ハウジングの内部に位置し得る。バッテ
リは、外科用発生装置に給電するために、ハウジング内に位置し得る。
【０００９】
　別の実施形態において、外科用装置は、長手方向軸を規定する細長形シャフトを備える
。シャフトは、遠位端及び近位端を備える。細長形ピンは、遠位端及び近位端を備える。
細長形ピンは、細長形シャフト内に位置決めされる。超音波トランスデューサーは、細長
形ピンの近位端に音響的に接続される。超音波外科用エンドエフェクタは、細長形シャフ
トの遠位端に、生体内で着脱可能である。超音波外科用エンドエフェクタはまた、細長形
ピンの遠位端に生体内で音響的に着脱可能である。
【００１０】
　なお別の実施形態において、外科用装置は、長手方向軸を規定する細長形シャフトを備
え、シャフトは、遠位端及び近位端を備える。細長形ピンは、遠位端及び近位端を備え、
細長形ピンは、細長形シャフト内に位置決めされる。ＲＦ電源は、細長形ピンの近位端に
電気的に接続される。ＲＦ外科用エンドエフェクタは、細長形シャフトの遠位端に、生体
内で着脱可能である。超音波外科用エンドエフェクタはまた、細長形ピンの遠位端に、生
体内で電気的に着可能である。
【図面の簡単な説明】
【００１１】
　本明細書は、本発明を詳細に指摘し、かつ明確に主張する「特許請求の範囲」をもって
結論となすものであるが、以下の説明文を、本発明の幾つかの非限定的な例を示した添付
の図面と併せ読むことで本発明のより深い理解がなされると考えられる。特に断らないか
ぎり、各図面は必ずしも正しい縮尺ではなく、発明の原理を説明することを目的として描
かれたものである。
【図１】器具、及びエンドエフェクタを保持するローダーを用いた外科手術手技を示す。
【図２】図１の器具及びローダーの遠位端のクローズアップ図である。
【図３】エンドエフェクタに挿入されている器具を示す。
【図３Ａ】エンドエフェクタの等角断面図を示す。
【図３Ｂ】エンドエフェクタ内に部分的に挿入された器具の等角断面図を示す。
【図３Ｃ】トルクアームがエンドエフェクタの外側面内に提供されている、エンドエフェ
クタを示す。
【図３Ｄ】図３Ｃのエンドエフェクタのクローズアップ図を示す。
【図３Ｅ】器具がエンドエフェクタ内に挿入されている、図３Ｄのエンドエフェクタの断
面を示す。
【図４】ローダーから引き抜かれているエンドエフェクタに取り付けられる器具を示し。
【図４Ａ】取り外し可能な遠位端を有するローダーを示す。
【図５】ロック位置にある器具の遠位端の等角クローズアップ図である。
【図６】ロック解除位置にある器具の遠位端の等角クローズアップ図である。
【図７】エンドエフェクタに取り付けられた器具の遠位端の等角断面図である。
【図７Ａ】ピンが遠位方向に前進した状態の、エンドエフェクタに取り付けられた器具の
遠位端の等角断面図を示す。
【図８】ロック解除及びカップリング解除された形態にあるエンドエフェクタに取り付け
られた器具の遠位端の等角断面図を示す。
【図９】器具のハンドルを示す。
【図１０】ジョーのあるバイポーラエンドエフェクタを示す。
【図１１】切断鋏型のエンドエフェクタを示す。
【図１２】メリーランド式剥離鉗子型のエンドエフェクタを示す。
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【図１３】超音波凝固切開エンドエフェクタを示す。
【図１４】ロック位置にある超音波器具の遠位端の等角クローズアップ図を示す。
【図１５】組織切断ナイフがロック位置にある、バイポーラＲＦ利用の器具の遠位端の等
角クローズアップ図を示す。
【図１６】組織切断ナイフがロック位置にある、バイポーラＲＦ利用の器具の別の実施形
態の遠位端の等角クローズアップ図を示す。
【図１７】超音波エンドエフェクタの側面断面図を示す。
【図１８】ナイフを有するバイポーラＲＦエンドエフェクタの等角図を示す。
【図１９】発生装置に接続された超音波外科用装置を示す。
【図２０】細長形ピンを接続するための変形を示す。
【図２１】バイポーラエンドエフェクタを示す。
【図２２】発生装置に接続される器具ハンドルを示す。
【図２３】ロボット型ハウジングを有するシャフトを示す。
【図２４】ロボット型ハウジングの詳細図を示す。
【発明を実施するための形態】
【００１２】
　図１に示されるように、器具（２０）は、組織壁（６）の切開（８）に通される細長い
シャフト（２２）を備えている。ローダー（１０）は、組織壁（２）の切開（４）に通さ
れる細長いシャフト（１２）を備えている。外科用エンドエフェクタ（３０）は、器具（
２０）の遠位端（２３）に配置されたアタッチメント機構（４０）に生体内での取り付け
、及び生体内での取り外しを選択的に行うことが可能である。この例では、エンドエフェ
クタはジョーのある組織把持器であるが、各種の他のエンドエフェクタを使用することも
できる。エンドエフェクタ（３０）は、シャフト（１２）の遠位端（１３）に生体外で装
填した後、切開（４）から手術野に導入することができる。ローダー（１０）は、器具（
２０）への生体内での取り付け及び生体内での取り外しの際にエンドエフェクタ（３０）
を保持する。ローダー（１０）及び器具（２０）は各々、外科医が装置を使用することを
可能にする、シャフト（１２、２２）の近位端に取り付けられる生体外ハンドル（１１、
２１）を含む。
【００１３】
　組織壁（２、６）の解剖学的構造は外科手術に基づいて異なるが、特定の非限定的な例
