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(57)【要約】
　本開示の各態様は、組織を切開及び封止するための外
科器具について与えられるものである。特定の実施形態
では、外科器具は、ハンドルアセンブリ、シャフト、及
びエンドエフェクタを有する。エンドエフェクタは、超
音波周波数で振動するブレードと、ブレードの後縁を包
囲する遮蔽部分と、遮蔽部分に連結され、遮蔽部分とブ
レードの後縁との間に配置された高摩擦表面と、を含み
得る。エンドエフェクタが切開形態にある場合に高摩擦
表面とブレードの後縁との間に空間が画定される。封止
形態では、高摩擦表面はブレードの後縁と接触し、ブレ
ードは高摩擦表面に対して擦られるブレードの超音波振
動に基づいて熱を発生する。遮蔽部分は、高摩擦表面か
ら遮蔽部分への熱伝達に基づいて出血組織を凝固するこ
とができる。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　エンドエフェクタであって、
　組織を切開及び凝固するように構成された刃先と後縁とを有するブレードであって、超
音波導波管に連結されるように構成され、超音波周波数で振動して前記組織を切開及び凝
固するように構成されたブレードと、
　前記ブレードの前記後縁を包囲する遮蔽部分と、
　前記遮蔽部分に連結され、前記遮蔽部分と前記ブレードの前記後縁との間に配置された
高摩擦表面であって、前記エンドエフェクタが切開形態に構成されている場合に前記高摩
擦表面と前記ブレードの前記後縁との間に空間が画定される、高摩擦表面と、を備え、
　前記エンドエフェクタが封止形態に構成されている場合に前記高摩擦表面が前記ブレー
ドの前記後縁と接触し、前記ブレードの超音波振動を前記高摩擦表面に摩擦により結合す
ることによって熱を発生するように構成され、前記遮蔽部分が、前記高摩擦表面からの熱
を前記組織に結合することにより組織を凝固するように構成されている、エンドエフェク
タ。
【請求項２】
　前記遮蔽部分に連結され、前記ブレードの側縁に沿って配置された少なくとも１つの低
摩擦表面を更に備え、前記低摩擦表面が、前記ブレードの横方向の運動に基づいて前記低
摩擦表面と接触する際に前記ブレードの超音波振動を可能とするように構成されている、
請求項１に記載のエンドエフェクタ。
【請求項３】
　シャフトを更に備え、前記シャフトが、前記シャフト内に配置された前記超音波導波管
に連結されるように構成された支点要素を含む、請求項１に記載のエンドエフェクタ。
【請求項４】
　前記支点が、前記超音波振動の周波数に基づいた節に配置される、請求項３に記載のエ
ンドエフェクタ。
【請求項５】
　前記遮蔽部分に連結され、前記ブレードの遠位端の少なくとも一部を覆う保護フードを
更に備える、請求項１に記載のエンドエフェクタ。
【請求項６】
　前記遮蔽部分の近位端に溝状に形成され、前記遮蔽部分の、前記ブレードの位置とは反
対側の面に対して力が加えられる際に前記遮蔽部分が折れ曲がることを柔軟に行えるよう
に構成された陥凹部を更に備える、請求項１に記載のエンドエフェクタ。
【請求項７】
　前記遮蔽部分及び前記ブレードを前記エンドエフェクタの内外にスライドさせるように
構成されたスライド機構を更に備える、請求項１に記載のエンドエフェクタ。
【請求項８】
　前記遮蔽部分が前記ブレードの周囲で回転するように更に構成されていることにより、
前記高摩擦表面が第１の回転形態において前記ブレードの前記後縁と接触するように構成
され、また、前記高摩擦表面が第２の回転形態において前記ブレードの前記刃先と接触す
るように構成されている、請求項１に記載のエンドエフェクタ。
【請求項９】
　外科器具であって、
　ハンドルアセンブリと、
　超音波振動を発生するように構成された超音波トランスデューサと、
　前記ハンドルアセンブリに連結されたシャフトであって、
　　前記超音波トランスデューサに連結され、超音波周波数で振動するように構成された
超音波導波管と、
　　前記シャフト内で前後にスライドするように構成されたスライド式レバーと、を有す
るシャフトと、
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　エンドエフェクタであって、
　　組織を切開するように構成された刃先と後縁とを有するブレードであって、前記超音
波導波管に連結され、前記超音波周波数で振動して前記組織を切開するように構成された
ブレードと、
　　前記ブレード又は前記超音波導波管の一部を包囲する高摩擦表面を含み、前記スライ
ド式レバーに連結された加熱パッドであって、前記エンドエフェクタが切開形態に構成さ
れている場合に前記高摩擦表面と前記ブレード又は前記超音波導波管との間に空間が画定
される、加熱パッドと、を備え、
　前記エンドエフェクタが封止形態に構成されている場合に前記スライド式レバーが前記
ハンドルアセンブリに向かって近位方向にスライドすることにより前記高摩擦表面を前記
ブレード又は前記超音波導波管と接触させるように構成され、前記高摩擦表面が、前記高
摩擦表面と接触している前記ブレード又は前記超音波導波管からの超音波振動を摩擦によ
り結合することにより熱を発生するように構成され、前記ブレードの前記後縁が、前記高
摩擦表面から前記後縁への熱伝達に基づいて組織を凝固するように構成されている、エン
ドエフェクタと、を備える、外科器具。
【請求項１０】
　前記ハンドルアセンブリは、前記高摩擦表面が前記ブレード又は前記超音波導波管の前
記超音波振動によって熱を発生する時間の長さを制限する前記封止形態の持続時間を制御
するように構成された電源ボタンを更に備える、請求項９に記載の外科器具。
【請求項１１】
　前記電源ボタンは前記スライド式レバーと通信可能に連結され、前記電源ボタンが押さ
れる際に前記スライド式レバーを前記ハンドルアセンブリに向かって近位方向にスライド
させるように更に構成されている、請求項１０に記載の外科器具。
【請求項１２】
　前記ハンドルアセンブリが、
　前記電源ボタンに連結され、前記電源ボタンが押される際に近位方向に前記電源ボタン
の方向に垂直にスライドするように構成された作動スレッドと、
　前記作動スレッドに連結された作動磁石と、
　プロセッサと、
　前記プロセッサに通信可能に連結され、前記作動磁石の近くに配置されたセンサと、を
更に備え、
　前記電源ボタンが押されることに基づいて前記作動スレッドが近位方向にスライドする
際に、前記作動磁石は、前記センサの充分近くへと動くことにより前記センサを作動し前
記センサに前記高摩擦表面が熱を発生する時間の長さを制限する前記プロセッサ内のタイ
ミング手順をトリガさせるように構成されている、請求項１０に記載の外科器具。
【請求項１３】
　前記ハンドルアセンブリが第２のボタンを備え、前記第２のボタンは、前記スライド式
レバーに通信可能に連結されるとともに前記第２のボタンが押される際に前記スライド式
レバーをスライドさせるように構成されている、請求項１０に記載の外科器具。
【請求項１４】
　前記シャフトが、前記超音波導波管に連結されるとともに前記シャフト内に配置された
支点要素を更に含み、前記超音波導波管が、前記支点によって前記ハンドルアセンブリの
遠位端において前記シャフト内に締結され、そうでない場合には前記シャフト内で浮遊し
ている、請求項９に記載の外科器具。
【請求項１５】
　前記支点が、前記超音波導波管の前記超音波振動の周波数に基づいて調和振動節と等し
い距離だけ前記ハンドルアセンブリから離れた位置に配置されている、請求項１４に記載
の外科器具。
【請求項１６】
　前記ハンドルアセンブリが、スライド機構を更に備え、
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　前記スライド式レバーが、前記スライド式レバーの近位端において前記スライド機構に
連結され、前記スライド式レバーの遠位端において前記遮蔽部分に連結され、
　前記遮蔽部分の近位端が回転可能なヒンジを介して前記ブレードの近位端において基部
に締結され、
　前記遮蔽部分が、前記スライド式レバーを介した前記スライド機構の操作と前記回転可
能なヒンジの前記締結によって生じる枢動とに基づいて制御されるように構成されている
、請求項９に記載の外科器具。
【請求項１７】
　ハンドルアセンブリと、
　超音波トランスデューサと、
　前記ハンドルアセンブリに連結されたシャフトであって、
　　超音波周波数で振動するように構成された超音波導波管と、
　　前記シャフト内で回転するように構成された回転可能な内側管と、を備えるシャフト
と、
　エンドエフェクタであって、
　　組織を切開するように構成された刃先と後縁とを有するブレードであって、前記超音
波導波管に連結され、前記超音波周波数で振動して前記組織を切開するように構成された
ブレードと、
　　前記回転可能な内側管に連結された回転可能な部材と、
　　前記回転可能な部材に連結され、前記ブレードの前記後縁を包囲する遮蔽部分と、
　　前記遮蔽部分に連結され、前記遮蔽部分と前記ブレードの前記後縁との間に配置され
た高摩擦表面であって、前記エンドエフェクタが切開形態に構成されている場合に前記高
摩擦表面と前記ブレードの前記後縁との間に空間が存在する、高摩擦表面と、を備え、
　前記エンドエフェクタが封止形態に構成されている場合に前記回転可能な内側管の回転
に基づいて前記遮蔽部分が前記ブレード上に回転されることにより、前記高摩擦表面が、
前記ブレードの前記後縁と接触し、前記高摩擦表面に対して擦られる前記ブレードの超音
波振動に基づいて熱を発生するように構成され、前記遮蔽部分が、前記高摩擦表面から前
記遮蔽部分への熱伝達に基づいて組織を凝固するように構成されている、エンドエフェク
タと、を備える、外科器具。
【請求項１８】
　前記エンドエフェクタは、前記封止形態に前記エンドエフェクタが構成されている場合
にトロカールの内外にスライドするように構成され、前記エンドエフェクタは、前記切開
形態に前記エンドエフェクタが構成されている場合に、前記回転可能な部材が前記エンド
エフェクタの形状を越えて回転されることに基づいて、前記トロカールの内外にスライド
しないように構成されている、請求項１７に記載の外科器具。
【請求項１９】
　前記回転可能な内側管が、前記回転可能な内側管の遠位端に配置されたカムを備え、
　前記回転可能な部材が、前記回転可能な部材の近位端に配置されたノブを備えることに
より、前記ノブが前記回転可能な内側管の前記カム内に締結される、請求項１７に記載の
外科器具。
【請求項２０】
　前記回転可能な部材が前記回転可能な部材の外縁に配置された軸を備え、前記軸が、前
記エンドエフェクタの外縁に取り付けられたアンカーに連結されることにより、前記回転
可能な部材が、前記軸の位置を前記回転可能な部材の回転の中心軸として使用して、前記
カムの回転運動に基づいて回転するように構成されている、請求項１９に記載の外科器具
。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本開示は概して、組織を切開及び封止するための様々な機構を備えた医療装置に関する
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。詳細には、本開示は、遮蔽されたダイセクタを腹腔鏡下胆嚢切除術において好適に使用
して封止を行うための直動可能な外側管を備えた医療装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　胆嚢切除術を行う場合、実施可能である場合には、開腹手術を行うよりも腹腔鏡下で手
術を行うことが好ましい。腹腔鏡下胆嚢切除術を行うことは、患者にとって侵襲性が低く
