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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　電気外科用デバイスであって、前記電気外科用デバイスは、
　ａ．第１のワーキングアーム、および、第２のワーキングアームを含む、鉗子と、
　ｂ．ブレードと、
　ｃ．少なくとも第１の位置と第２の位置との間で前記鉗子に沿って移動する１つ以上の
スライダーと、
　ｄ．第１の活性化ボタンと、
　ｅ．第２の活性化ボタンと
　を含み、
　前記電気外科用デバイスは、第１の構成と第２の構成との間で切り替え可能であり、
　Ａ．前記第１の構成では、
　　前記第１のワーキングアームおよび前記第２のワーキングアームが、その間に組織を
つかむために、互いに向き合う方向に自由に移動し、
　　前記ブレードが、前記第１のワーキングアームの遠位端部と前記第２のワーキングア
ームの遠位端部との内側に後退させられており、
　　前記第１の活性化ボタンが、第１の治療信号を作り出すように構成されており、
　Ｂ．前記第２の構成では、
　　前記第１のワーキングアームおよび前記第２のワーキングアームが、互いに向き合う
方向への移動を防止するために一緒に固定されており、
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　　前記ブレードの遠位端部が前記第１のワーキングアームの前記遠位端部および前記第
２のワーキングアームの前記遠位端部と実質的に同一平面になるように、前記ブレードが
延在させられており、
　前記１つ以上のスライダーのうちの少なくとも１つのスライダーは、前記少なくとも１
つのスライダーが前記第１の位置にあるときに、前記第２の活性化ボタンを作動しないよ
うにし、
　第２の位置にある前記少なくとも１つのスライダーは、互いに向き合う方向への前記第
１のワーキングアームおよび前記第２のワーキングアームの移動が防止されるように、前
記第１のワーキングアームおよび前記第２のワーキングアームを固定する、または、前記
ブレードを延在させる、または、前記第２の活性化ボタンが第２の治療信号を作り出すこ
とを可能にすることを特徴とする、電気外科用デバイス。
【請求項２】
　請求項１に記載の電気外科用デバイスであって、トグルコントローラーのトグル制御ボ
タンは、１つ以上のスライダーが前記第２の位置にあるときに露出させられ、
　前記トグルコントローラーは、
　　前記第１の治療信号または第３の治療信号のいずれかを作り出すために、前記第１の
活性化ボタンをトグルするように構成されており、または、
　　前記第２の治療信号もしくは第４の治療信号のいずれかを作り出すために、前記第２
の活性化ボタンをトグルするように構成されていることを特徴とする、電気外科用デバイ
ス。
【請求項３】
　請求項２に記載の電気外科用デバイスであって、前記１つ以上のスライダーが第１のス
ライダー位置にあるときに、前記１つ以上のスライダーが、前記トグルコントローラーを
作動しないようにすることを特徴とする、電気外科用デバイス。
【請求項４】
　請求項１から３のいずれか１項に記載の電気外科用デバイスであって、前記電気外科用
デバイスが、第３の構成を含み、前記第３の構成では、前記ブレードが、前記第１のワー
キングアームおよび前記第２のワーキングアームの前記遠位端部を越えて延在させられて
おり、
　前記電気外科用デバイスが前記第３の構成になっているときに、トグルコントローラー
のトグル制御ボタンが露出させられ、前記トグルコントローラーが、
　前記第１の治療信号、第３の治療信号のいずれか、もしくは両方を作り出すために、前
記第１の活性化ボタンをトグルするように構成され、または、
　前記第２の治療信号もしくは第４の治療信号のいずれか、または両方を作り出すために
、前記第２の活性化ボタンをトグルするように構成されるようになっていることを特徴と
する、電気外科用デバイス。
【請求項５】
　請求項１から４のいずれか１項に記載の電気外科用デバイスであって、前記１つ以上の
スライダーが、第１のスライダーおよび第２のスライダーであり、
　前記第１のスライダーが、１つ以上の位置において、前記第１の活性化ボタン、前記第