では、腹部、胸腔、又は骨盤内への経皮的切開を含む。切開（４、８）は切開器具又は穿
孔器具により形成することができ、通常は互いに間隔をおいて設けられる。組織壁（２、
６）は、同じか又は異なる解剖学的構造であってよい。例えば、組織壁（２、６）は両方
とも腹壁であってよい。別の例では、組織壁（２）は自然孔からアクセスされる臓器（例
えば、胃、大腸、食道など）であってよく、組織壁（６）の切開（８）は経皮的なもので
よい。更に別の例では、切開（４）が腹部へのアクセスを与える一方で、切開（８）が骨
盤へのアクセスを与えてもよい。気腹状態が望ましい場合、切開は、トロカールに一般的
に見られるような器具シールを含んでもよい。この例では、器具シール（５）は、ローダ
ー（１０）がシール（５）に通された状態で切開（４）内に概略的に示されており、これ
に対してシャフト（２２）は、組織の弾性により、シール装置の補助なしで組織壁（６）
と直接密封状態を形成している。
【００１４】
　本実施形態におけるローダーシャフト（１２）は、剛性かつ真っ直ぐであるが、シャフ
ト（１２）は湾曲しているか又は可撓性であってもよく、これは手術野への遠位端（１３
）の自然孔経管導入に有益である。ローダー（１０）は、ノブ（１４）によって制御され
る、関節動作遠位端（１３）を含んでもよい。遠位端（１３）は、通常は、シャフト（１
２）と一直線となった状態で切開（４）を通じて導入、抜脱された後、体内で関節動作を
行うことによってエンドエフェクタ（３０）とシャフト（２２）とを容易に整列させるこ
とができる。アーム（１５）がハンドル（１１）に固く連結されていることにより、ハン
ドルを容易に掴み、シャフト（１２）の軸を中心とした回転方向の関節動作遠位端（１３
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）の方向付けを容易に行うことができる。この実施形態では、ローダー（１０）の遠位端
（１３）は、遠位先端部（１７）において開口するチューブからなる。このチューブは、
エンドエフェクタ（３２）を受容するように寸法決めされる。チューブ（３０）は、エン
ドエフェクタ（３２）を保持するための係合機構（１６）を含む。嵌合機構（１６）は異
なった形態を有しうるが、この実施形態では、複数の板ばねがエンドエフェクタ（３０）
との締まり嵌めを与えることにより、チューブ内にエンドエフェクタが摩擦により保持さ
れる。この実施形態では、エンドエフェクタ（３０）がチューブ内に装填されると、遠位
端（３２）はチューブ内に位置し、近位端（３１）はチューブ開口部（１７）から延出す
る。この構成によって、エンドエフェクタのジョー部材が開くことが防止される。器具（
２０）の遠位端（２３）を、エンドエフェクタ（３０）の近位端（３１）に取り付けた後
、エンドエフェクタ（３）を、ローダー（１０）の遠位端（１３）から引き抜くことがで
きる。
【００１５】
　図３Ａは、トルクキー（６０）が提供されたエンドエフェクタの実施例を示す。このト
ルクキーは、一表現では、エンドエフェクタ（３０）の近位端（３１）に、固定して取り
付けられる。トルクキー（６０）には、トルクアーム（６１Ａ、６１Ｂ）が提供される。
トルクアーム（６１）には、中央に角度を付けた屈曲部を提供することができる。エンド
エフェクタ（３０）にはまた、トルクアーム（６１）が外側に偏向して、エンドエフェク
タ（３０）の可変内径を作り出すことを可能にする、トルクアーム陥凹部（６２Ａ、６２
Ｂ）も提供することができる。図３Ｂは、エンドエフェクタ（３０）内に部分的に挿入さ
れた器具シャフト（２２）を示す。この描写では、トルクアーム（６１）は、シャフトア
ーム（４７）上の平坦面と位置合わせされ、シャフトアーム（４７）間の開口部（４８）
内へと、中央に突出する。シャフト（２２）が、エンドエフェクタ（３０）内に挿入され
、トルクアーム（６１）が開口部（４８）と位置合わせされていない場合には、シャフト
（２２）を回転させて、トルクアーム（６１）（トルクアーム（６２））と開口部（４８
）とが位置合わせされるまで、トルクアーム（６１）は、陥凹部（６２）内で中央に偏向
したまま維持される。開口部（４８）と位置合わせされると、トルクアーム（６１）は、
シャフトからエンドエフェクタへの、回転力の伝達を可能にする。
【００１６】
　図３Ｃ及び図３Ｄは、エンドエフェクタ（３０）の別の表現を示す。エンドエフェクタ
（３０）の近位端には、エンドエフェクタ（３０）の外側面から形成される、可撓性のト
ルクアーム（６３）が提供される。シャフト（２２）が、エンドエフェクタ（３０）内に
挿入されると、トルクアーム（６３）は、開口部（４８）がトルクアーム（６３）と位置
合わせされていない場合には、中央に偏向し得る。シャフト（２２）との係合を容易にす
るために、トルクアーム（６３）には、面取りされた表面を提供することができる。シャ
フト（２２）を回転させると、トルクアームが、開口部（４８）と位置合わせされる。開
口部（４８）と位置合わせされると、トルクアーム（６３）は、シャフト（２２）からエ
ンドエフェクタ（３０）への、回転力の伝達を可能にする。
【００１７】
　図３Ｅは、エンドエフェクタ（３０）内に挿入されたシャフト（２２）の、断面図を示
す。この表現では、エンドエフェクタ（３０）には、２つのトルクアーム（６３Ａ、６３
Ｂ）が提供される。トルクアーム（６３）は、シャフトアーム（４７）によって画定され