、傷害を与える可能性が小さいものの、外科医にとって更なる困難な課題を与える。一般
的に、様々な組織の切開及び／又は除去を行う一方で、あらゆる潜在的な望ましくない出
血から保護するような腹腔鏡下手術を最適に行うための器具が外科医に与えられることが
望ましい。
【０００３】
　いくつかの装置が製造及び使用されているが、本発明者よりも以前に添付の特許請求の
範囲に記載される装置を製造及び使用した者はないものと考えられる。
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００４】
　特定の実施形態では、外科器具のエンドエフェクタが提供される。
　１．１つの例では、エンドエフェクタは、組織を切開及び凝固するように構成された刃
先と後縁とを有するブレードであって、超音波導波管に連結されるように構成され、超音
波周波数で振動して組織を切開及び凝固するように構成されたブレードと、ブレードの後
縁を包囲する遮蔽部分と、遮蔽部分に連結され、遮蔽部分とブレードの後縁との間に配置
された高摩擦表面であって、エンドエフェクタが切開形態に構成されている場合に高摩擦
表面とブレードの後縁との間に空間が画定される、高摩擦表面と、を含むことができ、エ
ンドエフェクタが封止形態に構成されている場合に高摩擦表面がブレードの後縁と接触し
、ブレードの超音波振動を高摩擦表面に摩擦により結合することによって熱を発生するよ
うに構成され、遮蔽部分は、高摩擦表面からの熱を組織に結合することにより組織を凝固
するように構成されている。
　２．別の例では、エンドエフェクタは、遮蔽部分に連結され、ブレードの側縁に沿って
配置された少なくとも１つの低摩擦表面を更に備え、低摩擦表面は、ブレードの横方向の
運動に基づいて低摩擦表面と接触する際にブレードの超音波振動を可能とするように構成
されている。
　３．エンドエフェクタの別の例では、シャフトは、シャフト内に配置された超音波導波
管に連結されるように構成された支点要素を更に備える。
　４．エンドエフェクタの別の例では、支点は、超音波振動の周波数に基づいた節に配置
される。
　５．別の例では、エンドエフェクタは、遮蔽部分に連結され、ブレードの遠位端の少な
くとも一部を覆う保護フードを更に備える。
　６．別の例では、エンドエフェクタは、遮蔽部分の近位端に溝状に形成され、遮蔽部分
の、ブレードの位置とは反対側の面に対して力が加えられる際に遮蔽部分が折れ曲がるこ
とを柔軟に行えるように構成された陥凹部を更に備える。
　７．別の例では、エンドエフェクタは、遮蔽部分及びブレードをエンドエフェクタの内
外にスライドさせるように構成されたスライド機構を更に備える。
　８．エンドエフェクタの別の例では、遮蔽部分はブレードの周囲で回転するように更に
構成されていることにより、高摩擦表面は第１の回転形態においてブレードの後縁と接触
するように構成され、また、高摩擦表面は第２の回転形態においてブレードの刃先と接触
するように構成されている。
　９．特定の実施形態では、外科器具が提供される。外科器具は、ハンドルアセンブリと
、超音波振動を発生するように構成された超音波トランスデューサと、ハンドルアセンブ
リに連結されたシャフトと、エンドエフェクタと、を含む。シャフトは、超音波トランス
デューサに連結され、超音波周波数で振動するように構成された超音波導波管と、シャフ
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ト内で前後にスライドするように構成されたスライド式レバーと、を備える。エンドエフ
ェクタは、組織を切開するように構成された刃先と後縁とを有するブレードであって、超
音波導波管に連結され、超音波周波数で振動して組織を切開するように構成されたブレー
ドと、ブレード又は超音波導波管の一部を包囲する高摩擦表面を含み、スライド式レバー
に連結された加熱パッドと、を備える。エンドエフェクタが切開形態に構成されている場
合に高摩擦表面とブレード又は超音波導波管との間に空間が画定される。エンドエフェク
タが封止形態に構成されている場合にスライド式レバーは、ハンドルアセンブリに向かっ
て近位方向にスライドすることにより高摩擦表面をブレード又は超音波導波管と接触させ
るように構成されている。高摩擦表面は、高摩擦表面と接触しているブレード又は超音波
導波管からの超音波振動を摩擦により結合することにより熱を発生するように構成され、
ブレードの後縁は、高摩擦表面から後縁への熱伝達に基づいて組織を凝固するように構成
されている。
　１０．外科器具の別の例では、ハンドルアセンブリは、高摩擦表面がブレード又は超音
波導波管の超音波振動によって熱を発生する時間の長さを制限する封止形態の持続時間を
制御するように構成された電源ボタンを更に備える。
　１１．外科器具の別の例では、電源ボタンはスライド式レバーと通信可能に連結され、
電源ボタンが押される際にスライド式レバーをハンドルアセンブリに向かって近位方向に
スライドさせるように更に構成されている。
　１２．外科器具の別の例では、ハンドルアセンブリは、電源ボタンに連結され、電源ボ
タンが押される際に近位方向に電源ボタンの方向に垂直にスライドするように構成された
作動スレッドと、作動スレッドに連結された作動磁石と、プロセッサと、プロセッサに通
信可能に連結され、作動磁石の近くに配置されたセンサと、を更に備える。電源ボタンが
押されることに基づいて作動スレッドが近位方向にスライドする際に、作動磁石は、セン
サの充分近くへと動くことによりセンサを作動してセンサに高摩擦表面が熱を発生する時
間の長さを制限するプロセッサ内のタイミング手順をトリガさせるように構成されている
。
　１３．外科器具の別の例では、ハンドルアセンブリは第２のボタンを備え、第２のボタ
ンは、スライド式レバーに通信可能に連結されるとともに第２のボタンが押される際にス
ライド式レバーをスライドさせるように構成されている。
　１４．外科器具の別の例では、シャフトは、超音波導波管に連結されるとともにシャフ
ト内に配置された支点要素を更に含み、超音波導波管が、支点によってハンドルアセンブ
リの遠位端においてシャフト内で締結され、そうでない場合にはシャフト内で浮遊してい
る。
　１５．外科器具の別の例では、支点は、超音波導波管の超音波振動の周波数に基づいて
調和振動節と等しい距離だけハンドルアセンブリから離れた位置に配置されている。
　１６．外科器具の別の例では、ハンドルアセンブリはスライド機構を更に備える。スラ
イド式レバーは、スライド式レバーの近位端においてスライド機構に連結され、スライド
式レバーの遠位端において遮蔽部分に連結されている。遮蔽部分の近位端は回転可能なヒ
ンジを介してブレードの近位端において基部に締結されている。遮蔽部分は、スライド式
レバーを介したスライド機構の操作と回転可能なヒンジの締結によって生じる枢動とに基
づいて制御されるように構成されている。
　１７．特定の実施形態では、第２の外科器具が提供される。第２の外科器具は、ハンド
ルアセンブリと、超音波トランスデューサと、ハンドルアセンブリに連結されたシャフト
であって、超音波周波数で振動するように構成された超音波導波管と、シャフト内で回転
するように構成された回転可能な内側管と、を備えるシャフトと、エンドエフェクタと、
を備える。エンドエフェクタは、組織を切開するように構成された刃先と後縁とを有する
ブレードであって、超音波導波管に連結され、超音波周波数で振動して組織を切開するよ
うに構成されたブレードと、回転可能な内側管に連結された回転可能な部材と、回転可能
な部材に連結され、ブレードの後縁を包囲する遮蔽部分と、遮蔽部分に連結され、遮蔽部
分とブレードの後縁との間に配置された高摩擦表面と、を備える。エンドエフェクタが切
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開形態に構成されている場合に高摩擦表面とブレードの後縁との間に空間が存在する。エ
ンドエフェクタが封止形態に構成されている場合に回転可能な内側管の回転に基づいて遮
蔽部分がブレード上に回転されることにより、高摩擦表面は、ブレードの後縁と接触し、
高摩擦表面に対して擦られるブレードの超音波振動に基づいて熱を発生するように構成さ
れ、遮蔽部分は、高摩擦表面から遮蔽部分への熱伝達に基づいて組織を凝固するように構
成されている。
　１８．第２の外科器具の別の例では、エンドエフェクタは、封止形態にエンドエフェク
タが構成されている場合にトロカールの内外にスライドするように構成され、エンドエフ
ェクタは、切開形態にエンドエフェクタが構成されている場合に、回転可能な部材がエン
ドエフェクタの形状を越えて回転されることに基づいて、トロカールの内外にスライドし
ないように構成されている。
　１９．第２の外科器具の別の例では、回転可能な内側管は、回転可能な内側管の遠位端
に配置されたカムを備え、回転可能な部材は、回転可能な部材の近位端に配置されたノブ
を備えることにより、ノブが回転可能な内側管のカム内に締結される。
　２０．第２の外科器具の別の例では、回転可能な部材は回転可能な部材の外縁に配置さ
れた軸を備え、軸が、エンドエフェクタの外縁に取り付けられたアンカーに連結されるこ
とにより、回転可能な部材が、軸の位置を回転可能な部材の回転の中心軸として使用して
、カムの回転運動に基づいて回転するように構成されている。
【０００５】
　上記の概要はあくまで例示的なものに過ぎず、いかなる意味においても限定を目的とし
たものではない。上記に述べた例示的な態様、実施形態、及び機構以外にも、更なる態様
、実施形態、及び機構が、図面及び以下の詳細な説明を参照することで明らかとなろう。
【図面の簡単な説明】
【０００６】
　本明細書で述べられる実施形態の新規な特徴は、添付の「特許請求の範囲」に詳細に記
載される。しかしながら、これらの実施形態は、構成及び動作の方法のいずれに関しても
、以下の説明文を添付の図面とともに参照することによってより深い理解を得ることがで
きる。
【図１】特定の実施形態による、組織を切開及び封止するためにＬＡＰ　ＣＨＯＬＥ術に
おいて好適に使用される医療器具を含む例示的なシステムを示す。
【図２】特定の実施形態による、ブレード器具及び封止機構を構成する他の構成要素を有
する例示的なアセンブリを含む、医療器具のエンドエフェクタのより詳細な図を示す。
【図３】異なる角度から見た、ブレード及び封止アセンブリを含む例示的なエンドエフェ
クタの別の角度を示す。
【図４】特定の実施形態による、ブレードが遮蔽部分を加熱して組織を封止するように構
成されている場合にエンドエフェクタを適用する様子を示す。
【図５】特定の実施形態による、ブレードの超音波振動動作がどのように行われるかにつ
いての更なる詳細図を示す。
【図６】特定の実施形態による、保護フードを有するエンドエフェクタの振動を示す。
【図７】特定の実施形態による、遮蔽部分に陥凹部を有するエンドエフェクタの別の変形
例を示す。
【図８Ａ】特定の実施形態による、ブレード及び封止アセンブリをエンドエフェクタ内に
スライドさせるためのスリーブ機構を有するエンドエフェクタの別の変形例を示す。
【図８Ｂ】特定の実施形態による、ブレード及び封止アセンブリをエンドエフェクタ内に
スライドさせ得る方法の一例を示す。
【図９】特定の実施形態による、封止アセンブリの更に別の変形例を示したものであり、
封止アセンブリはこの場合、複数の動作可能な機械的部分を有している。
【図１０Ａ】特定の実施形態による、エンドエフェクタの遠位端の切開及び封止アセンブ
リの更に別の変形例を示したものであり、この場合、非対称な形状のブレード及び複数の
部分からなる封止アセンブリを含んでいる。