２の活性化ボタン、または両方をカバーすることを特徴とする、電気外科用デバイス。
【請求項６】
　請求項５に記載の電気外科用デバイスであって、前記第２のスライダーは、前記第１の
スライダーが第１の位置にあるときに、移動することを防止され、前記第１のスライダー
が第２の位置にあるときに、移動することを許容されることを特徴とする、電気外科用デ
バイス。
【請求項７】
　請求項５または６に記載の電気外科用デバイスであって、前記第１のスライダーは、前
記第１の位置にあるときに、前記ブレードの前記遠位端部を、前記第１のワーキングアー
ムの前記遠位端部と前記第２のワーキングアームの前記遠位端部との内側に位置決めする
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ことを特徴とする、電気外科用デバイス。
【請求項８】
　請求項５から７のいずれか１項に記載の電気外科用デバイスであって、前記第１のスラ
イダーは、前記第２の位置にあるときに、前記ブレードの前記遠位端部を、前記第１のワ
ーキングアームの前記遠位端部および前記第２のワーキングアームの前記遠位端部に整合
させ、前記ブレードの前記遠位端部、ならびに、前記第１のワーキングアームの前記遠位
端部および前記第２のワーキングアームの前記遠位端部が同一平面になるようになってい
ることを特徴とする、電気外科用デバイス。
【請求項９】
　請求項５から８のいずれか１項に記載の電気外科用デバイスであって、前記第１のスラ
イダーは、前記第３の位置にあるときに、前記ブレードの前記遠位端部を、前記第１のワ
ーキングアームの前記遠位端部および前記第２のワーキングアームの前記遠位端部を越え
て延在させることを特徴とする、電気外科用デバイス。
【請求項１０】
　電気外科用デバイスであって、前記電気外科用デバイスは、
　鉗子を含み、前記鉗子は、
　（ｉ）第１のワーキングアームと、
　（ｉｉ）第２のワーキングアームと、
　（ｉｉｉ）第１の活性化ボタンと、
　（ｉｖ）第２の活性化ボタンと、
　（ｖ）１つ以上のスライダーと、
　（ｖｉ）トグルコントローラーと
を含み、
　前記電気外科用デバイスは、第１の構成と第２の構成との間で切り替え可能であり、
　前記第１の構成では、
　　前記トグルコントローラーのトグル制御ボタンが、非アクティブになっており、また
は閉鎖されており、
　　第１の治療電流が、前記第１のワーキングアームと前記第２のワーキングアームとの
間を通り、
　前記第２の構成では、
　　前記１つ以上のスライダーのうちの１つが第２の位置にあるときに、前記トグル制御
ボタンが露出させられ、
　　前記トグルコントローラーが、
　　　第１の治療信号、第３の治療信号のいずれかを作り出すために、前記第１の活性化
ボタンをトグルするように構成されており、または、
　　　第２の治療信号もしくは第４の治療信号のいずれかを作り出すために、前記第２の
活性化ボタンをトグルするように構成されていることを特徴とする、電気外科用デバイス
。
【請求項１１】
　請求項１０に記載の電気外科用デバイスであって、第２のスライダーは、１つ以上の位
置において、前記トグルコントローラーの前記トグル制御ボタンをカバーし、前記トグル
制御ボタンが少なくとも１つの位置においてアクセス可能でないようになっており、
　前記第２のスライダーが、前記トグル制御ボタンであり、前記トグル制御ボタンは、双
極状態と単極状態との間で切り替わり、前記第１の活性化ボタン、前記第２の活性化ボタ
ン、または両方は、前記単極状態において単極信号を作り出し、前記双極状態において双
極信号を作り出すことを特徴とする、電気外科用デバイス。
【請求項１２】
　電気外科用デバイスであって、前記電気外科用デバイスは、
　第１のワーキングと、第２のワーキングアームとを含む鉗子を有し、さらに、
　ａ．少なくとも第１のスライダーの第１の位置と第１のスライダーの第２の位置との間
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で前記鉗子に沿って移動する第１のスライダーと、
　ｂ．少なくとも第２のスライダーの第１の位置と第２のスライダーの第２の位置との間
で前記鉗子に沿って移動する第２のスライダーと、