る開口部（４８）に位置合わせされ、締まり嵌めを作り出す。
【００１８】
　この外科器具の別の表現では、トルクアーム（６３）に、シャフトの外側面上の突出部
と嵌合する、凹状の内側部分を提供することができる（図示せず）。このシャフトの突出
部は、エンドエフェクタ内へのシャフトの進入を容易にするために、可撓性にすることが
できる。更に別の表現では、シャフトの外側面上の突出部と嵌合する、エンドエフェクタ
の内側面上に配置される陥凹部（図示せず）を、エンドエフェクタに提供することができ
る。
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【００１９】
　図４は、ローダー（１３）から引き抜かれている器具（２０）に取り付けられるエンド
エフェクタ（３０）を示す。図４Ａは、遠位端（１３）がシャフト（１２）に選択的に着
脱可能であるローダー（１０）の代替的な実施形態を示している。この例に示されるよう
に、この構成は、バヨネット接続（１８）によって実現されているが、スナップ接続、ネ
ジ接続などの他の接続方式も考えられる。この代替的な実施形態の利点の１つは、異なる
遠位端（１３）の形態を使用することによって、単一径のチューブによっては収納されえ
ないエンドエフェクタを保持することができる点である。
【００２０】
　図５及び６は、シャフト（２２）の遠位端（２３）に配置されたアタッチメント機構（
４０）の一実施形態の詳細図を示している。取り付け機構（４０）は、シャフト（２２）
上の嵌合機構を含み、その嵌合機構は、この実施形態では、シャフトアーム（４７Ａ、４
７Ｂ）の外側面上に位置決めされる円周方向の溝（４５）である。シャフトアーム（４７
Ａ、４７Ｂ）は、開口部（４８）内へ弾性的に可撓性とすることができる。取り付け機構
（４０）はまた、シャフト（２２）の遠位端（４４）から遠位方向に突出する第２アーム
（４２Ａ、４２Ｂ）も含む。この第２アームは、シャフト（２２）に対して、軸方向に摺
動可能とすることができ、間隙（４６）内へと、中央に、弾性的に偏向可能である。第２
アームは、それぞれが嵌合機構を備え、その嵌合機構は、この実施形態では、段状の外側
切り欠き部（４３Ａ、４３Ｂ）を含む。細長形ピン（４１）は、第２アーム（４２）及び
シャフトアーム（４７）に対して中央に位置決めされ、アーム（４２及び４７）の中央偏
向を防ぐロック位置（その実施例を図５に示す）と、アームの中央偏向を可能にするロッ
ク解除位置（その実施例を図６に示す）との間で、第２アーム（４２）及びシャフトアー
ム（４７）に対して軸方向に摺動可能である。ピン（４１）及び第２アーム（４２）は、
それぞれ、シャフト（２２）及びシャフトアーム（４７）に対して、独立して摺動するこ
とができる。図６は、ピン（４１）がシャフト（２２）の内部に完全に引き込まれ、シャ
フトアーム（４７）の中央偏向が可能であることを示す。
【００２１】
　図５の実施形態に示されるように、細長形ピン（４１）は、尖鋭な閉塞先端部を含み得
る。この構成では、遠位端（２３）を用いて組織壁（６）に穿孔することができる。第２
アーム（４２）の遠位端、及びシャフトアーム（４７Ａ、４７Ｂ）の遠位端（４４）は、
テーパー状の表面を含み、切開（８）を通過することを容易にする。
【００２２】
　図７は、エンドエフェクタ（３０）に取り付けられたアタッチメント機構（４０）を示
している。シャフトアーム（４７）の溝（４５）が、エンドエフェクタ（３０）のリブ（
３２）と嵌合して、相対的な軸方向の動きを防ぐ。第２アーム（４２）の外側溝（４３Ａ
、４３Ｂ）が、エンドエフェクタ（３０）のリング（３３）と嵌合して、相対的な軸方向
の動きを防ぐ。リブ（３２）はエンドエフェクタ（３０）の外側ハウジング（３７）に固
く連結され、リング（３３）はジョー部材アクチュエータ（３４）にカップリング（３５
）を介して固く連結されている。細長形ピン（４１）が完全に前進する時、第２のアーム
（４２）及びシャフトアーム（４７）の中央偏向が、阻止される（図７Ａを参照）。した
がって、シャフト（２２）に対する各アーム（４２）の軸方向の運動によってジョー部材
アクチュエータ（３４）がハウジング（３７）に対して軸方向に運動し、これによりジョ
ー部材が開閉する。
【００２３】
　外科手術の完了後、エンドエフェクタ（３０）をシャフト（２２）から取り外すことが
できる。予め取り外されている場合、ローダー（１０）は、シール（５）を通じて手術野
に再導入することができる。エンドエフェクタ（３０）の遠位端（３２）をローダー（１
０）の遠位端（１３）内に嵌め込み、ピン（４１）をそのロック解除位置に動かす。次い
で、第２アーム（４２）は、第２アーム（４２）の面取り部分がリング（３３）の内側面
を越えて摺動する際、中央に偏向して、リング（３３）から近位方向に引き出される。こ
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れにより、装置は図８に示される構成となる。アーム（４７）を近位方向に引き込ませる
ことにより、シャフトアーム（４７）は、シャフトアーム（４７）の面取り部分がリブ（
３２）の内側面を越えて摺動する際、開口部（４８）内へと中央に偏向し、このことが同
時に、第２アーム（４２）を、間隙（４６）内へと中央に偏向させて、シャフト（２２）
からのエンドエフェクタ（３０）の分離を容易にする。シャフト（２２）の近位方向の前