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【図１０Ｂ】特定の実施形態による、図１０Ａで述べた電気機械的封止機構を動作させる
ハンドルアセンブリの更なる要素を示す。
【図１０Ｃ】特定の実施形態による、図１０Ａで述べた封止アセンブリを使用し得る方法
の一例を示す。
【図１０Ｄ】特定の実施形態による、図１０Ａで述べた封止アセンブリを操作するための
電源ボタン及び付属する機械的ボタンの内部の仕組みの一部を示す。
【図１０Ｅ】特定の実施形態による、ボタンアセンブリがシャフトの遠位端の封止アセン
ブリに最終的に接続された様子を示す。
【図１０Ｆ】特定の実施形態による、封止アセンブリを制御するために用いられるボタン
アセンブリの機械的及び電気的構成要素の一部を示している。
【図１１Ａ】特定の実施形態による、ブレード及び封止アセンブリの更に別の変形例を示
したものであり、この場合、回転式封止アセンブリを含んでいる。
【図１１Ｂ】特定の実施形態による、高摩擦表面がブレードの上に配置された第２の形態
に回転された回転式封止アセンブリを示す。
【図１２Ａ】特定の実施形態による、ブレード及び封止アセンブリの更なる別の変形例を
示したものであり、この場合、ブレードの折り曲げ又は押しつけを必要としない回転によ
る方法でブレードに対して高摩擦表面を適用する回転カム機構を含んでいる。
【図１２Ｂ】特定の実施形態による、固定本体及び回転部材に接続するために使用される
機械的部品の一部の透視図を示す。
【図１２Ｃ】特定の実施形態による、回転体の透視図を示す。
【図１２Ｄ】回転体の最初の開位置を示す。
【図１２Ｅ】回転内側管が回転されて回転体の閉位置を形成した状態の比較図を示す。
【図１２Ｆ】特定の実施形態による、回転部材の変形例を有するブレード及び封止アセン
ブリの更なる図を示す。
【図１２Ｇ】特定の実施形態による、回転部材の変形例を有するブレード及び封止アセン
ブリの更なる図を示す。
【図１２Ｈ】特定の実施形態による、回転部材の変形例を有するブレード及び封止アセン
ブリの更なる図を示す。
【発明を実施するための形態】
【０００７】
　以下の詳細な説明では、本明細書の一部を構成する添付の図面を参照する。図中、一般
的に、同様の記号及び参照符合は、内容によりそうでない旨が断られない限り、複数の図
を通じて同様の要素を示す。詳細な説明、図面、及び特許請求の範囲に記載される例示的
な実施形態は、限定を目的としたものでなない。本明細書に示される主題の範囲から逸脱
することなく、他の実施形態を使用することが可能であり、他の変更を行うことが可能で
ある。
【０００８】
　本技術の特定の実施例に関する以下の説明は、本技術の範囲を限定するために用いられ
てはならない。本技術の他の実施例、特徴、態様、実施形態、及び利点は、実例として、
本技術を実施するうえで想到される最良の態様の１つである以下の説明より当業者には明
らかとなろう。理解されるように、本明細書に述べられる技術は、いずれもその技術から
逸脱することなく、他の異なる明らかな態様が可能である。したがって、図面及び説明は
、限定的な性質のものではなく、例示的な性質のものとみなされるべきである。
【０００９】
　本明細書に述べられる教示、表現、実施形態、実施例などの任意の１つ以上のものを、
本明細書に述べられる他の教示、表現、実施形態、実施例などの任意の１つ以上のものと
組み合わせることができる点も更に理解される。したがって、以下に述べられる教示、表
現、実施形態、実施例などは、互いに対して個別に考慮されるべきではない。本明細書の
教示に照らして、本明細書の教示を組み合わせることができる様々な適当な方法が、当業
者には容易に明らかとなろう。かかる改変例及び変形例は、「特許請求の範囲」内に含ま
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れるものとする。
【００１０】
　また、以下の説明において、前、後、内側、外側、上部、下部といった用語は便宜的に
用いられる語であると理解するべきであり、限定的な用語として解釈されるべきではない
。本明細書で使用される用語は、本明細書に述べられる装置、又はその部分を他の向きで
取り付けるか又は用いることが可能である限り、限定的なものではない。図面を参照しな
がら、様々な実施形態をより詳細に説明する。本開示の全体を通じて、「近位」なる用語
は、外科器具を操作する使用者（例えば外科医）により近い構成要素（例えば、シャフト
、ハンドルアセンブリなど）の側を述べるために用いられ、「遠位」なる用語は、外科器
具を操作する使用者からより遠い構成要素の側を述べるために用いられる。
【００１１】
　本開示の各態様は、超音波切開ブレードを使用して組織を切開及び封止するように構成
された外科器具について提示されているものである。本明細書に示される外科器具の一般
的な用途の１つに、ＬＡＰ　ＣＨＯＬＥと呼ばれることが多い腹腔鏡下胆嚢切除術（lapa
roscopic cholecystectomy）を行うことがある。腹腔鏡下胆嚢切除術とは、胆嚢床からの
胆嚢の外科的除去であり、細い円筒状の管の挿入を可能とする腹部の一連の複数の小さな
切開部から患者に手術が行われ、これらの切開部を通じて外科器具及びビデオカメラが腹
腔内に配置される。これは症状のある胆石及び他の胆嚢の状態の一般的な治療法である。
ＬＡＰ　ＣＨＯＬＥ術は、腹腔鏡下のアプローチに禁忌がない限り、胆石及び胆嚢の炎症
を治療するうえで、開腹による胆嚢切除よりも一般的に好ましい手技である。これは、開
腹手術では患者は感染症を引き起こしやすく、患者の回復時間が長くなる傾向があるため
である。
【００１２】
　ＬＡＰ　ＣＨＯＬＥ術を行うには、通常、外科医は二酸化炭素で腹腔を膨らませて作業
空間を確保する。通常はへその位置に形成される切開部（ポート）を通じて腹腔内にカメ
ラを配置する。患者の腹部のあちこちの異なる他の位置に更なるポートを開けることがで
きる。これらの更なるポートの１つを通じて１つ以上の器具によって胆嚢を把持しつつ、
別の器具を使用して胆嚢を胆嚢床から切除することができる。この後、胆嚢をポートの１
つから取り出すことができる。この手術中に肝臓が切られたり損傷されないことが望まし
いが、外科医は肝臓又は他の近くの臓器でいくらかの出血が生じ得る可能性に備えていな
ければならない。したがって、医療器具は切開手段だけでなく、封止手段も備えることに
より、手術中に外科医が両方の機能を即座に使用できることが望ましい。例えば、複数の
医療器具を用いる必要性をなくすか、又は１つの医療器具を別の医療器具に置き換えるた
めに取り除く必要性をなくすには、１つの医療器具が切開手段と封止手段との両方を有す
ることが望ましい。
【００１３】
　全般的に、腹腔鏡下のアプローチは、これを行うことが実用的である場合には侵襲性が
低く、開腹手術よりも好ましいが、外科医が手術を完了させるうえで大きな困難を伴うこ
とは確かである。例えば、外科医が外科器具を操作するためのスペースが限られており、
患者の体内へのわずかに小さな切開部を通じた器具の使用に制限される。そのうえ、これ
により、同時に手術部位に適用できる医療器具の数が制限される。更に、医療器具は、Ｌ
ＡＰ　ＣＨＯＬＥ術を行うために、この手技の特定の解剖学的特徴に基づいて特別に設計
されることが望ましい。すなわち、ＬＡＰ　ＣＨＯＬＥ術の手術部位は胆嚢床からの胆嚢
の切除を常に伴うため、手術部位の一方の側（すなわち胆嚢）が損傷されることは許され
るが、他方の側（すなわち胆嚢床）は切られたり損傷されないようにしなければならず、
実際、肝臓又は周囲の臓器で生じ得るあらゆる創傷又は想定外の出血を直ちに封止又は凝
固するように充分な注意を払わなければならない。
【００１４】
　少なくともこれらの理由により、本開示の各態様は、組織を切開及び封止するように構
成され、腹腔鏡下胆嚢切除術において胆嚢を切除するのに好適に設計された医療器具及び
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システムについて示されるものである。例えば、特定の実施形態では、医療器具は、トロ
カールを介して患者の小さな切開部内に挿入するのに適した長い幅狭のシャフトを含むこ
とができる。シャフトの遠位端には、組織を切除するのに適したブレードだけでなく、組
織を凝固又は封止するための封止手段も含むエンドエフェクタが配置されている。この医
療器具は、ブレード器具の超音波振動によって両方の機能を行うことができる。特定の実
施形態では、ブレードを高摩擦表面に対して押し当てることで、ブレードの超音波振動に
よって熱を発生させることができる。高摩擦表面からの熱伝達によってブレードの遮蔽部
分が加熱されることができ、これを利用して出血組織に対して遮蔽部分を押し当てること
によって組織を凝固することができる。これらの機能を行うように構成された医療器具の
様々な例示的な設計を本明細書において示し、以下の図面により更に詳しく説明する。
【００１５】
　図１を参照すると、説明図１００は、特定の実施形態による、ＬＡＰ　ＣＨＯＬＥ術に
適した、組織を切開及び封止するために使用される医療器具を含む例示的なシステムを示
している。図に示されるように、例示的な医療システムは、ケーブルを介してコントロー
ルセンター１１０に連結された例示的な医療器具１０５を含んでいる。例示的なコントロ
ールセンター１１０は、医療器具１０５に電力を供給するとともに外科医及び／又はその
チームが読むことができる様々な診断情報を提供するように構成することができる。コン
トロールセンター１００は、電源コンセントに差し込まれる電源ケーブル、及び医療器具
１０５に供給される電力の量を調節するように構成されたフットスイッチ１１２を含むこ
とができる。例えば、特定の実施形態では、エンドエフェクタ１３０のブレードが超音波
振動によって動作するように医療器具１０５を構成することができ、フットスイッチ１１
２を押すことで超音波振動の周波数を調節することができる。この構成は、手術中に外科
医が医療器具１０５を操作するなどの他の作業を行うために両手が使えるようにすること
により、外科医に最適な自由度を与えることができる。
【００１６】
　更に、例示的なコントロールセンター１１０は、医療器具１０５が超音波振動を利用し
て動作することを可能にするためにハンドルアセンブリ１２０の筐体内部の超音波トラン
スデューサ（図に示されていない）にケーブルを介して接続された電源及び制御論理回路
などの超音波発生器を含むことができる。特定の用途では、超音波トランスデューサは、
様々な手技及び手術において外科医が超音波トランスデューサを握って操作することがで
きるように医療器具１０５が構成されていることから、「ハンドピースアセンブリ」と呼
ばれる。例示的な発生器としては、Ｅｔｈｉｃｏｎ　Ｅｎｄｏ－Ｓｕｒｇｅｒｙ，Ｉｎｃ
．（Ｃｉｎｃｉｎｎａｔｉ，Ｏｈｉｏ）により販売されるＧＥＮ０４（Ｇｅｎｅｒａｔｏ
ｒ　３００とも呼ばれる）又はＧＥＮ１１が挙げられる。例示的なトランスデューサの１
つが、発明の名称が「ＭＥＤＩＣＡＬ　ＵＬＴＲＡＳＯＵＮＤ　ＳＹＳＴＥＭ　ＡＮＤ　
ＨＡＮＤＰＩＥＣＥ　ＡＮＤ　ＭＥＴＨＯＤＳ　ＦＯＲ　ＭＡＫＩＮＧ　ＡＮＤ　ＴＵＮ
ＩＮＧ」である、２００６年１０月１０日出願の米国特許出願第１１／５４５，７８４号
に開示されており、その内容は本明細書において参照により組み込まれる。
【００１７】
　特定の実施形態では、医療器具１０５はその他の機構を含む。例えば、医療器具１０５
は、近位端にハンドルアセンブリ１２０を含むことができる。ハンドルアセンブリ１２０
は、外科医の手に適当に収まるように人間工学的に設計することができる。図に示される