　ｃ．第１の活性化ボタンと、
　ｄ．第２の活性化ボタンと
を含み、
　前記第１のスライダーが前記第１のスライダーの第１の位置にあるときに、
　（ｉ）前記第１のワーキングアームおよび前記第２のワーキングアームが、その間に組
織をつかむために、互いに向き合う方向に自由に移動し、
　（ｉｉ）前記第１の活性化ボタンが、第１の治療信号を作り出すように構成されており
、
　（ｉｉｉ）前記第２の活性化ボタンが閉鎖され、または作動しないようにされ、
　（ｉｖ）前記第２のスライダーが、前記第２のスライダーの第１の位置から移動するこ
とを防止され、
　前記第１のスライダーが前記第１のスライダーの第２の位置にあるときに、
　（ｉ）前記第２の活性化ボタンが、第２の治療信号を作り出すように構成されており、
　（ｉｉ）前記第２のスライダーが、前記第２のスライダーの第１の位置と前記第２のス
ライダーの第２の位置との間で移動することを許容されることを特徴とする、電気外科用
デバイス。
【請求項１３】
　請求項１２に記載の電気外科用デバイスであって、
　前記第１のスライダーが前記第１のスライダーの第１の位置にあるときには、前記第１
のワーキングアームおよび第２のワーキングアームが、その間に組織をつかむために、互
いに向き合う方向に自由に移動し、
　前記第２のスライダーが前記第２のスライダーの第２の位置にあるときには、前記第１
のワーキングアームおよび前記第２のワーキングアームが、互いに向き合う前記方向の移
動から固定化されることを特徴とする、電気外科用デバイス。
【請求項１４】
　請求項１３に記載の電気外科用デバイスであって、前記第２のスライダーが前記第２の
スライダーの第１の位置にあるときには、前記第１のワーキングアームおよび前記第２の
ワーキングアームが、その間に組織前記をつかむために、互いに向き合う前記方向に自由
に移動することを特徴とする、電気外科用デバイス。
【請求項１５】
　請求項１２から１４のいずれか１項に記載の電気外科用デバイスであって、前記電気外
科用デバイスが、
　第１のワーキングアームと、第２のワーキングアームと、ブレードと、を含む鉗子を含
み、
　前記第１のスライダーが前記第１のスライダーの第１の位置にあるときには、前記ブレ
ードの遠位端部が、第１のブレード位置にあり、
　前記第２のスライダーが前記第２のスライダーの第２の位置にあるときには、前記ブレ
ードの前記遠位端部が、前記第１のブレード位置とは異なる第２のブレード位置にあるこ
とを特徴とする、電気外科用デバイス。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本教示は、概して、外科手術の間に、単極パワーおよび双極パワーの両方を供給するこ
とができる電気外科用デバイスに関し、具体的には、外科手術の間に、複数のモードの間
で切り替わるように機械的に再構成され、次いで、電子的に再構成され得る、電気的な鉗
子に関する。
【背景技術】
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【０００２】
　典型的に、電気外科用デバイスは、単独の単極能力または双極能力を有している。した
がって、外科医は、手術の開始前に、単極能力を備えるデバイスまたは双極能力を備える
デバイスのいずれかを選択することが可能であり、また、外科医は、単極パワーまたは双
極パワーのいずれかを印加するために、デバイスを使用することが可能である。たとえば
、外科医が単極デバイスを選択し、単極パワーが外科手術の一部に関して望まれない場合
には、外科医は、単極パワーを供給するデバイスを使用して、手術のその部分を行うか、
または、双極能力を備えるデバイスに切り替えるかのいずれかを行うことが可能である。
これらのデバイスの両方は、手術を行うために使用され得るが、しかし、デバイス同士の
間のスイッチング、および／または、異なる目的により良好に適している可能性のあるデ
バイスを使用することは、手術フローを妨げ、手術において不必要な遅れを引き起こし、
場合によっては、最適とはいえないエネルギー供給源が使用されることを結果として生じ
させる可能性がある。
【０００３】
　一般的に、電気外科用デバイスは、ジェネレーターに接続されており、ジェネレーター