進は、リブ（３２）が溝（４５）から脱離するまで継続する。ローダーの遠位端（１３）
のチューブによってエンドエフェクタ（３０）のジョー部材が閉鎖位置に保持されること
によって、リブがこのように外れやすくなる。次いで遠位端（２３）をエンドエフェクタ
（３０）から引き抜くことにより、エンドエフェクタ（３０）を器具（２０）から取り外
すことができる。エンドエフェクタは、嵌合機構（１６）のためにローダー（１０）内に
保持される。手術野からローダー（１０）を取り出すことによって、エンドエフェクタ（
３０）も取り出される。これにより、器具（２０）に異なるエンドエフェクタを取り付け
るか、あるいは器具（２０）を手術野から引き抜くことが可能となる。
【００２４】
　図９は、器具（２０）のハンドル（２１）の例を示したものである。ハンドル（２１）
は基部（５０）を含む。ノブ（５１）はシャフト（２２）の軸を中心としてアタッチメン
ト機構（４０）を回転させ、これにより取り付けられたエンドエフェクタ（３０）も回転
する。トリガー（５４）は、基部（５０）に対して旋回して、シャフト（２２）に対する
、第２アーム（４２）及びピン（４１）の軸方向移動を引き起こす。トリガー（５４）を
動作させることによって、取り付けられたエンドエフェクタ（３０）上のジョー部材が動
作する。ラッチ（５５）は、トリガー（５４）の動作を防止するロック位置（図示される
）と、基部（５０）内に引っ込んだロック解除位置との間で基部（５０）に対して旋回す
る。エンドエフェクタ（３０）との嵌め合わせの間、ラッチ（５５）をロックして、対応
する嵌合機構（４３、４５）の相対的な軸方向の間隔を、嵌合機構（３３、３２）と同一
に維持して、単一の「スナップ」のフィードバックをもたらすことができる。トリガーロ
ック（５６）は、トリガーをその押し込まれた位置にロックするか、押し込まれた位置か
らロック解除することができる。アクチュエータ（５３）は、この実施形態ではスライダ
ーであり、ピン（４１）の、第２アーム（４２）に対する軸方向移動を制御する。アクチ
ュエータ（５３）の、基部に対して最も遠位の位置（図示するような）では、ピン（４１
）は、そのロック位置に定置され、最も近位の位置では、ピン（４１）は、そのロック解
除位置に定置される。ピンロック（５２）は、ピン（５２Ａ）を含み、このピン（５２Ａ
）は、穴（５３Ａ）に挿入されると、ピン（４１）及び第２アーム（４２）を、図５に示
すような、延出したロック位置に維持する。
【００２５】
　次に、エンドエフェクタ（３０）をシャフト（２２）に取り付けるための方法の１つに
ついて述べる。ピン（４１）がロック解除位置にある状態で、遠位端（２３）がエンドエ
フェクタ（３０）の近位端（３１）内に導入される。シャフト（２２）は、トルクアーム
が開口部（４８）と位置合わせされていない場合、トルクアーム（６１）を、陥凹部（６
２）内へと、外側に偏向させる。別の表現では、トルクアーム（６３）が、エンドエフェ
クタ（３０）内へのシャフト（２２）の挿入時に、外側に偏向する。トルクアーム（６１
、６３）が、開口部（４８）と位置合わせされると、それらのトルクアーム（６１、６３
）は、偏向することなく、シャフトアーム（４７）の外側面上の開口部（４８）に隣接し
て安置され、エンドエフェクタの回転を可能にする。各アーム（４２）がエンドエフェク
タ（３０）内に軸方向に進められると、リング（３３）の面取りされた先端面（３６）が
、リング（３３）が側部切欠き（４３）内に嵌まるまで各アーム（４２）を内側に反らせ
る。同時に、シャフトアーム（４７）が、エンドエフェクタ（３０）内へ、軸方向に前進
し、テーパー状末端部（４４）が、リブ（３２）を、溝（４５）内に位置合わせして嵌め
合わせる。双方の場合とも、外科医は、適切な係合を示す、触覚的な「クリック」を感知
することができる。エンドエフェクタ（３０）内に完全に嵌まった時点で、ピン（４１）
をロック位置へと摺動させることにより、エンドエフェクタ（３０）を器具（２０）に取
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り付けることができる。エンドエフェクタが取り付けられた時点で、外科医はエンドエフ
ェクタをローダー（１０）から引き抜くことができ、その後、ローダー（１０）を手術野
から取り出すことができる。エンドエフェクタ（３０）がシャフト（２２）に取り付けら
れ、トルクアーム（６１、６３）が、開口部（４８）と位置合わせされていない場合、外
科医は、組織又は別の器具を把持して、トルクアーム（６１）が開口部（４８）内に嵌め
合わせられるまで、ノブ（５１）を回転させることができる。これにより、外科医が外科
手術手技の必要に応じて、エンドエフェクタ（３０）で組織を操作することが可能となる
。
【００２６】
　図１０～１３は、器具（２０）の遠位端（２３）に取り付けることが可能な代替的なエ
ンドエフェクタの幾つかの非限定的な例（３０Ａ～Ｄ）を示したものである。ローダー（
１０）及び器具（２０）に加えて、エンドエフェクタ（３０、３０Ａ、３０Ｂ、３０Ｃ、
３０Ｄ）の全部又は一部を、キットの一部としてセットで提供することにより、外科医は
外科手術手技の必要に応じて、取り付けられたエンドエフェクタを交換することができる
。ここで示される全てのエンドエフェクタの例は、協働するジョー部材を有するが、しか