ように、ハンドルアセンブリ１２０は円筒状の形状を有しているが、他の場合では、ハン
ドルアセンブリ１２０はピストルグリップのように、又は医療手技で従来から使用される
他の適切な形状に設計することができ、実施形態はこれらに限定されない。特定の実施形
態では、ハンドルアセンブリ１２０は電源スイッチ１２２を含んでもよく、これを押して
封止機構を実行することができる。加えて、ハンドルアセンブリ１２０は、外科器具１０
５の遠位端のブレードを前後にスライドさせるためのスライドボタン１２４を更に含むこ
とができる。特定の実施形態では、外科器具１０５の一部が回転することを可能とする回
転ノブ１２６を含んでもよい。ハンドルアセンブリ１２０は、長く幅狭のシャフト１２８
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と連結することができ、これは、ＬＡＰ　ＣＨＯＬＥ術を行うために患者のポート内に挿
入することができるトロカール内に収まるように設計することができる。シャフト１２８
の遠位端には、ブレードと封止器具とを一体化されたアセンブリ１３２内に含むエンドエ
フェクタ１３０が配置されている。シャフト内部には、近位端が超音波トランスデューサ
に連結され、遠位端がブレードに連結され、超音波振動で振動するように構成された、超
音波導波管を含むことができる（図５を参照）。
【００１８】
　超音波トランスデューサ及び超音波導波管はともに説明図１００の本外科システムの音
響アセンブリを提供し、この音響アセンブリは、フットスイッチ１１２によって制御する
ことができる発生器により電力が与えられると外科手術のための超音波エネルギーをもた
らす。医療器具１０５の音響アセンブリは一般的に、第１の音響部分及び第２の音響部分
を含んでいる。特定の実施形態では、第１の音響部分は、超音波トランスデューサの超音
波活性部分からなり、第２の音響部分は、トランスミッションアセンブリの超音波活性部
分からなる。更に、特定の実施形態では、第１の音響部分の遠位端は、例えばねじ接続に
よって第２の音響部分の近位端に動作可能に連結されている。
【００１９】
　ハンドルアセンブリ１２０は、トランスデューサ内に格納された音響アセンブリの振動
から操作者を隔離するように適合することもできる。ハンドルアセンブリ１２０は、従来
の方法で使用者によって保持される形状とすることができる。特定の実施形態では、本超
音波医療器具１０５は、後述するように器具のハンドルアセンブリ１２０によって与えら
れるハサミ状の構成で把持及び操作されるように設計される。複数の部分からなるハンド
ルアセンブリ１２０が図示されているが、ハンドルアセンブリ１２０は、単一又は一体の
構成要素で構成されてもよい。トランスデューサをハンドルアセンブリ１２０内に挿入す
ることにより、超音波医療器具１０５の近位端が超音波トランスデューサの遠位端を受容
し、トランスデューサの遠位端に取り付けられる。超音波医療器具１０５は、ユニットと
して超音波トランスデューサに取り付け、トランスデューサから取り外すことができる。
【００２０】
　ハンドルアセンブリ１２０は、ポリカーボネート又は液晶ポリマーのような耐久性のあ
るプラスチックで構成することができる。また、ハンドルアセンブリ１２０は代替的にそ
の他のプラスチック、セラミック、又は金属などの様々な材料で作製できることも考えら
れる。しかしながら、従来の無充填の熱可塑性プラスチックは、熱伝導率がわずかに約０
．００２Ｗ／ｃｍ℃（０．２０Ｗ／ｍ°Ｋ（ワット／メートルケルビン度））である。器
具からの熱放散を改善するために、ハンドルアセンブリは、０．２～１Ｗ／ｃｍ℃（２０
～１００Ｗ／ｍ°Ｋ）の範囲の熱伝導率を有する熱伝導性熱可塑性樹脂、例えば、高耐熱
性樹脂液晶ポリマー（ＬＣＰ）、ポリフェニレンスルフィド（ＰＰＳ）、ポリエーテルエ
ーテルケトン（ＰＥＥＫ）、及びポリスルホンなどから構成することができる。ＰＥＥＫ
樹脂は、窒化アルミニウム又は窒化ホウ素で充填された熱可塑性樹脂であり、これらは導
電性ではない。熱伝導性樹脂は、比較的小さい器具内の熱を管理するのを助ける。
【００２１】
　ハンドルアセンブリ１２０内のトランスミッションアセンブリ（図に示されていない）
は、超音波導波管及びブレードを含んでいる（例えば図２及び５を参照）。特定の用途で
は、トランスミッションアセンブリは「ブレードアセンブリ」と呼ばれることがある。超
音波導波管は、トランスデューサからの超音波エネルギーをブレードの先端に伝達するよ
うに構成され、可撓性、半可撓性、又は剛性であってよい。導波管は、当該技術分野では
周知であるように、導波管を通してブレードに伝達される機械的振動を増幅するように構
成することもできる。導波路は、導波路に沿った縦振動のゲインを制御する機能と、導波
路を本システムの共振周波数に合わせる機能と、を更に有することができる。具体的には
、導波管は、任意の好適な断面寸法を有することができる。例えば、導波管は実質的に均
一の断面を有してもよく、又は導波管は、異なる断面で先細形状であってもよいし、又は
その全長にわたって先細形状であってもよい。
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【００２２】
　超音波導波管は、例えば、系の波長の１／２（ｎλ／２）の整数倍にほぼ等しい長さを
有することができる。超音波導波管及びブレードは、好ましくは、チタン合金（すなわち
Ｔｉ－６Ａｌ－４Ｖ）、アルミニウム合金、サファイア、ステンレススチール、又は他の
任意の音響的に適合性のある材料のような、超音波エネルギーを効率的に伝播する材料か
ら構築される中実シャフトから作製され得る。
【００２３】
　超音波導波管は、更に、導波管の長手方向軸に対してほぼ垂直に内部を通って延在する
少なくとも１つの径方向の穴又は開口部を含むことができる。開口部は節に配置すること
ができ、導波管をハンドルアセンブリ１２０に接続するコネクタピンを受容するように構
成されている。
【００２４】
　図２を参照すると、説明図２００は、特定の実施形態による、ブレード器具２０５及び
封止機構を構成する他の構成要素を有する例示的なアセンブリを含む、エンドエフェクタ
１３０のより詳細な図を示している。ここで、ブレード２０５は、エンドエフェクタ１３
０の遠位端に連結されて示されている。ブレード２０５は、胆嚢の組織などの組織を患者
から切除し、それにより胆嚢を胆嚢床から切除することができるように構成することがで
きる。図に示されるように、ブレード２０５は、ブレードの一方の側にのみ真っ直ぐな刃
先を有する設計となっている。他方の側は平坦なものとして示されており、ブレード２０
５を遮蔽し他の組織をブレード２０５から遮蔽するとともに、以下で更に説明するように
組織を凝固又は封止するための表面としても機能するように構成された、平坦なホースカ
ラー形状の遮蔽部分２１０によって囲まれている。他の場合では、ブレード２０５は湾曲
するか又は角度が付けられていてもよく、実施形態はこれらに限定されない。ブレード２
０５は、エンドエフェクタ１３０内に配置されシャフト１２８内を辿って通される超音波
導波管と連結されることにより、超音波振動によってブレード２０５を操作することがで
きるようになっているが、これについては以下で更に説明する。注目すべき点として、ブ
レード２０５は超音波振動によって操作されるため、ホースカラー状の遮蔽部分２１０が
ブレード２０５から物理的に分離されるように構成されていることにより、ブレード２０
５は遮蔽部分２１０に接触することなく動作することが可能である。これに関して、説明
図２００では、ブレード２０５の上面と、遮蔽部分２１０に連結された材料２１５及び２
２０と、の間に空間が示されている。
【００２５】
　特定の実施形態では、ブレード２０５は導波管と一体であってよく、単一のユニットと
して形成することができる（例えば図５を参照）。いくつかの代替的実施形態では、ブレ
ード２０５をねじ接続、溶接継手、又は他の連結機構によって接続することができる。ブ
レード２０５の遠位端は、音響アセンブリが組織に触れていいない場合に音響アセンブリ
を好ましい共振周波数ｆ０に同調させるために腹の近くに配置されている。超音波トラン
スデューサが通電されると、ブレード２０５の遠位端すなわちブレード先端部は、例えば
５５，５００Ｈｚの所定の振動周波数ｆ０で、例えば約１０～５００μｍの最大振幅、好
ましくは約２０～約２００μｍの範囲で実質的に長手方向に（ｘ軸に沿って）動くように
構成されている。ブレード先端部は、ｘ軸方向の運動の約１～約１０％だけｙ軸方向にも
振動し得る。
【００２６】
　特定の実施形態では、ブレード先端部は、ブレード先端部での視認性を高めるための機
能的非対称部又は湾曲部分を設けることで、切開又は凝固が行われている構造にわたって
ブレード２０５が延在していることを外科医が確認することができる（例えば図１０Ａを
参照）。これは、大きな血管の縁を確認する際に特に重要である。場合によっては、ブレ
ード２０５は、湾曲した部分を有してもよい。ブレードの特定の形状は、生物学的構造の
曲率により近いものとすることによって組織にアクセスしやすくすることができる。
【００２７】
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　図に示されるように、遮蔽部分２１０の下には、外側遮蔽部分２１０とブレード２０５
の平坦面との間に高摩擦表面２１５が配置されている。場合によっては、高摩擦表面２１
５は、ブレード２０５の上の面と間隔を空けて、遮蔽部分２１０の内側全体に沿って延在
し、ブレード２０５の基部にまで延びていてよい。高摩擦表面２１５の例示的な材料の１
つとしてポリイミドを挙げることができる。エンドエフェクタ１３０は、遮蔽部分２１０
をＬＡＰ　ＣＨＯＬＥ術中に患者の組織壁に対して押しつけることにより、ブレード２０
５が偏倚されて高摩擦表面２１５と接触するように設計することができる。ブレード２０
５の超音波振動のために高摩擦表面２１５は速やかに加熱する。表面２１５及び遮蔽部分
２１０の熱伝導特性のため、遮蔽部分２１０への熱伝達によって遮蔽部分２１０も加熱す
る。遮蔽部分２１０の熱を利用して、ＬＡＰ　ＣＨＯＬＥ術中に生じ得る胆嚢床のあらゆ
る出血などのあらゆる出血組織を凝固することができる。
【００２８】
　例えば、外科医は、まず、ブレード２０５を使用して胆嚢の切除を開始することができ
る。反対側の胆嚢床の望ましくない出血をいくらか見た後、外科医は遮蔽部分２１０を胆
嚢床の出血している壁に対して押し当てることができる。これにより、ブレード２０５が
偏倚して高摩擦パッド２１５に対して押しつけられ、パッド２１５及び遮蔽身体部分２１
０が加熱する。この熱を利用して胆嚢床の出血部を凝固することができる。充分な時間の
後、又は出血が止まったことが確認された後、外科医は胆嚢床に対して遮蔽部分２１０を
押しつけるのを止め、切開操作を続けることができる。
【００２９】
　特定の実施形態では、低摩擦表面２２０を遮蔽部分２１０のホースカラー面の内側に設
置してもよい。これらの低摩擦表面２２０は、ブレード２０５が横方向にずれる場合にブ
レード２０５の継続した振動を可能とする緩衝材として機能することができる。低摩擦表
面の例示的な材料の１つとして、ポリテトラフルオロエチレン（例えばテフロン（登録商
標））を挙げることができる。
【００３０】
　図３を参照すると、説明図３００は、異なる角度から見た、ブレード及び封止アセンブ
リ１３２を含む例示的なエンドエフェクタ１３０の別の角度を示している。図に示される
ように、ブレード２０５は、高摩擦表面２１５及び低摩擦表面２２０から物理的に離間し