は、治療信号を作り出し、パワーを電気外科用デバイスに提供し、治療電流が作り出され
るようになっている。しかし、使用され得る治療電流は、ジェネレーターによって限定さ
れており、したがって、ジェネレーターが単一の治療電流だけを作り出すことができる場
合には、単に１つの治療電流だけが、電気外科用デバイスを通して印加され得る。追加的
に、ジェネレーターは、２つの治療電流を作り出すことが可能であり得るが、電気外科用
デバイスは、単一の治療電流だけを制御および印加することが可能である。したがって、
電気外科用デバイスは、単一の治療電流だけを印加することが可能である。単一のデバイ
スの中に単極能力および双極能力の両方を含むデバイスを作り出すいくつかの試みが行わ
れてきた。これらのデバイスは、スイッチングデバイスなしに、単極能力と双極能力との
間で切り替えられ得る。これらのデバイスのうちのいくつかは、２つの機械的な構成の間
で再構成可能であり、単極および双極の両方が適用され得るようになっている。しかし、
これらのデバイスの中で利用可能なモードの数は、デバイスの上で利用可能なボタンの数
によって制限され得る。
【０００４】
　追加的に、多くの外科手術は、多くの異なるツールを必要とし、それぞれのツールは、
外科手術の間に有用な１つ以上の機能を提供する。したがって、それぞれの外科手術に関
して、複数の異なるツールが、外科手術を行うために外科医によって使用され得る。ツー
ルを変えることは、手術を長くし、または、外科医が適切な場所から目をそらすことを引
き起こし、次いで、手術を継続する前に、関心の場所を再配置するために追加的な時間ま
たは集中を必要とする可能性がある。したがって、必要とされるものは、外科医が、ツー
ルまたは視野を変化させる必要なしに、１つの器具を用いていくつかのステップを行うこ
とができるように、機械的に再構成され得るデバイスである。
【０００５】
　いくつかの電気外科的器具の例は、米国特許第６，１１０，１７１号；米国特許第６，
１１３，５９６号；米国特許第６，１９０，３８６号；米国特許第６，３５８，２６８号
；および米国特許第７，２３２，４４０号；ならびに、米国特許出願公開第２００５／０
１１３８２７号；米国特許出願公開第２００５／０１８７５１２号；米国特許出願公開第
２００６／００８４９７３号；米国特許出願公開第２０１２／０１２３４０５号；米国特
許出願公開第２０１４／０２７６７９５号；および米国特許出願公開第２０１４／０２７
６７９９号に見出すことが可能で、そのすべては、すべての目的に関して、参照により本
明細書に組み込まれている。単極治療電流および双極治療電流を印加するために使用され
得る単一のボタンを含む電気外科用デバイスを有することが魅力的であることとなる。治
療電流をそれぞれ印加する３つの異なる機械的な構成の間で機械的に再構成され得る電気
外科用デバイスを有することが魅力的であることとなる。必要とされるものは、ジェネレ
ーターが電気外科用デバイスに信号（すなわち、ジェネレーターモード）を供給するより
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も多くの治療電流を作り出し、電気外科用デバイスの上で利用可能なボタンよりも多くの
モードを利用する、電気外科用デバイスである。必要とされるものは、３つ以上の異なる
構成の間で移動させられるブレードであり、それぞれの異なる構成において、１つ以上の
治療電流が、異なる機能を果たす電気外科用デバイスによって印加される。
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　本教示は、電気外科用デバイスであって、電気外科用デバイスは、（ａ）第１のワーキ
ングアーム、および、第２のワーキングアームを含む、鉗子と、（ｂ）ブレードと、（ｃ
）少なくとも第１の位置と第２の位置との間で鉗子に沿って移動する１つ以上のスライダ
ーと、（ｄ）第１の活性化ボタンと、（ｅ）第２の活性化ボタンと、を含み、電気外科用
デバイスは、第１の構成と第２の構成との間で切り替え可能であり、（Ａ）第１の構成で
は、第１のワーキングアームおよび第２のワーキングアームが、その間に組織をつかむた
めに、互いに向き合う方向に自由に移動し、ブレードが、第１のワーキングアームの遠位