しながら、フックナイフ、スネア等といった、ジョーのあるエンドエフェクタもまた、採
用され得る。エネルギーを必要とするエンドエフェクタの場合には、当該技術分野におい
て知られる適当なエネルギー伝送機構をハンドル（２１）及びシャフト（２２）に追加す
る必要がある。例えば、バイポーラ鉗子エンドエフェクタ（３０Ａ）では、適当な電気的
接続を追加することができる。同様に、超音波凝固切開エンドエフェクタ（３０Ｄ）では
、超音波トランスデューサー及び導波管を追加することができる。
【００２７】
　次に、腹腔鏡下手術時に装置を使用するための方法の１つについて述べる。器具（２０
）を得て、切開（８）に通過させる。切開（８）は、図５に示される形態のピン（４１）
上の閉塞部を使用して形成される穿孔によって、少なくとも部分的に形成される、経皮的
切開であってもよい。ピンロック（５２）及びラッチ（５５）は、それぞれ、アクチュエ
ータ（５３）及びトリガー（５４）に固定されてもよい。穿刺後、ピンロック（５２）は
、除去されてもよく、アクチュエータ（５３）は、完全に近位方向に引き込まれてもよい
。
【００２８】
　ローダー（１０）及びエンドエフェクタ（３０）を得る。エンドエフェクタ（３０）は
、キット内に与えられる複数のエンドエフェクタから選択することができる。エンドエフ
ェクタ（３０）を、ローダー（１０）の遠位端（１３）内に生体外で装填する。エンドエ
フェクタ（３０）が装填されたローダー（１０）の遠位端（１３）を切開（４）に通過さ
せる。第２の切開（４）もまた、第１の切開（８）から間隔をおいて設けられる経皮的切
開であってよく、エンドエフェクタ（３０）が装填された遠位端（１３）をトロカールに
通してもよい。遠位端（１３）を関節動作させることによって、エンドエフェクタ（３０
）の近位端（３１）とアタッチメント機構（４０）との方向付けを容易に行うことができ
る。アクチュエータ（５３）を近位方向に摺動させて、ピン（４１）をロック解除位置に
動かす。器具（２０）の遠位端（２３）を、器具（２０）の対応する嵌め合い機構とエン
ドエフェクタ（３０）とが嵌合するまで、エンドエフェクタ（３０）の近位端（３１）内
に進める。次いでアクチュエータ（５３）を遠位方向に摺動させることにより、ピン（４
１）をそのロック位置に進める。この時点でエンドエフェクタ（３０）は、器具（２０）
に生体内で取り付けられている。次いでエンドエフェクタ（３０）をローダー（１０）か
ら引き抜いて、ラッチ（５５）をトリガー（５４）から外すことができる。次いで、ハン
ドル（２１）のトリガー（５４）を作動させて、エンドエフェクタ（３０）のジョー部材
を動作させることによって、組織を処置する。
【００２９】
　図１４は、シャフト（２２）の遠位端（２３）に位置する取り付け機構（８０）の代替
的な実施形態を示す。取り付け機構（８０）は、図１３に示されるように、超音波エンド
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エフェクタ（３０Ｄ）の接続を可能にするように設計される。音響的に安定したカップリ
ングは、シャフト（２２）の遠位端（２３）と超音波エンドエフェクタ（３０Ｄ）との間
に提供される。図５及び６に示される実施形態と同様に、細長形ピン（８１）は、シャフ
トアーム（８７Ａ、８７Ｂ）、及び第２のアーム（８２Ａ、８２Ｂ）から独立して摺動す
る。シャフトアーム（８７Ａ、８７Ｂ）は、超音波エンドエフェクタ（３０Ｄ）上の外チ
ューブ（７３）に係合する。第２のアーム（８２Ａ、８２Ｂ）は、超音波エンドエフェク
タ（３０Ｄ）上の内チューブ（７４）に係合する。一旦内チューブ（７４）及び外チュー
ブ（７３）が係合されると、細長形ピン（８１）は、図１７に示される超音波ブレード（
７２）の近位部分（７５）に係合するように、前方に押される。超音波ブレード（７２）
の近位部分（７５）は、細長形ピン（８１）の先細の部分（８８）と係合する、先細の表
面（７６）を含む。適切な音響的接続の一例は、参照することにより本明細書に組み込ま
れる、米国特許第６，５６１，９８３号において説明される。
【００３０】
　超音波ブレード（７２）と細長形ピン（８１）との間の接続は、適切な接続を容易にす
るために、比較的高い力をそれらに印加させる。一実施形態において、この力を作り出す
ための方法は、図２０に示され、第２のアーム（８２）は、近位ランプ（９１Ａ、９１Ｂ
）を含む。小さいピン（９２）は、細長形ピン（８１）から突出し、ユーザーが細長形ピ
ン（８１）を前進させるにつれて、その運動は、十分な力がユーザーによって構築されて
、抵抗を克服するまで、近位ランプ（９１）によって抵抗される。次いで、これは、細長
形ピン（８１）を十分な力で前方に付勢させて、細長形ピン（８１）と超音波ブレード（
７２）との間の満足のいく音響接合を作り出す。ばね又はオーバセンタ機構を含む、この
力を作り出すための他の方法もまた、考えられる。
【００３１】
　超音波ブレード（７２）は、好ましくは、偶数の音響半波セグメントであり、ブレード
（７２）の半波は、ブレード（７２）の固有周波数、及びブレード（７２）において使用
される材料の関数である。示される超音波ブレード（７２）は、縦モードで振動するが、
しかしながら、ねじり及び横振動といった他の振動モードもまた、使用されてもよい。全
波の他の割合もまた、使用されてもよい。超音波ブレード（７２）は、音響節点で外チュ