ている。ブレード２０５と、ホースカラー状遮蔽部分２１０と高摩擦表面２１５とで構成
される封止アセンブリと、の間の物理的な隔離は、外科器具１０５の初期状態又は自然状
態を表す。
【００３１】
　図４を参照すると、説明図４００は、特定の実施形態による、ブレード２０５が遮蔽部
分２１０を加熱して組織を封止するように構成されている場合のエンドエフェクタ１３０
を適用する様子を示している。このとき、ブレード２０５と高摩擦表面２１５との間の位
置４１０に隙間はない。この状態は、外科医が外科器具１０５を操作して遮蔽部分２１０
を手術部位の出血している組織壁に対して押し当てることによってもたらされ得る。上記
で述べたように、ブレード２０５が高摩擦表面２１５に対して押し当てられた状態で、ブ
レード２０５の超音波振動は高摩擦表面２１５に熱を発生させることができ、この熱が遮
蔽部分２１０に伝達され得る。遮蔽部分２１０で発生した熱を利用して手術部位の出血し
ている組織を凝固することができる。
【００３２】
　図５を参照すると、説明図５００は、特定の実施形態による、ブレード２０５の超音波
振動動作がどのように行われるかについて更に詳細に示している。ここで、エンドエフェ
クタ１３０は、管材内部の材料を示すために透明に作製されている。この例では、ブレー
ド２０５は、図に示されていないハンドルアセンブリ１２０（図１を参照）にまで延びる
超音波導波管５０５に接続されている。位置５１５においてエンドエフェクタ１３０の外
側に接触している調和振動支点５１０が超音波導波管５０５をブレード２０５に接続して
いる。調和振動支点５１０は、超音波導波管５０５が振動される固有振動数を利用するた
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めに、ハンドルアセンブリ１２２から特定の距離に配置されるように計算することができ
る。詳細には、超音波導波管５０５の超音波振動は、一端を掴んで振られるロープと同じ
ような要領で、超音波導波管５０５の正弦波効果を生じる。別の言い方をすれば、超音波
振動は、超音波導波管５０５を定常波のように振動させることができる。調和振動支点５
１０は定常波の節の１つに配置されるが、この定常波の節は超音波振動の固有振動数に基
づいたものであることは言うまでもない。調和振動支点５１０が定常波の節の１つに配置
されていることで、支点５１０を越えて配置されたブレード２０５は妨害されることなく
振動しつづけることができる。これに対して、支点５１０が固有振動周波数に基づく腹に
配置された場合、支点５１０を越えるすべての振動が打ち消されて、ブレード２０５は振
動しなくなる。
【００３３】
　図６を参照すると、説明図６００は、特定の実施形態による、保護フード６０５を有す
るエンドエフェクタ１３０の振動を示している。図に示されるように、遮蔽表面２１０は
ブレード２０５の前部を覆う保護フード６０５を更に含んでもよい。フード６０５は、ブ
レード２０５が振動する際にブレード２０５の近くで他の組織がひっかかることを防止す
ることができる。これにより、ブレード２０５は切除しようとする標的組織以外の他の組
織との不要な接触から完全に隔離される。
【００３４】
　図７を参照すると、説明図７００は、特定の実施形態による、遮蔽部分２１０に陥凹部
７０５を有するエンドエフェクタ１３０の別の変形例を示している。この場合、陥凹部７
０５はブレード２０５の基部に向かって配置されて遮蔽部分２１０が曲がるためのヒンジ
のように機能する。これにより、ブレード２０５を高摩擦表面２１５と接続することによ
って封止機構を用いようとする際に、遮蔽部分２１０がブレード２０５とより容易に接触
することができる。
【００３５】
　図８Ａを参照すると、説明図８００は、特定の実施形態による、ブレード及び封止アセ
ンブリをエンドエフェクタ１３０内にスライドさせるためのスリーブ機構を有するエンド
エフェクタ１３０の別の変形例を示している。この場合、遮蔽部分８０５は、ブレード２
０５の上部及び側面の一部分を覆う丸みを帯びた形状を有している。他の場合では、遮蔽
部分８０５は、遮蔽部分２０５と似たホースカラー形状を含む異なる形状を有してよく、
実施形態はこれに限定されない。注目すべき点として、陥凹部８１０は更に、遮蔽部分８
０５がエンドエフェクタ１３０内にスライドされる際に遮蔽部分８０５が折れ曲がるよう
に構成することができる。特定の実施形態では、ブレード２０５及び遮蔽部分８０５がエ
ンドエフェクタ１３０から遠位方向に延出する際、遮蔽部分８０５が自然に折れ曲がるこ
とで、高摩擦表面２１５及び遮蔽部分８０５が上方かつブレード２０５から離れる方向に
延びるように構成することができる。特定の実施形態では、ブレード及び封止アセンブリ
は、スライドボタン１２４（図１を参照）のようなスライド機構によってエンドエフェク
タ１３０内に引き込むことができる。スライドボタン１２４は、ブレード及び封止アセン
ブリに接続するシャフト１２８の内部の超音波導波管に機械的に接続することができる。
【００３６】
　図８Ｂを参照すると、説明図８５０は、特定の実施形態による、ブレード及び封止アセ
ンブリをエンドエフェクタ１３０内にスライドさせ得る方法の一例を示している。図に示
されるように、ブレード及び封止アセンブリは、例えばスライドボタン１２４（図１を参
照）のようなスライド機構によって方向Ａに沿ってエンドエフェクタ１３０内に引き込む
ことができる。エンドエフェクタ１３０内に引き込まれると、ブレード２０５及び高摩擦
表面２１５は互いに閉じられ、図に示されるように遮蔽部分８０５によって更に包み込ま
れ得る。本明細書に示されるような包囲された位置は、患者の小さな切開部を通って手術
部位に進入する際に用いることができる。これにより、外科器具１０５をより慎重に患者
の体内に配置することができ、ブレード２０５によって生じる可能性のあるあらゆる損傷
を最小限に抑えることができる。
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【００３７】
　図９を参照すると、説明図９００は、特定の実施形態による封止アセンブリの更に別の
変形例を示したものであり、封止アセンブリはこの場合、複数の動作可能な機械的部分を
有している。図に示されるように、第２の遮蔽部分９０５は、遮蔽部分２０５と同様のホ
ースカラー状の特徴を有している。遮蔽部分９０５は、ブレード２０５の上部の近くに配
置された高摩擦表面２１５及び低摩擦表面２２０をやはり含んでいる。更に、遮蔽部分９
０５は、ヒンジ９１０によって固定基部９１５に機械的に連結されている。基部９１５は
、特定の実施形態により、ブレード２０５とともに形成された１個の部材の一部とするこ
とができる。ヒンジ９１０によって、遮蔽部分９０５はブレード２０５の上で枢動するこ
とが可能である。図に示されるように、ヒンジ９１０及び固定基部９１５はエンドエフェ
クタ１３０の管状部分の内部に配置されており、この図に示されるエンドエフェクタ１３
０は説明の目的で透明なものとして示されている。
【００３８】
　この変形例は、スライド可能なロッド９２５に接続された機械的チェーンリンク９２０
を介して遮蔽部分９０５の運動を案内するための機構も含んでいる。特定の実施形態では
、スライド可能なロッドは、外科医によって操作されるように構成された、スライドボタ
ン１２４のようなスライド機構に接続されたシャフト１２８（図１を参照）を通って延び
ることができる。つまり、外科医がスライドボタン１２４を前後に動かすと、スライド可
能なロッド９２５もこれに応じて動く。これにより、スライド可能なロッド９２５の遠位
端がチェーンリンク９２０を引っぱる。このようにして、外科医は、ヒンジ９１０に取り
付けられた遮蔽部分９０５が形成する梃子と連結された遮蔽部分９０５を、ブレード２０
５からわずかに離れる方向に引くだけでなく、ブレード２０５と接続されるように操作す
ることができる。このようにして、外科医は外科器具１０５２が切除モード又は封止モー
ドで動作するように制御することができる。
【００３９】
　特定の実施形態では、説明図９００に示されるような変形例もエンドエフェクタ１３０
内にスライドさせることが可能であり、その一方で、スライド可能なロッド９２５を操作
するようにも構成されている。例えば、ハンドルアセンブリ１２０は、一方がスライド可
能なロッド９２５を操作するために使用され、他方がブレード及び封止アセンブリ全体を
エンドエフェクタ１３０内にスライドさせるように構成された、２個のスライド式ボタン
（図に示されていない）を含むことができる。
【００４０】
　図１０Ａを参照すると、説明図１０００は、特定の実施形態による、シャフト１２８の
遠位端の切開及び封止アセンブリの更に別の変形例を示している。説明図１０００は、そ
れぞれを、本明細書で説明される他の同様な機能を有する部品と別々に交換することが可
能ないくつかの異なる変形例を含んでいるが、実施形態はこれらに限定されるものではな
く、例えば、説明図１０００は、尖った端部１００２、より幅広の背面１００４、及び平
滑な側面１００６を有する異なる形状のブレードを示している。尖った端部１００２が組
織を切除するように構成することができるのに対して、より幅広の背面１００４及び平滑
な側面１００６は、ブレードが加熱された際に組織を凝固するように構成することができ
る。図に示されるように、ブレードは、大部分がシャフト１２８によって包囲された超音
波導波管１００８に接続することができる（この図では説明の目的で透明なものとして示
されている）。
【００４１】
　尖った端部１００２は、機能的非対称性と一般的に呼ばれるものである。つまり、ブレ
ード（ブレードは機能的に様々な組織への作用を与える）は、導波管１００８の長手方向
軸の外側に位置し（つまり長手方向軸に対して非対称）、これにより超音波導波管に不均
衡が生じる。この不均衡が修正されないと、望ましくない熱、ノイズ、及び組織への作用
の低下が生じる。
【００４２】
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　１つ以上の均衡の非対称性を与えるか又はブレードの機能的非対称部分に関して近位の
要素の均衡をとることによって、ｙ及びｚ軸方向での望ましくない先端部の偏位を最小限
に抑え、したがって、向上した組織への作用により効率を最大化することが可能である。
【００４３】
　説明図１０００に示される別の変形例は、加熱パッド１０１０とスライド式レバー１０
１２とで構成された別の種類の封止アセンブリを含んでいる。図に示されるように、加熱
パッド１０１０及びスライド式レバー１０１２は、シャフト１２８の円筒状の管の内部に
収容されている。図に示されるように、加熱パッド１０１０はヒンジ１０１４を介してス
ライド式レバー１０１２に接続されている。加熱パッド１０１０の少なくとも一部は、高
摩擦表面２１５に使用される材料と同様の高摩擦表面を含むことができ、これは超音波導
波管１００８を把持してブレード及び超音波導波管１００８が振動する際に熱を発生する
ように構成されている。加熱パッド１０１０は、次の図に示されかつ図１のボタン１２２
と似た電源ボタン１０２２を介した電気機械的手段によって超音波導波管１００８上に動
かすことができる。特定の実施形態では、シャフト１２８の遠位端を後方に引くか、又は
代わりに導波管１００８及び加熱パッド１０１０とスライド式レバー１０１２とを含む封
止アセンブリを前方にスライドするように構成することで、加熱パッド１０１０をより操
作しやすくなるように露出させることができる。このように、シャフト１２８はシースと
して機能し、シースと呼ぶことができる。
【００４４】