端部と第２のワーキングアームの遠位端部との内側に後退させられており、第１の活性化
ボタンが、第１の治療信号を作り出すように構成されており、（Ｂ）第２の構成では、第
１のワーキングアームおよび第２のワーキングアームが、互いに向き合う方向への移動を
防止するために一緒に固定されており、ブレードの遠位端部が第１のワーキングアームの
遠位端部および第２のワーキングアームの遠位端部と実質的に同一平面になるように、ブ
レードが延在しており、少なくとも１つのスライダーが第１の位置にあるときに、１つ以
上のスライダーのうちの少なくとも１つが、第２の活性化ボタンを作動しないようにし、
第２の位置にある少なくとも１つのスライダーは、互いに向き合う方向への第１のワーキ
ングアームおよび第２のワーキングアームの移動が防止されるように、第１のワーキング
アームおよび第２のワーキングアームを固定し、ブレードを延在させ、または、第２の活
性化ボタンが第２の治療信号を作り出すことを可能にする、電気外科用デバイスを提供す
ることによって、現在のニーズのうちの１つ以上を満たす。
【０００７】
　本教示は、電気外科用デバイスであって、電気外科用デバイスは、鉗子を含み、鉗子は
、（１）第１のワーキングアームと、（２）第２のワーキングアームと、（３）第１の活
性化ボタンと、（４）随意的な第２の活性化ボタンと、（５）１つ以上のスライダーと、
（６）トグルコントローラーとを含み、電気外科用デバイスは、第１の構成と第２の構成
との間で切り替え可能で、第１の構成では、トグルコントローラーのトグル制御ボタンが
、非アクティブになっており、または閉鎖されており、第１の治療電流が、第１のワーキ
ングアームと第２のワーキングアームとの間を通り、第２の構成では、１つ以上のスライ
ダーのうちの１つが第２の位置にあるときに、トグル制御ボタンが露出させられ、トグル
コントローラーが、第１の治療信号、第３の治療信号のいずれか、もしくは両方を作り出
すために、第１の活性化ボタンをトグル（ｔｏｇｇｌｅ）するように構成されており、ま
たは、第２の治療信号もしくは第４の治療信号のいずれか、または両方を作り出すために
、随意的な第２の活性化ボタンをトグルするように構成されている、電気外科用デバイス
を提供する。
【０００８】
　本教示は、電気外科用デバイスであって、電気外科用デバイスは、（ａ）第１のワーキ
ングアーム、および、第２のワーキングアームを含む、鉗子と、（ｂ）ブレード電極とを
含み、電気外科用デバイスは、第１の構成と第２の構成との間で切り替え可能であり、（
Ａ）第１の構成では、第１のワーキングアームおよび第２のワーキングアームが、その間
に組織をつかむために、互いに向き合う方向に自由に移動し、ブレード電極が、第１のワ
ーキングアームの遠位端部と第２のワーキングアームの遠位端部との内側に後退させられ
ており、デバイスが、第１の電気外科的治療信号を作り出すように構成されており、（Ｂ
）第２の構成では、第１のワーキングアームおよび第２のワーキングアームが、互いに向
き合う方向への移動を防止するために一緒に固定されており、ブレード電極の遠位端部が
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第１のワーキングアームの遠位端部および第２のワーキングアームの遠位端部と実質的に
同一平面になるように、ブレード電極が延在させられている、電気外科用デバイスを提供
する。
【０００９】
　本教示は、電気外科用デバイスであって、電気外科用デバイスは、（ａ）少なくとも第
１のスライダーの第１の位置と第１のスライダーの第２の位置との間で鉗子に沿って移動
する第１のスライダーと、（ｂ）少なくとも第２のスライダーの第１の位置と第２のスラ
イダーの第２の位置との間で鉗子に沿って移動する第２のスライダーと、（ｃ）第１の活
性化ボタンと、（ｄ）第２の活性化ボタンと、を含み、第１のスライダーが第１のスライ
ダーの第１の位置にあるときに、（ｉ）第１のワーキングアームおよび第２のワーキング
アームが、その間に組織をつかむために、互いに向き合う方向に自由に移動し、（ｉｉ）
第１の活性化ボタンが、第１の治療信号を作り出すように構成されており、（ｉｉｉ）第