ーブ（７３）に固定されてもよく、音響節点は、一次振動モードが最小振幅である、ブレ
ード上の点として画定される。超音波ブレード（７２）は、ピン、スナップ嵌め、又は当
該技術分野において既知の任意の他の固定方法を使用して、外チューブ（７３）に固定さ
れてもよい。超音波エンドエフェクタ（３０Ｄ）がシャフト（２２）上にロックされると
、図１９に示されるトリガー（１０４）の移動は、第２のアーム（８２）及び内チューブ
（７４）の関連移動を引き起こし、これは、同様にクランプアーム（７１）を超音波ブレ
ード（７２）上へ閉鎖させる。参照することによって本明細書に組み込まれる、米国特許
出願第１１／２４６，８２６号に示されるものを含む、トリガー（１０４）をクランプア
ーム（７１）に接続する種々の方法が既知である。示された実施形態において、細長形ピ
ン（８１）は、ねじ山、プレス嵌め、又は任意の他の機械的接続手段によって、超音波ト
ランスデューサー（１１４）に、その近位端（図示せず）で接続される。
【００３２】
　細長形ピン（８１）は、音響半波長の整数倍と同等の長さを有する。腹部に穿刺し、シ
ャフト（２２）を挿入するために、ユーザーは、組織に貫通させるように、細長形ピン（
８１）の鋭利な先端セクション（８９）を使用して、器具（１００）に圧力を印加するこ
とができる。代替的に、遠位先端（８９）は、鋭利である代りに、丸くなっていてもよく
、超音波エネルギーを片組織に伝える。ハンド作動スイッチ（１０８）又はフットスイッ
チ（１１９）を押下することによって、超音波発生装置（１１６）は、超音波トランスデ
ューサー（１１４）に電力を提供し、これは、同様に、細長形ピン（８１）の超音波運動
を引き起こす。この運動は、ユーザーが、低減された力、及び改善された止血効果でもっ
て、組織を通して、細長形ピン（８１）の鋭利な先端セクション（８９）を押すことを可
能にする。超音波発生装置（１１６）は別個のユニットとして示されるが、超音波発生装
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置（１１６）及び電源（図示せず）が器具（１００）に組み込まれる、他の実施形態が考
えられる。例えば、器具（１００）は、バッテリ（図示せず）によって給電することがで
きる。
【００３３】
　図１５は、シャフト（２２）の遠位端（２３）に位置する取り付け機構（９０）の代替
的な実施形態を示す。取り付け機構（９０）は、図２１に示されるように、ナイフを有す
るバイポーラエンドエフェクタ（３０Ｆ）の接続を可能にするように設計される。電気的
に安定したカップリングは、シャフト（２２）の遠位端（２３）と、ナイフを有するバイ
ポーラエンドエフェクタ（３０Ｆ）との間に提供される。細長形ピン（９１）は、シャフ
トアーム（９７Ａ、９７Ｂ）及び第２のアーム（９２Ａ、９２Ｂ）から独立して摺動する
。シャフトアーム（９７Ａ、９７Ｂ）は、ナイフを有するバイポーラエンドエフェクタ（
３０Ｆ）上の外チューブ（３０１）に係合する。第２のアーム（９２Ａ、９２Ｂ）は、ナ
イフを有するバイポーラエンドエフェクタ（３０Ｆ）上のジョー部材ドライバ（３０２）
に係合する。一度内チューブ（３０４）及び外チューブ（３０３）が係合されると、細長
形ピン（９１）は、図２１に示されるナイフ（３０８）の近位部分（３０５）に係合する
ように、前方に押される。ナイフ（３０８）の近位部分（３０５）は、細長形ピン（９１
）の凹状部分（９３）と係合する、スナップ嵌め係合表面（３０６）を含む。凹状部分（
９３）に近位の取り付け表面（９５）は、細長形ピン（９１）が前進される時、ナイフ（
３０８）を前進させるように、細長形ピン（９１）が力を提供することを可能にするステ
ップである。凹状部分（９３）に遠位の取り付け表面（９６）は、容易な分解を可能にす
るように傾斜される。本実施形態において、細長形ピン（９１）は、ＲＦ回路の接地電位
側を提供し、第２のアーム（９２）は、ＲＦ回路の高電位側を提供する。
【００３４】
　図１６に示される代替的な実施形態において、第３のアーム（４０９Ａ、４０９Ｂ）が
含まれる。ナイフ（３０８）の近位部分（３０５）は、陥凹部（４０３）の中に係合する
。細長形ピン（４０１）を前進させることによって、ナイフ（３０８）の近位（３０５）
を取り付け機構（４００）上にロックする。これは、ナイフ（３０８）を引き込ませるた
めの力が十分に高いため、ナイフ（３０８）の近位端（３０５）を、図１５に示される取
り付け機構（９０）から係合離脱させるであろう装置を可能にする。本実施形態において
、第３のアーム（４０９）は、ＲＦ回路の接地電位側を提供し、第２のアーム（４０２）
は、ＲＦ回路の高電位側を提供する。これらの実施形態のいずれにおいても、ＲＦ回路の
接地及び高電位側は、この設計の意図を変更することなく、切り替えることができる。ま
た、これらの実施形態のいずれにおいても、細長形ピン、アーム、第２のアーム、又は第
３のアームは、高電位側又は接地電位のいずれかに取り付けることができるが、ただし、
これらの各々が、装置のジョー部材及びナイフ内の適切な電極に電気的に接続されるもの
とする。
【００３５】
　図１８は、図５に示される取り付け機構（４０）との使用のための、ナイフを有するバ
イポーラエンドエフェクタ（３０Ｅ）の代替的な実施形態を示す。アーム（４７）は、外
チューブ（２０１）と係合する。第２のアーム（４２）は、ナイフ（２０２）と係合する