　図１０Ｂを参照すると、説明図１０２０は、特定の実施形態による、説明図１０００で
述べた電気機械的封止機構を動作させるハンドルアセンブリ１２４の更なる要素を示して
いる。上記で述べたように、ハンドルアセンブリ１２０は、特定の実施形態による、制御
された封止動作を行うためのタイミングが計られた手順を行うように構成することができ
る電源ボタン１０２２を含むことができる。電源ボタン１０２２は、スライド式レバー１
０１２を介してエンドエフェクタ１３０の遠位端の封止アセンブリに接続する一連の機械
的及び電気的部品と相互接続することができる。特定の実施形態では、ボタン１０２４の
ような更なるボタンは、タイミング手順を用いずに封止アセンブリを操作するように構成
することができる。これらの機構について、以下の図面で更に説明する。
【００４５】
　図１０Ｃを参照すると、説明図１０４０は、特定の実施形態による、説明図１０００で
述べた封止アセンブリを使用する方法の一例を示している。この図では、説明図１０００
で述べたブレードがその側面上に回転されて、ブレードの他の要素に異なる視点を与えて
いる。この図では、ブレードのより幅広の背面１００４及び平滑な側面１００６が示され
ている。特定の実施形態では、反対側は側面１００６と同じである。シャフト１２８内の
エンドエフェクタ１３０の円筒状の管は示されていない。特定の場合では、ブレード及び
封止アセンブリは、例えばスライドボタン１２４によってシース１２８を越えて前進する
ように構成することができる。他の場合では、シャフト１２８は、封止アセンブリがシャ
フト１２８の内部で動くことができるような充分な大きさとすることができる。
【００４６】
　図に示されるように、加熱パッド１０１０は、加熱パッド１０１０が超音波導波管１０
０８のより大きな表面積と接触することを可能とする溝又は陥凹部１０４２を含むことが
できる。更に、特定の実施形態では、加熱パッド１０１０は高摩擦表面１０４６を含んで
もよく、他の場合では、加熱パッド１０１０全体を高摩擦表面１０４６を作製するのに用
いられる高摩擦材料で構成してもよい。最低限でも、陥凹部１０４２の内部及びその周囲
の領域を高摩擦材料で構成することができ、これにより加熱パッド１０１０は、振動中の
超音波導波管１００８に接触する際に熱を発生する。したがって、加熱パッド１０１０が
超音波導波管１００８を把持すると、加熱パッド１０１０からの熱が超音波導波管１００
８及び超音波導波管１００８の遠位端に取り付けられたブレードに伝達される。これによ
り、外科医は、より幅広の背面１００４及び／又はより平滑な側面１００６を介して出血
領域に熱を加えることができる。スライド式レバー１０１２は、方向Ｃに沿って前後にス
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ライドすることによって加熱パッド１０１０の運動を制御することができる。加熱パッド
１０１０の制御は、加熱パッド１０１０の枢動点として機能するヒンジ１０４４に基づい
て実現することができる。
【００４７】
　図１０Ｄを参照すると、説明図１０６０は、特定の実施形態による、説明図１０００で
述べた封止アセンブリを操作するための電源ボタン１０２２及び付属する機械的ボタン１
０２４の内部の仕組みの一部を示している。この図では、ハンドルアセンブリ１２０の外
側筐体は説明の目的で示されていないが、通常はハンドルアセンブリ１２０の外側筐体は
、説明図１０６０に示されるように、このボタンのアセンブリの背面及び前面を包囲する
ことができる（説明図１０２０を参照）。この例では、１個の電源ボタン１０２２が利用
可能であり、封止アセンブリを使用するためのタイミングが計られた動作を実行するよう
に構成されている。これは、作動スレッド１０６４に接続された電源ボタン１０２２を押
し下げることで一部行うことができるが、これについては後の図面を参照してより詳細に
説明する。また、複数の機械的ボタン１０２４が存在し、シャフト１２８の周囲に等間隔
で配置されているが、機械的ボタン１０２４のどれか１つ（又はそれ以上）を押すことで
、加熱機能を作動させることなく、超音波導波管のみを作動させてブレードを振動させる
ように構成することができる。これを実現するために、機械的ボタン１０２４のそれぞれ
は、超音波トランスデューサ（図に示されていない）に接続されたボタンを押すことがで
きる単一のプランジャに連結された円筒状の作動スレッド１０６２と連結されている。こ
れらの機構の内部の仕組みの一例を、続く図面でより詳細に説明する。
【００４８】
　図１０Ｅを参照すると、説明図１００８は、特定の実施形態による、ボタンアセンブリ
がシャフト１２８の遠位端の封止及びブレードアセンブリに最終的に接続された様子を示
している。上記で述べたように、ボタン１０２２及び１０２４を含むボタンアセンブリは
、シャフト１２８の内部でそれぞれスライド式レバー１０１２及び導波管１００８を介し
て封止アセンブリ及びブレードアセンブリにそれぞれ接続されている。特定の実施形態で
は、ボタンアセンブリの周囲に間隔をおいて配置された機械的ボタン１０２４（例として
図１０Ｅでは１個のみに符合が付されている）のどれかを押すことで、円形の作動スレッ
ド１０６２を介して導波管１００８が作動されてブレードを振動させるのに対して、電源
ボタン１０２２を押すと封止アセンブリが作動スレッド１０６４を介してタイミングが計
られた動作で作動される。特定の場合では、電源ボタン１０２２は、異なる色、異なる形
状、異なるグリップを有するなど、様々な形で他のボタン１０２４から区別することがで
きる。
【００４９】
　図１０Ｆを参照すると、説明図１０９０は、特定の実施形態による、封止及びブレード
アセンブリを制御するために用いられるボタンアセンブリの機械的及び電気的構成要素の
一部を示している。この図では、ボタンアセンブリは、スライド式レバー１０１２に接続
されたボタン１０２２と導波管１００８に接続されたボタン１０２４との間に相互作用を
もたらすために用いられる様々な機械的及び電気的構成要素の一部を示すために説明の目
的で半分に切断されている。説明図１０９０の機械的及び電気的構成要素の、陰影又は模
様を有する表面は、構成要素が半分に切断された位置を表している。
【００５０】
　図に示されるように、電源ボタン１０２２はボタンアセンブリの上部に配置されている
。外科医がボタンを押すと、ボタン１０２２は、前の図１０Ｄ及び１０Ｅにも示されてい
る作動スレッド１０６４の傾斜部分を押し下げる。電源ボタン１０２２の下方への動きに
よって、作動スレッド１０６４の傾斜部分は作動スレッド１０６４を外科医に向かって近
位方向にスライドさせる。作動スレッド１０６４の遠位端には、スライド式レバー１０１
２に取り付けられたフックが配置されている。このため、作動スレッド１０６４が外科医
に向かって近位方向に動くと、スライド式レバー１０１２はそれに応じて近位方向に引っ
ぱられる。このスライド式レバー１０１２の引っ張り運動によって、加熱パッド１０１０
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が超音波導波管１００８上に締め付けられる（説明図１０４０を参照）。したがって、電
源ボタン１０２２を押すことにより、加熱パッド１０１０が超音波導波管１００８上に締
め付けられてブレードの遠位端を加熱させる。
【００５１】
　同時に、作動スレッド１０６４の近位端には作動磁石１０９４が配置されている。作動
スレッド１０６４が近位方向にスライドすると、作動磁石１０９４がホール効果センサ１
０９６の近くへと動かされる。充分に近接すると、作動磁石１０９４はホール効果センサ
１０９６によって回路基板１０９８のメモリに内蔵されたタイミングプログラムを作動さ
せることができる。このタイミングプログラムは、ブレードへの電力供給を止めてブレー
ドの振動を停止させるように構成することができる。例えば、回路基板１０９８内のタイ
ミングプログラムがトリガされると、超音波振動をブレードに印加するための電力は、外
科医が、例えばフットペダル１１２（図１参照）を押すか又はボタン１０２４のどれかを
押すことにより電力の供給を続けようとしたとしても、５秒後に自動的に停止することが
できる（より詳しくは以下を参照）。このようにして、電源ボタン１０２２を押すむこと
で組織封止手順が開始され、封止アセンブリを安全に制御するために一定の時間だけ熱を
印加する。
【００５２】
　特定の実施形態では、機械的ボタン１０２４は、ブレードの超音波振動を制御するため
の更なる別の機構を与えることができる。この場合、例示的なボタン１０２４は、ボタン
アセンブリの下部に配置され、前の図１０Ｄ及び１０Ｅにも示されているそれ自体の作動
スレッド１０６２に接続されている。作動スレッド１０６２はプランジャ１０９５に接続
されている。場合によっては、作動スレッド１０６２及びプランジャ１０９５は１個の部
品として一体成形することができる（例えば１個のポリカーボネート部品）。一般的には
、ボタン１０２４が押されると、作動スレッド１０６２の傾斜部分がボタン１０２４と接
触し、作動スレッド１０６２を外科医に向かって近位方向にスライドさせる。これにより
、プランジャ１０９５が動いて同様に外科医に向かって近位方向にスライドする。次に、
プランジャ１０９５が、超音波トランスデューサ（図に示されていない）を作動させるよ
うに構成された作動ボタン又はスイッチ１０９７を押す。超音波トランスデューサの作動
により導波管１００８が振動し、これによりシャフト１２８の遠位端のブレードが振動す
る。特定の実施形態では、トランスデューサは導波管１００８の近位端に連結することが
でき、開放空間１０９９内に収まる。
【００５３】
　上述したように、作動スレッド１０６２は、円筒状の構造とすることで、作動スレッド
１０６２がボタンアセンブリの内側の周囲全体を包むようにしてもよく、その全体が最終
的にプランジャ１０９５に接続される。これにより、ボタンアセンブリの周囲全体に円筒
状に配置された機械的ボタン１０２４のいずれかを押すことで、作動スレッド１０６２を
近位方向にスライドさせプランジャ１０９５を作動ボタン１０９７内に押すことができる
。このようにして、外科医は、ハンドルアセンブリ１２０内のボタンアセンブリを使用し
てブレード及び封止アセンブリの両方の振動を制御することができる。特定の実施形態で
は、ボタンを区別するために、電源ボタン１０２２を単純に異なる色とするか又は異なる
溝を設けることができるが、実施形態はこれらに限定されない。
【００５４】
　図１１Ａを参照すると、説明図１１００は、特定の実施形態による、ブレード及び封止
アセンブリの更に別の変形例を示したものであり、この場合、回転式封止アセンブリを含
んでいる。図に示されるように、回転式封止アセンブリ１１０５は、エンドエフェクタ１
３０の内部に円筒状に配置されており、ブレード２０５と整列して伸長可能な高摩擦材料
の長いストリップを含んでいる。封止アセンブリ１１０５は、回転ノブ１２６（図１参照
）のような回転ノブによって回転させることができる。したがって、回転ノブ１２６を操
作することによって、封止アセンブリ１１０５を図１１Ｂの説明図１１５０に示されるよ
うに、例えば回転方向Ｄに沿ってブレード２０５の周囲で回転させることができる。この



(19) JP 2018-519916 A 2018.7.26

10

20

30

40

50

ようにして、高摩擦材料を回転可能とすることにより、平坦で広いブレード２０５の後部
、又はブレード２０５自体の尖った刃先のいずれかと接触させることができる。これら２
つの選択肢によって、変化する加熱の度合いを封止アセンブリにおいて実現することがで