２の活性化ボタンが閉鎖され、または作動しないようにされ、（ｉｖ）第２のスライダー
が、第２のスライダーの第１の位置から移動することを防止され、第１のスライダーが第
１のスライダーの第２の位置にあるときに、（ｉ）第２の活性化ボタンが、第２の治療信
号を作り出すように構成されており、（ｉｉ）第２のスライダーが、第２のスライダーの
第１の位置と第２のスライダーの第２の位置との間で移動することを許容される、電気外
科用デバイスを提供する。
【００１０】
　本明細書における教示は、単極治療電流および双極治療電流を印加するために使用され
得る単一のボタンを含む電気外科用デバイスを提供する。本明細書における教示は、治療
電流をそれぞれ印加する３つの異なる機械的な構成の間で機械的に再構成され得る電気外
科用デバイスを提供する。本明細書における教示は、ジェネレーターが信号（すなわち、
ジェネレーターモード）を電気外科用デバイスに供給するよりも多くの治療電流を作り出
し、かつ、電気外科用デバイスの上で利用可能なボタンよりも多くのモードを適用する、
電気外科用デバイスを提供する。本明細書における教示は、３つ以上の異なる構成の間で
移動させられるブレードであって、それぞれの異なる構成では、１つ以上の治療電流が、
異なる機能を果たす電気外科用デバイスによって印加される、ブレードを提供する。
【図面の簡単な説明】
【００１１】
【図１】第１の構成での電気外科用デバイスの斜視図である。
【図２】第２の構成での電気外科用デバイスの斜視図である。
【図３】第３の構成での電気外科用デバイスの斜視図である。
【図４Ａ】電気外科用デバイスのボタンおよびスライダーの位置決めの拡大図である。
【図４Ｂ】電気外科用デバイスのボタンおよびスライダーの位置決めの拡大図である。
【図４Ｃ】第２のスライダーの移動を制限する、第１のスライダー位置にある第１のスラ
イダーの拡大図である。
【図５Ａ】第１の構成でのコンポーネントの位置決めを図示する図である。
【図５Ｂ】第２の構成でのコンポーネントの位置決めを図示する図である。
【図５Ｃ】第３の構成でのコンポーネントの位置決めを図示する図である。
【図６Ａ】双極電流とともに、第２の構成での電気外科用デバイスを図示する図である。
【図６Ｂ】単極凝固電流とともに、第２の構成での電気外科用デバイスを図示する図であ
る。
【図６Ｃ】双極凝固電流とともに、第２の構成での電気外科用デバイスを図示する図であ
る。
【図６Ｄ】単極切断電流とともに、第２の構成での電気外科用デバイスを図示する図であ
る。
【図７Ａ】双極電流とともに、第３の構成での電気外科用デバイスを図示する図である。
【図７Ｂ】単極電流とともに、第３の構成での電気外科用デバイスを図示する図である。
【図８】本明細書で教示されている電気外科用デバイスの電気回路である。
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【発明を実施するための形態】
【００１２】
　本明細書で提示されている説明および図示は、教示、その原理、および、その実用的な
用途を、当業者に分からせることを意図している。当業者は、特定の使用の要件に最良に
適し得るように、その多数の形態で教示を適合および適用することが可能である。したが
って、述べられているような本教示の特定の実施形態は、包括的であるとして、または、
本教示を限定するものとして、意図されていない。したがって、本教示の範囲は、上記の
説明を参照して決定されるべきではなく、その代わりに、そのような特許請求の範囲に付
与される均等物の全範囲とともに、添付の特許請求の範囲を参照して決定されるべきであ
る。特許出願および刊行物を含むすべての記事および参考文献の開示は、すべての目的に
関して、参照により組み込まれている。また、以下の特許請求の範囲から得られることと
なるように、他の組み合わせも可能であり、それは、また、本明細書で参照によりこの書
面による説明の中に組み込まれている。
【００１３】
　本出願は、２０１４年８月２０日に出願された米国仮特許出願第６２／０３９，５０６
号の優先権を主張し、その内容は、すべての理由で、その全体が参照により本明細書に組
み込まれている。本教示は、電気外科用デバイスに関する。好ましくは、本教示は、電気
