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【手続補正書】
【提出日】平成29年8月3日(2017.8.3)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　手術道具と共に用いられる高精度の軌道誘導器具であって、前記手術道具を手術の標的
部位に誘導するためにＸ線画像を必要とし、
　Ｘ線透過性の本体を有する高精度の軌道誘導器具を含み、前記Ｘ線透過性の本体は、前
記Ｘ線画像に関連するＸ線を前記Ｘ線透過性の本体に既知の角度で通過させる位置及び方
向で前記手術道具に取り付けられるべく構成され、前記Ｘ線透過性の本体は、Ｘ線不透過
性の材料から構成された少なくとも１つの前照準及びＸ線不透過性の材料から構成された
少なくとも１つの後照準を含み、前記少なくとも１つの前照準及び前記少なくとも１つの
後照準は、前記Ｘ線透過性の本体の角度位置を定めるように前記Ｘ線透過性の本体上に位
置決めされて、Ｘ線画像における動物の骨格の一部分に関する前記手術道具の角度軌道を
定めることを特徴とする器具。
【請求項２】
　請求項１に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記アウトリガーの前記Ｘ線透過性
の本体はクリップを備え前記手術道具に取り付けられることを特徴とする器具。
【請求項３】
　請求項１に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記アウトリガーの前記Ｘ線透過性
の本体は、前記手術道具に取り付けられるべくタブ部を備え、前記タブ部は接着剤を含む
ことを特徴とする器具。
【請求項４】
　高精度の軌道誘導器具であって、
　第１端部及び第２端部を含む実質的に剛性のカニューレを備える手術道具を含み、前記
第１端部はハンドル部材に固定され、前記第２端部は、動物の皮膚及び組織を貫通する鋭
い先端を含み、前記手術道具に固定されたＸ線透過性の本体を含み、前記Ｘ線透過性の本
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体は、前記Ｘ線画像に関連するＸ線を前記Ｘ線透過性の本体に既知の角度で通過させる位
置及び方向で前記手術道具に固定され、前記Ｘ線透過性の本体はＸ線不透過性の材料から
構成された少なくとも１つの前照準及びＸ線不透過性の材料から構成された少なくとも１
つの後照準を含み、前記少なくとも１つの前照準及び前記少なくとも１つの後照準は、前
記Ｘ線透過性の本体の角度位置を定めるように前記Ｘ線透過性の本体上に位置決めされて
、Ｘ線画像における動物の骨格の一部分に関する前記手術道具の角度軌道を定めることを
特徴とする器具。
【請求項５】
　請求項４に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記Ｘ線透過性の本体は前記カニュ
ーレに固定されていることを特徴とする器具。
【請求項６】
　請求項４に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記Ｘ線透過性の本体は前記ハンド
ル部材に固定されていることを特徴とする器具。
【請求項７】
　請求項４に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記ハンドルは前記カニューレから
取り外し可能であることを特徴とする器具。
【請求項８】
　請求項１又は４に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記Ｘ線透過性の本体は前記
手術道具の一部分として一体的に形成されていることを特徴とする器具。
【請求項９】
　手術道具と共に用いられる高精度の軌道誘導器具であって、前記手術道具を手術の標的
部位に誘導するためにＸ線画像を必要とし、
　本体を有する高精度の軌道誘導器具を含み、前記本体は前記Ｘ線画像に関連するＸ線を
前記本体に既知の角度で通過させる位置及び方向で前記手術道具に取り付けられるように
構成され、前記本体はＸ線不透過性の材料から構成された少なくとも１つの前照準及びＸ
線不透過性の材料から構成された少なくとも１つの後照準を含み、前記少なくとも１つの
前照準及び前記少なくとも１つの後照準は、前記本体の角度位置を定めるように前記本体
上に位置決めされて、Ｘ線画像における動物の骨格の一部分に関する前記手術道具の角度
軌道を定めることを特徴とする器具。
【請求項１０】
　請求項９に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記本体はＸ線不透過性の材料から
形成されていることを特徴とする器具。
【請求項１１】
　請求項９に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記本体はＸ線透過性の材料から形
成されていることを特徴とする器具。
【請求項１２】
　請求項９に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記本体はＸ線不透過性の材料とＸ
線透過性の材料との組み合わせから形成されていることを特徴とする器具。
【請求項１３】
　請求項９に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記前照準は前記手術道具の一部分
であることを特徴とする器具。
【請求項１４】
　請求項９に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記後照準は前記手術道具の一部分
であることを特徴とする器具。
【請求項１５】
　請求項９に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記前照準及び前記後照準は前記手
術道具の部分として形成されていることを特徴とする器具。
【請求項１６】
　請求項１、４及び９のいずれか１項に記載の高精度の軌道誘導器具であって、複数の前
記後照準を含み、前記複数の前記後照準は前記少なくとも１つの前照準にアライメントさ
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れて、前記Ｘ線画像内に視認され得る動物の骨格の一部分に関して、前記道具の軸アライ
メント及び角度アライメントを提供することを特徴とする器具。
【請求項１７】
　請求項１６に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記複数の前記後照準の間隔は、
角度表示の所定の範囲を定めるように設定されていることを特徴とする器具。
【請求項１８】
　請求項１６に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記後照準は、異なる幾何学的形
状をそれぞれ含むことを特徴とする器具。
【請求項１９】
　請求項１、４及び９のいずれか１項に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記手術
道具はジャムシディ針であり、前記高精度の軌道誘導器具は、外方に広がりかつジャムシ
ディ針のカニューレ部分に対して概垂直なアウトリガーとして前記ジャムシディ針に固定
されることを特徴とする器具。
【請求項２０】
　請求項１９に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記アウトリガーの前記Ｘ線透過
性の本体はチューブ部を備え、前記チューブ部は、前記ジャムシディ針のルーメンを囲ん
で延びるようなサイズで設けられた内部ルーメンを有することを特徴とする器具。
【請求項２１】
　請求項２０に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記アウトリガーは前記ルーメン
の周囲を回転可能であることを特徴とする器具。
【請求項２２】
　前記カニューレの長さ方向に沿って固定された少なくとも１つの深さ照準を含む請求項
１９に記載の高精度の軌道誘導器具。
【請求項２３】
　請求項１９に記載の高精度の軌道誘導器具であって、前記前照準は前記ジャムシディ針
の先端であることを特徴とする器具。
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