きる。例えば、説明図１１５０において、ブレード２０５の後部を封止アセンブリ１１０
５の高摩擦表面に対して押しつけることで、ブレード２０５のより大きな表面が高摩擦表
面と接触することになるため、より多くの熱を発生させることができる。これに対して、
説明図１１００に示されるようにブレード２０５の刃先だけが封止アセンブリ１１０５の
高摩擦表面に接触している場合、発生する熱の量が小さくなるか、又はこの形態では少な
くとも熱伝達速度が遅くなる。特定の実施形態では、封止アセンブリ１１０５は、前の図
面で述べたようなホースカラー又は円筒状の遮蔽部分と同様の、遮蔽部分内の高摩擦表面
を包囲するための材料のような他の材料を含むこともできるが、実施形態はこれらに限定
されない。
【００５５】
　図１２Ａを参照すると、説明図１２００は、特定の実施形態による、ブレード及び封止
アセンブリの更なる別の変形例を示したものであり、この場合、ブレード２０５の折り曲
げ又は押しつけを必要としない回転による方法でブレード２０５に対して高摩擦表面２１
５を適用する回転カム機構を含んでいる。図に示されるように、回転部材１２０２が、高
摩擦表面２１５を含む、また特定の実施形態では低摩擦表面２２０を含む遮蔽部材１２０
４に連結されている。説明図１２００では、回転部材１２０２が「開」位置にあることに
より、遮蔽部材１２０４はブレード２０５から離れる方向に回転している。
【００５６】
　回転部材１２０２は、固定本体１２０８内に収容されている。固定本体１２０８は、シ
ャフト１２８に効率的に接続されるとともにトロカール内にスライドするように円筒状の
形状にされているが、他の実施形態は円筒形の形状でなくともよい。回転部材１２０２は
、シャフト１２８を通じて回転ノブ１２６のような回転ノブに接続された回転内側管１２
０６を介して回転するように構成されている（図１参照）。
【００５７】
　図１２Ｂを参照すると、説明図１２１０は、特定の実施形態による、固定本体１２０８
及び回転部材１２０２と接続するために使用される機械的部品の一部の透視図を示してい
る。図に示されるように、回転内側管１２０６の遠位端は、固定本体１２０８の近位端内
にスライドする。回転内側管１２０６は、回転部材１２０２に締結されたノブ１２２２が
嵌まり込むことを可能とするスライドカム１２１２を含んでいる（以下の図１２Ｃを参照
）。回転部材１２０２の枢動軸として機能する固定軸１２１４も示されている。固定軸１
２１４はアンカー１２１６を介して固定本体１２０８に取り付けられており、カム１２１
２は回転内側管１２０６内に設置されている。ブレード及び封止（ceiling）アセンブリ
の配置の仕方についての基準となるブレード２０５の基部も示されている。
【００５８】
　図１２Ｃを参照すると、説明図１２２０は、特定の実施形態による回転体１２０２の透
視図を示している。図に示されるように、回転体１２０２の近位端は円筒状のエンドエフ
ェクタ内に回転体１２０２が収まることができるように円筒の一部のような形状となって
いる。図に示されるように、遮蔽部分１２０４が回転体１２０２に接続されている。特定
の実施形態では、回転体１２０２及び遮蔽部分１２　４は、１個の部品として、例えば成
形プラスチック又は成形金属の１個の部品として形成することができる。回転体の近位端
は、上記で述べたように、カム１２１２内に嵌め込むことができるノブ１２２２を含んで
いる。説明図１２２０には軸１２１４も示されているが、基本的に軸１２１４は、回転体
１２０２がどのように回転内側管１２０６及び固定本体１２０８と連結されるかを示して
いる。すなわち、回転体１２０２は枢動軸として機能する軸１２１４を介して回転するこ
とができ、また、回転内側管１２０６によって回転されるカム１２１２に接続されたノブ
１２２２を介して動かすことができる。カム１２１２が真っ直ぐな縁部を有するように設
計されており、軸１２１４が回転内側管１２０６の中心から外れて配置されているため、
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回転内側管１２０６の回転によってノブ１２２２は回転内側管１２０６とは異なる回転軸
上で動く。
【００５９】
　この運動を説明するために、図１２Ｄを参照すると、説明図１２３０は回転体１２０２
の最初の開位置を示している。図１２Ｅに対して、説明図１２４０は、回転内側管１２０
６が方向Ｅに回転される際の様子を示している。すなわち、遮蔽部分１２０４は下方に直
動するとともに、ブレード２０５と接触するまで反時計回りに回転する。回転体１２０２
も「閉」位置へと直動及び回転し、回転体１２０２が固定本体１２０８の円筒形状の中に
うまく嵌まり込むように調整される。特定の実施形態では、閉位置は、患者体内に進入す
る前にトロカール内に進入する際にブレード及び封止アセンブリが配置されている状態で
ある。したがって、ブレード及び封止アセンブリが開位置に配置されている場合、エンド
エフェクタは円筒状のトロカール内に嵌まり込むことができず、これにより、ブレード及
び封止アセンブリが確実に閉位置で始まるようにする安全機構として機能する。
【００６０】
　図１２Ｆ、１２Ｇ、及び１２Ｈを参照すると、説明図１２５０、１２６０、及び１２７
０はそれぞれ、特定の実施形態による、回転部材の変形例を有するブレード及び封止アセ
ンブリの更なる図を示している。ここでこれらの更なる図は、回転部材１２０２が他の構
成要素と比べてどのように配置されているかについて更なる状況を示している。例えば、
説明図１２５０は更に、節の位置５１５において固定本体１２０８に接続された調和振動
支点５１０を示している。説明図１２６０は、説明図１２５０と同じ視点を示しているが
、回転部材１２０２が開位置にある。説明図１２７０は、回転部材１２０２及び遮蔽部分
１２０４の逆の角度の拡大図を示している。
【００６１】
　いくつかの例において、様々な実施形態は、製造物品として実現されてもよい。製造物
品は、１つ以上の実施形態の様々な動作を行うための論理、命令、及び／又はデータを格
納するように構成されたコンピュータ可読記憶媒体を含んでもよい。様々な実施形態にお
いて、例えば、製造物品は、汎用プロセッサ又は特定用途向けプロセッサによって実行す
るのに好適なコンピュータプログラム命令を含む磁気ディスク、光学ディスク、フラッシ
ュメモリ、又はファームウェアを含んでもよい。しかしながら、実施形態は、この文脈に
限定されない。
【００６２】
　本明細書に開示する実施形態に関連して記載される様々な機能的要素、論理ブロック、
モジュール、及び回路素子の機能は、処理装置によって実行されるソフトウェア、制御モ
ジュール、論理、及び／又は論理モジュールなど、コンピュータ実行可能命令の一般的文
脈で実施され得る。一般に、ソフトウェア、制御モジュール、論理、及び／又は論理モジ
ュールは、特定の動作を行うように構成された任意のソフトウェア要素を含む。ソフトウ
ェア、制御モジュール、論理、及び／又は論理モジュールは、特定の作業を行うか又は特
定の抽象データ型を実現する、ルーチン、プログラム、オブジェクト、コンポーネント、
データ構造などを含むことができる。ソフトウェア、制御モジュール、論理、並びに／又
は論理モジュール及び技術の実装例は、何らかの形態のコンピュータ可読媒体に格納され
、かつ／又はそれを介して伝達されてもよい。これに関して、コンピュータ可読媒体は、
情報を格納しコンピューティング装置がアクセスできるように使用可能な、任意の入手可
能な媒体であることができる。いくつかの実施形態はまた、通信ネットワークを通して結
合された１つ以上の遠隔処理デバイスによって動作が行われる、分散コンピューティング
環境で実施されてもよい。分散コンピューティング環境では、ソフトウェア、制御モジュ
ール、論理、及び／又は論理モジュールは、メモリ記憶装置を含むローカル及び遠隔両方
のコンピュータ記憶媒体に配置されてよい。
【００６３】
　加えて、本明細書に記載される実施形態は、例示的な実現形態を示すものであり、機能
要素、論理ブロック、モジュール、及び回路素子は、記載される実施形態と矛盾しない他
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の様々な方式で実装され得ることが理解されるべきである。更に、かかる機能要素、論理
ブロック、モジュール、及び回路素子によって実施される動作は、所与の実装例に対して
結合及び／又は分離されてもよく、より多い又はより少ない数の要素又はモジュールによ
って行われることができる。本開示を読むことによって当業者には明白となるように、本
明細書に記載し例示される個々の実施形態はそれぞれ、本開示の範囲から逸脱することな
く、他のいくつかの態様のいずれかの機構から容易に分離されるか、又はそれらの特性と
組み合わされ得る、別個の構成要素及び機構を有する。説明したいずれの方法も、説明し
た事象の順序で、又は論理的に可能な他の任意の順序で実施することができる。
【００６４】
　特段の具体的な規定がない限り、「処理する（processing）」、「算定する（computin
g）」、「計算する（calculating）」、「判断する（determining）」などの用語は、レ
ジスタ及び／又はメモリ内の物理量（例えば、電子）として表されるデータを、メモリ、
レジスタ、又はその他のかかる情報記憶、送信、若しくは表示装置内の物理量として同様
に表される他のデータへと操作及び／又は変換する、汎用プロセッサ、ＤＳＰ、ＡＳＩＣ
、ＦＰＧＡ又はその他のプログラマブル論理装置、個別のゲート若しくはトランジスタ論
理、個別ハードウェア要素、又は本明細書に記載した機能を実施するように設計されたそ
れらの任意の組み合わせなど、コンピュータ若しくはコンピューティングシステム、又は
類似の電子コンピューティング装置の動作及び／又はプロセスを指すものであると理解さ
れてよい。
【００６５】
　特筆すべきこととして、いくつかの実施形態は、「連結された」及び「接続された」と
いう表現を、それらの派生語とともに使用して記載されることがある。これらの用語は、
互いに同義語であることは意図されない。例えば、いくつかの実施形態は、２つ以上の要
素が互いに直接物理的又は電気的に接触していることを表すために、「接続された」及び
／又は「連結された」という用語を使用して記載され得る。しかしながら、「連結された
」という用語はまた、２つ以上の要素が互いに直接接触はしていないが、依然として互い
に協働又は相互作用することを意味することもある。例えばソフトウェア要素に関しては
、「連結された」という用語は、インターフェース、メッセージインターフェース、及び
アプリケーションプログラムインターフェース（ＡＰＩ）、交換メッセージなどを指し得
る。
【００６６】
　本明細書に開示されるデバイスは、１回の使用後に廃棄されるように設計することがで
き、又は複数回使用されるように設計することもできる。しかしながら、いずれの場合も
、本デバイスは、少なくとも１回の使用後に再使用のために再調整することができる。再
調整は、デバイスの分解工程、それに続く特定の部品の洗浄工程又は交換工程、及びその
後の再組立工程の任意の組み合わせを含むことができる。特に、本デバイスは分解可能で
あり、デバイスの任意の数の特定の部品又は部分を、任意の組み合わせで選択的に交換す
るか又は取り外すことができる。特定の部分を洗浄及び／又は交換した後、デバイスを後
の使用のために、再調整施設で又は外科処置の直前に外科チームによって再組立すること
ができる。当業者であれば、デバイスの再調整が、分解、洗浄／交換、及び再組立のため
の様々な技術を利用できることを理解するであろう。かかる技術の使用、及び結果として