外科用デバイス、および、電気外科用システムを形成する関連の構成部品に関する。電気
外科用システムは、本明細書で教示されているデバイスのうちの１つ以上を含む任意のシ
ステムであることが可能である。好ましくは、電気外科用システムは、少なくとも電気外
科用デバイスを含む。電気外科用システムは、本明細書で教示されているような１つ以上
のハンドピース、１つ以上のグランドパッド、１つ以上のジェネレーター、１つ以上の電
気外科用デバイス、１つ以上の隣接するハンドピースコンポーネント、または、それらの
組み合わせ、および、電気外科用システムに組み込まれるそれぞれのデバイスの本明細書
での教示を含むことが可能である。電気外科用デバイスは、外科医によって外科手術を行
うために使用され得る任意のデバイスであることが可能である。電気外科用デバイスは、
２つ以上の構成の間、２つ以上の状態の間、または両方の間で切り替えられるように機能
することが可能である。たとえば、電気外科用デバイスは、単極構成、双極構成、非電気
外科的構成、または、３つのうちの組み合わせの間で切り替えられ得る。電気外科用デバ
イスは、片手で２つ以上の構成の間で切り替えられ得る任意のデバイスであることが可能
であり、ユーザーが、手術を中断させることなく、もう１つの手を必要とすることなく、
または両方で、構成同士の間で切り替えることが可能であるようになっている。電気外科
用デバイスは、左右両手によって使用され得、構成同士の間で左右両手によって切り替え
られ得、または両方であり得る、任意のデバイスおよび／または構成であることが可能で
ある。電気外科用デバイスは、切断する、止血を行う、凝固する、乾燥させる、高周波療
法をする、電気焼灼を行う、または、それらの組み合わせのために使用され得る。電気外
科用デバイスは、双極能力、単極能力、非電気外科的能力、または、それらの組み合わせ
を含む任意のデバイスであることが可能である。電気外科用デバイスは、観血的手術にお
いて使用され得る。その電気外科的能力に加えて、電気外科用デバイスは、非電気外科的
目的のために使用され得る。たとえば、電気外科用デバイスは、対象物、解剖学的特徴、
臓器、血管、皮膚、組織など、または、それらの組み合わせを把持するために使用され得
る、鉗子、ピンセット、または両方として使用され得る。別の例では、デバイスの１つ以
上のパーツが、鋭い縁部を含むことが可能であり、外科用メスのものと同様に、切断する
ために使用され得る。電気外科用デバイスは、ハンドピースおよびジェネレーターを含む
ことが可能である。電気外科用デバイスは、ハンドピースとジェネレーターとの間に延在
する１つ以上の治療信号を有することが可能である。
【００１４】
　１つ以上の治療信号は、信号、パワー、連続性（ｃｏｎｔｉｎｕｉｔｙ）、または、そ
れらの組み合わせであることが可能である。本明細書で議論されているような治療信号は
、電気外科的治療信号である。治療信号は、第１の電気外科的治療信号、第２の電気外科
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的治療信号、第３の電気外科的治療信号、第４の電気外科的治療信号、または、それらの
組み合わせであることが可能である。１つ以上の治療信号は、ハンドピースからジェネレ
ーターへ延在することが可能であり、または、その逆も同様である。１つ以上の治療信号
は、ハンドピースによって形成され得、ジェネレーターによって形成され得、または両方
であることが可能である。電気外科的治療信号は、治療電流であることが可能である。好
ましくは、電気外科的治療信号は、ユーザーがステップを行ったということ、および、治
療電流、エネルギー、または両方が発生させられるように信号が送信されているというこ
とを示す。電気外科的治療信号は、１つ以上の治療電流が作り出されるように信号を提供
することが可能であり、治療電流が、電気外科手術のために使用され得る。ハンドピース
の上に位置付けされているスライダー（たとえば、第１のスライダーまたは第２のスライ
ダー）のうちの１つ以上が、第１の位置、第２の位置、第３の位置、または、それらの組
み合わせにあるときに、電気外科的治療信号は伝導され得る。電気外科的治療信号は、単
極治療信号、双極治療信号、または両方であることが可能である。電気外科的治療信号は