。ナイフ（２０２）の前進は、上部ジョー部材（２０３）を、下部ジョー部材（２０４）
上に閉鎖させる。このタイプの機構は、参照することによって本明細書に組み込まれる、
米国特許第７，３８１，２０９号に示される。図５、１４、１６、２１、及び２２を参照
すると、腹部に穿刺し、シャフト（２２）を挿入するために、ユーザーは、組織に貫通さ
せるように、細長形ピン（４１）の鋭利な先端セクション（４９）を使用して、器具（２
１）に圧力を印加することができる。代替的に、ユーザーは、器具（２０）のバイポーラ
切断特性を使用することができる。ハンド作動スイッチ（５０２）又はフットスイッチ（
５０１）を押下することによって、バイポーラＲＦ発生装置（５００）は、エンドエフェ
クタ（３０Ｆ）に電力を提供する。このエネルギーは、ユーザーが、低減された力、及び
改善された止血効果でもって、組織を通して、細長形ピン（４１）の鋭利な先端セクショ
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ン（４９）を押すことを可能にする。代替的な実施形態において、遠位先端（４９）は鋭
利である代りに、丸くなっていてもよく、このため、ＲＦエネルギーを片組織に伝える。
超音波発生装置（５００）は別個のユニットとして示されるが、超音波発生装置（５００
）及び電源（図示せず）が器具（２０）に組み込まれる、他の実施形態が考えられる。例
えば、器具（２０）は、バッテリ（図示せず）によって給電することができる。
【００３６】
　図２３及び２４は、米国特許第６，７８３，５２４号に示されるもののようなロボット
型外科ステーション上での使用のために適合される、器具（５５０）の型を示す。本実施
形態において、ハンドル（図１の２１）部分は、ロボット型インターフェース機構（５５
１）によって置き換えられる。ロボット型インターフェース機構（５５１）の内部は、一
連の駆動ギア（６９４、７２１、７２２）である。エンドエフェクタ（３０）の接続は、
手持ち式器具と同じ手段において達成されるが、しかしながら、本実施形態において、細
長形ピン（４１、図５）の軸方向運動は、駆動ギア（７２１）によって作り出される。第
２のアーム（４２、図５）の運動は、駆動ギア（７２２）によって駆動され、長手方向軸
に対する器具の回転は、駆動ギア（６９４）によって駆動される。細長形ピン（４１、図
５）の運動は、取り付け機構をロックするために行われる時、外科用ロボット上の手制御
（図示せず）によって開始されても、されなくてもよい。代替的に、フットスイッチ、ハ
ンドスイッチ、作動指標としての特定の手運動を読み取る運動アルゴリズム、又は当該技
術分野において既知の任意の他の作動手段が使用されてもよい。また、取り付け機構（４
００、図１６）のより複雑な型も、ロボット型インターフェース機構（５５１）内の追加
のギア（図示せず）を活用してもよい。外科用ロボットからの電気入力が、ロボット型イ
ンターフェース機構の内部に位置するエネルギーベースの発生装置に給電するために使用
され得るということもまた、考えられる。
【００３７】
　次に、先行技術と比べた場合の上記の装置及び方法の利点及び効果の幾つかを述べる（
ただしこれらに限定されない）。エンドエフェクタ（３０）がシャフト（２２）よりも大
幅に大きな直径を有しうるため、切開（８）を従来の腹腔鏡器具と比較してより小さくす
ることが可能であり、痛み及び傷痕が少なくなり、回復が早くなる。更にこれにより、シ
ャフト（２２）の小径化（３ｍｍよりも小さい）を図ることが容易となり、切開（８）内
にトロカールを使用する必要がなくなる可能性がある。アタッチメント機構（４０）によ
り、エンドエフェクタ（３０）を器具（２０）と速やかに交換することが可能であること
により、手術時間が短縮される。ローダー（１０）も速やかなエンドエフェクタ（３０）
の交換を容易にする。複数のエンドエフェクタのキットによって、すべての器具に対して
１つのシャフト（２２）及びハンドル（２１）で統合することにより、器具のコストを低
減させることができる。当業者には他の多くの利点が明らかであろう。
【００３８】
　以上、本発明の様々な実施形態及び実施例を図示及び説明したが、本発明の範囲から逸
脱しない当業者による適切な改変がなされることにより本明細書に述べられる方法及び装
置の更なる適合を実現することができる。そうした可能な改変例の幾つかについて述べた
が、その他の改変も当業者には明らかであろう。例えば、具体的な材料、寸法、及び図面
の縮尺は、非限定的な例として理解されるべきである。したがって本発明の範囲は、以下
の「特許請求の範囲」の観点から考慮されるべきであり、明細書及び図面に図示、説明し
た構造、材料、又は機能の細部に限定されるべきではない点は理解される。
【００３９】
〔実施の態様〕
（１）　外科用装置であって、
　ａ）遠位端及び近位端を含み、長手方向軸を規定する細長形シャフトと、
　ｂ）嵌合機構を備え、中央に偏向可能であるアームと、
　ｃ）前記アームに対して中央に位置決めされ、前記アームの中央偏向を防ぐロック位置
と、前記アームの中央偏向を可能にするロック解除位置との間で、前記アームに対して軸
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方向に摺動可能である、細長形ピンと、
　ｄ）前記アームの前記嵌合機構に選択的に着脱可能な、エネルギー利用の外科用エンド