得られる再調整されたデバイスは、すべて本出願の範囲内にある。
【００６７】
　以上、様々な実施形態について本明細書で述べてきたが、それらの実施形態に対する多
くの改変例、変形例、置換例、変更例、及び均等物を実施することが可能であり、また、
当業者には想到されるであろう。また、材料が特定の構成要素に関して開示されているが
、他の材料が使用されてもよい。したがって、上記の説明文及び添付の「特許請求の範囲
」は、すべてのそのような改変例及び変形例を、開示される実施形態の範囲に含まれるも
のとして網羅することを目的としたものである点を理解されたい。以下の「特許請求の範
囲」は、すべてのそのような改変例及び変形例を網羅することを目的としたものである。
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【００６８】
〔実施の態様〕
（１）　エンドエフェクタであって、
　組織を切開及び凝固するように構成された刃先と後縁とを有するブレードであって、超
音波導波管に連結されるように構成され、超音波周波数で振動して前記組織を切開及び凝
固するように構成されたブレードと、
　前記ブレードの前記後縁を包囲する遮蔽部分と、
　前記遮蔽部分に連結され、前記遮蔽部分と前記ブレードの前記後縁との間に配置された
高摩擦表面であって、前記エンドエフェクタが切開形態に構成されている場合に前記高摩
擦表面と前記ブレードの前記後縁との間に空間が画定される、高摩擦表面と、を備え、
　前記エンドエフェクタが封止形態に構成されている場合に前記高摩擦表面が前記ブレー
ドの前記後縁と接触し、前記ブレードの超音波振動を前記高摩擦表面に摩擦により結合す
ることによって熱を発生するように構成され、前記遮蔽部分が、前記高摩擦表面からの熱
を前記組織に結合することにより組織を凝固するように構成されている、エンドエフェク
タ。
（２）　前記遮蔽部分に連結され、前記ブレードの側縁に沿って配置された少なくとも１
つの低摩擦表面を更に備え、前記低摩擦表面が、前記ブレードの横方向の運動に基づいて
前記低摩擦表面と接触する際に前記ブレードの超音波振動を可能とするように構成されて
いる、実施態様１に記載のエンドエフェクタ。
（３）　シャフトを更に備え、前記シャフトが、前記シャフト内に配置された前記超音波
導波管に連結されるように構成された支点要素を含む、実施態様１に記載のエンドエフェ
クタ。
（４）　前記支点が、前記超音波振動の周波数に基づいた節に配置される、実施態様３に
記載のエンドエフェクタ。
（５）　前記遮蔽部分に連結され、前記ブレードの遠位端の少なくとも一部を覆う保護フ
ードを更に備える、実施態様１に記載のエンドエフェクタ。
【００６９】
（６）　前記遮蔽部分の近位端に溝状に形成され、前記遮蔽部分の、前記ブレードの位置
とは反対側の面に対して力が加えられる際に前記遮蔽部分が折れ曲がることを柔軟に行え
るように構成された陥凹部を更に備える、実施態様１に記載のエンドエフェクタ。
（７）　前記遮蔽部分及び前記ブレードを前記エンドエフェクタの内外にスライドさせる
ように構成されたスライド機構を更に備える、実施態様１に記載のエンドエフェクタ。
（８）　前記遮蔽部分が前記ブレードの周囲で回転するように更に構成されていることに
より、前記高摩擦表面が第１の回転形態において前記ブレードの前記後縁と接触するよう
に構成され、また、前記高摩擦表面が第２の回転形態において前記ブレードの前記刃先と
接触するように構成されている、実施態様１に記載のエンドエフェクタ。
（９）　外科器具であって、
　ハンドルアセンブリと、
　超音波振動を発生するように構成された超音波トランスデューサと、
　前記ハンドルアセンブリに連結されたシャフトであって、
　　前記超音波トランスデューサに連結され、超音波周波数で振動するように構成された
超音波導波管と、
　　前記シャフト内で前後にスライドするように構成されたスライド式レバーと、を有す
るシャフトと、
　エンドエフェクタであって、
　　組織を切開するように構成された刃先と後縁とを有するブレードであって、前記超音
波導波管に連結され、前記超音波周波数で振動して前記組織を切開するように構成された
ブレードと、
　　前記ブレード又は前記超音波導波管の一部を包囲する高摩擦表面を含み、前記スライ
ド式レバーに連結された加熱パッドであって、前記エンドエフェクタが切開形態に構成さ
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れている場合に前記高摩擦表面と前記ブレード又は前記超音波導波管との間に空間が画定
される、加熱パッドと、を備え、
　前記エンドエフェクタが封止形態に構成されている場合に前記スライド式レバーが前記
ハンドルアセンブリに向かって近位方向にスライドすることにより前記高摩擦表面を前記
ブレード又は前記超音波導波管と接触させるように構成され、前記高摩擦表面が、前記高
摩擦表面と接触している前記ブレード又は前記超音波導波管からの超音波振動を摩擦によ
り結合することにより熱を発生するように構成され、前記ブレードの前記後縁が、前記高
摩擦表面から前記後縁への熱伝達に基づいて組織を凝固するように構成されている、エン
ドエフェクタと、を備える、外科器具。
（１０）　前記ハンドルアセンブリは、前記高摩擦表面が前記ブレード又は前記超音波導
波管の前記超音波振動によって熱を発生する時間の長さを制限する前記封止形態の持続時
間を制御するように構成された電源ボタンを更に備える、実施態様９に記載の外科器具。
【００７０】
（１１）　前記電源ボタンは前記スライド式レバーと通信可能に連結され、前記電源ボタ
ンが押される際に前記スライド式レバーを前記ハンドルアセンブリに向かって近位方向に
スライドさせるように更に構成されている、実施態様１０に記載の外科器具。
（１２）　前記ハンドルアセンブリが、
　前記電源ボタンに連結され、前記電源ボタンが押される際に近位方向に前記電源ボタン
の方向に垂直にスライドするように構成された作動スレッドと、
　前記作動スレッド（activation end）に連結された作動磁石と、
　プロセッサと、
　前記プロセッサに通信可能に連結され、前記作動磁石の近くに配置されたセンサと、を
更に備え、
　前記電源ボタンが押されることに基づいて前記作動スレッドが近位方向にスライドする
際に、前記作動磁石は、前記センサの充分近くへと動くことにより前記センサを作動し前
記センサに前記高摩擦表面が熱を発生する時間の長さを制限する前記プロセッサ内のタイ
ミング手順をトリガさせるように構成されている、実施態様１０に記載の外科器具。
（１３）　前記ハンドルアセンブリが第２のボタンを備え、前記第２のボタンは、前記ス
ライド式レバーに通信可能に連結されるとともに前記第２のボタンが押される際に前記ス
ライド式レバーをスライドさせるように構成されている、実施態様１０に記載の外科器具
。
（１４）　前記シャフトが、前記超音波導波管に連結されるとともに前記シャフト内に配
置された支点要素を更に含み、前記超音波導波管が、前記支点によって前記ハンドルアセ
ンブリの遠位端において前記シャフト内に締結され、そうでない場合には前記シャフト内
で浮遊している、実施態様９に記載の外科器具。
（１５）　前記支点が、前記超音波導波管の前記超音波振動の周波数に基づいて調和振動
節（harmonic node）と等しい距離だけ前記ハンドルアセンブリから離れた位置に配置さ
れている、実施態様１４に記載の外科器具。
【００７１】
（１６）　前記ハンドルアセンブリが、スライド機構を更に備え、
　前記スライド式レバーが、前記スライド式レバーの近位端において前記スライド機構に
連結され、前記スライド式レバーの遠位端において前記遮蔽部分に連結され、
　前記遮蔽部分の近位端が回転可能なヒンジを介して前記ブレードの近位端において基部
に締結され、
　前記遮蔽部分が、前記スライド式レバーを介した前記スライド機構の操作と前記回転可
能なヒンジの前記締結によって生じる枢動とに基づいて制御されるように構成されている
、実施態様９に記載の外科器具。
（１７）　ハンドルアセンブリと、
　超音波トランスデューサと、
　前記ハンドルアセンブリに連結されたシャフトであって、
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　　超音波周波数で振動するように構成された超音波導波管と、
　　前記シャフト内で回転するように構成された回転可能な内側管と、を備えるシャフト
と、
　エンドエフェクタであって、
　　組織を切開するように構成された刃先と後縁とを有するブレードであって、前記超音
波導波管に連結され、前記超音波周波数で振動して前記組織を切開するように構成された
ブレードと、
　　前記回転可能な内側管に連結された回転可能な部材と、
　　前記回転可能な部材に連結され、前記ブレードの前記後縁を包囲する遮蔽部分と、
　　前記遮蔽部分に連結され、前記遮蔽部分と前記ブレードの前記後縁との間に配置され
た高摩擦表面であって、前記エンドエフェクタが切開形態に構成されている場合に前記高
摩擦表面と前記ブレードの前記後縁との間に空間が存在する、高摩擦表面と、を備え、
　前記エンドエフェクタが封止形態に構成されている場合に前記回転可能な内側管の回転
に基づいて前記遮蔽部分が前記ブレード上に回転されることにより、前記高摩擦表面が、
前記ブレードの前記後縁と接触し、前記高摩擦表面に対して擦られる前記ブレードの超音
波振動に基づいて熱を発生するように構成され、前記遮蔽部分が、前記高摩擦表面から前
記遮蔽部分への熱伝達に基づいて組織を凝固するように構成されている、エンドエフェク
タと、を備える、外科器具。
（１８）　前記エンドエフェクタは、前記封止形態に前記エンドエフェクタが構成されて
いる場合にトロカールの内外にスライドするように構成され、前記エンドエフェクタは、
前記切開形態に前記エンドエフェクタが構成されている場合に、前記回転可能な部材が前
記エンドエフェクタの形状を越えて回転されることに基づいて、前記トロカールの内外に
スライドしないように構成されている、実施態様１７に記載の外科器具。
（１９）　前記回転可能な内側管が、前記回転可能な内側管の遠位端に配置されたカムを
備え、
　前記回転可能な部材が、前記回転可能な部材の近位端に配置されたノブを備えることに
より、前記ノブが前記回転可能な内側管の前記カム内に締結される、実施態様１７に記載
の外科器具。
（２０）　前記回転可能な部材が前記回転可能な部材の外縁に配置された軸を備え、前記
軸が、前記エンドエフェクタの外縁に取り付けられたアンカーに連結されることにより、
前記回転可能な部材が、前記軸の位置を前記回転可能な部材の回転の中心軸として使用し
て、前記カムの回転運動に基づいて回転するように構成されている、実施態様１９に記載
の外科器具。
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外部链接 Espacenet

摘要(译)

提供了用于切割和密封组织的外科器械的本公开的方面。 在某些实施例
中，手术器械具有手柄组件，轴和末端执行器。 端部执行器包括以超声
频率振动的叶片，围绕叶片的后缘的防护部，以及连接到防护部并设置
在防护部和叶片的后缘之间的高摩擦表面。 可能包括在内。 当末端执行
器处于打开构造时，在高摩擦表面与叶片的后缘之间限定空间。 在密封
构造中，高摩擦表面接触叶片的后缘，并且叶片基于叶片的超声振动产
生热量，所述超声振动摩擦高摩擦表面。 防护罩可基于从高摩擦表面到
防护罩的热传递来凝固出血组织。
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