エフェクタであって、前記細長形シャフトに係合するためのトルクアームを有する、エン
ドエフェクタと、を備える、外科用装置。
（２）　前記エネルギー利用のエンドエフェクタが、超音波エンドエフェクタである、実
施態様１に記載の外科用装置。
（３）　前記エネルギー利用のエンドエフェクタが、ＲＦエンドエフェクタである、実施
態様１に記載の外科用装置。
（４）　前記細長形ピンの前記近位端が、超音波トランスデューサーに取り付けられ、超
音波エネルギーが、前記トランスデューサーから前記細長形ピンに伝送される、実施態様
２に記載の外科用装置。
（５）　前記細長形ピンが、前記トランスデューサーの駆動された周波数において、半波
長の整数倍に等しい長さを有する、実施態様４に記載の外科用装置。
【００４０】
（６）　前記超音波エンドエフェクタが、超音波ブレードを含み、前記超音波ブレードの
前記近位端が、先細のセクションを含み、前記細長形ピンが、先細のセクションを含み、
前記超音波ブレード及び前記細長形ピンの前記先細のセクションが、前記細長形ピンから
の超音波エネルギーが、前記超音波ブレードに伝達されるように、前記細長形ピンを前記
超音波ブレードに取り付けるように設計される、実施態様２に記載の外科用装置。
（７）　前記装置が、前記第１のアームと同一であり、前記装置の前記長手方向軸の反対
側上の前記第１のアームに対向して位置決めされる、第２のアームを含み、前記２つのア
ーム間の空間が、スロットを画定する、実施態様６に記載の外科用装置。
（８）　前記細長形ピンが、前記２つのアーム間の前記スロット内に載置される機構を含
み、前記アームのうちの少なくとも１つが、少なくとも部分的に前記スロットの中へ延在
する機構を含み、前記アーム上の前記機構が、所定の力が前記ピンに印加されるまで、前
記細長形ピンが遠位に移動することを防止するように、前記細長形ピン上の前記機構と相
互作用する、実施態様７に記載の外科用装置。
（９）　前記細長形ピンが、ＲＦ外科用発生装置に電気的に接続され、前記ピンが、前記
ＲＦ回路の片側を形成する、実施態様３に記載の外科用装置。
（１０）　前記ＲＦエンドエフェクタが、２つのジョー部材を備え、各ジョー部材が、前
記細長形ピンに電気的に接続される電極を備え、前記電極が、前記ジョー部材間で把持さ
れる組織に接触するように適合される、実施態様９に記載の外科用装置。
【００４１】
（１１）　前記アームが、ＲＦ外科用発生装置に電気的に接続され、前記アームが前記バ
イポーラＲＦ回路の片側を形成する、実施態様３に記載の外科用装置。
（１２）　前記ＲＦエンドエフェクタが、２つのジョー部材を備え、各ジョー部材が、前
記アームに電気的に接続される電極を備え、前記電極が前記ジョー部材間で把持される組
織に接触するように適合される、実施態様１１に記載の外科用装置。
（１３）　前記シャフトの前記近位端に取り付けられるハウジング、を更に備える、実施
態様１に記載の外科用装置。
（１４）　前記ハウジングが、前記ハウジングをロボット型作動アームに接続する機構を
有する、ロボット型インターフェースであり、前記機構が、前記ロボット型作動アームが
前記細長形ピンを移動させて、前記外科用装置からエンドエフェクタをロック及びロック
解除することを可能にする、実施態様１３に記載の外科用装置。
（１５）　前記ハウジングの内部にエネルギー利用の外科用発生装置、を更に備える、実
施態様１４に記載の外科用装置。
【００４２】
（１６）　前記外科用発生装置に給電するために、前記ハウジング内に位置するバッテリ
、を更に備える、実施態様１５に記載の外科用装置。
（１７）　外科用装置であって、
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　ａ）遠位端及び近位端を含み、長手方向軸を規定する細長形シャフトと、
　ｂ）遠位端及び近位端を備える細長形ピンであって、前記細長形シャフト内に位置決め
される、細長形ピンと、
　ｃ）前記細長形ピンの前記近位端に音響的に接続される、超音波トランスデューサーと
、
　ｄ）前記細長形シャフトの前記遠位端に生体内で着脱可能な超音波外科用エンドエフェ
クタであって、同様に前記細長形ピンの前記遠位端に生体内で音響的に着脱可能である、
超音波外科用エンドエフェクタと、を備える、外科用装置。
（１８）　外科用装置であって、
　ａ）遠位端及び近位端を含み、長手方向軸を規定する細長形シャフトと、
　ｂ）遠位端及び近位端を備える細長形ピンであって、前記細長形シャフト内に位置決め
される、細長形ピンと、
　ｃ）前記細長形ピンの前記近位端に電気的に接続される、ＲＦ電源と、
　ｄ）前記細長形シャフトの前記遠位端に生体内で着脱可能なＲＦ外科用エンドエフェク
タであって、同様に前記細長形ピンの前記遠位端に生体内で電気的に着脱可能である、超
音波外科用エンドエフェクタと、を備える、外科用装置。
（１９）　前記超音波外科用エンドエフェクタの取り付けの前に、前記細長形ピンの遠位
端に、超音波エネルギーでエネルギー供給することができる、実施態様１７に記載の外科
用装置。
（２０）　前記ＲＦ外科用エンドエフェクタの取り付けの前に、前記細長形ピンの遠位端
に、ＲＦエネルギーでエネルギー供給することができる、実施態様１８に記載の外科用装
置。

【図１】 【図２】
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