、単極治療信号、双極治療信号、または両方であることが可能である。電気外科的治療信
号は、単極切断すること、単極凝固すること、単極高周波療法をすること、双極切断する
こと、双極凝固すること、双極高周波療法をすること、または、それらの組み合わせであ
ることが可能である。単極治療信号は、ジェネレーターの中のリターンポートとアクティ
ブポートとの間の電圧差を有する任意の信号であることが可能である。単極治療信号は、
電気外科用デバイスによって印加されると、電気外科用デバイスの１つのポールから、遠
隔の場所に位置付けされている別のポールへ、電気外科用デバイスから離れて、ハンドピ
ースから離れて、または、それらの組み合わせで延在する任意の信号である。単極治療信
号（すなわち、電流、電圧、パワー、または、それらの組み合わせ）は、ハンドピースの
電極から、ハンドピースの一部ではない電極へ延在し、または、ハンドピースに直接的に
電気的に接続されている。双極治療信号は、電気外科用デバイスに接続されているか、ジ
ェネレーターの中に位置付けされているか、または両方である、２つのリードの間の電圧
差を有する任意の信号であることが可能である。双極治療信号は、電気外科用デバイスに
よって印加されると、ハンドピースの１つのコンポーネントからハンドピースの別のコン
ポーネントへ（たとえば、２つのワーキングアームの間で、ブレード電極から１つのまた
は両方のワーキングアームへ、または両方で）延在する任意の信号であることが可能であ
る。治療信号は、ハンドピースからジェネレーターへ発生させられ、伝導され得る。
【００１５】
　ジェネレーターは、パワー、治療電流、制御信号、電気外科的治療信号、または、それ
らの組み合わせを供給するように機能することが可能である。ジェネレーターは、ハンド
ピースに電気的に接続され、電気外科的治療信号、パワー、治療電流、または、それらの
組み合わせを提供し、および／または、受け取るように機能することが可能である。ジェ
ネレーターは、単一の治療電流だけを作り出すことが可能であり得る。ジェネレーターは
、２つの治療電流を作り出すことが可能であり得る。ジェネレーターは、２つ以上のパワ
ー接続、３つ以上のパワー接続、または４つ以上のパワー接続を含むことが可能である。
パワー接続は、ジェネレーターの中の任意のポートであることが可能であり、ハンドピー
スの１つ以上のパワーコネクターが差し込まれ得るようになっており、パワー、制御信号
、治療電流、または、それらの組み合わせが、電気外科用デバイスに供給されるようにな
っている。ジェネレーターは、パワー接続の１つ以上の間で切り替えられ得る１つ以上の
スイッチを含むことが可能であり、パワー、信号、または両方が、電気外科用デバイスの
所望の構成に基づいて、電気外科用デバイスに選択的に印加され得るようになっている。
ジェネレーターは、中央処理装置（ＣＰＵ）、一連の内部スイッチング、または両方を含
むことが可能である。ＣＰＵは、内部スイッチングと交換され得、スイッチングは、ＣＰ
Ｕと同じ機能を果たすことが可能である。ＣＰＵまたは内部スイッチングは、第１の構成
、第２の構成、第３の構成、単極構成、双極構成、非電気外科的構成、または、それらの
組み合わせの間で、電気外科用デバイスを切り替えるために使用され得る。好ましくは、
電気外科用デバイスは、第１の構成と第２の構成との間で、および、随意的に第３の構成
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へ機械的に再構成される。
【００１６】
　第１の構成、第２の構成、および第３の構成は、機械的な再構成である。第１の構成、
第２の構成、および第３の構成は、電気外科用デバイスを機械的に再構成することが可能
であり、電気外科用デバイスが異なるモードを提供するようになっている。たとえば、第
１の構成では、電気外科用デバイスは、双極治療電流だけを提供することが可能である。
第１の構成では、ブレードは、後退させられた状態になっていることが可能である。第１
の構成は、ワーキングアームが鉗子として使用されることを可能にすることができ、ワー
キングアームは、互いに対して移動することが可能であり、ワーキングアームは、横方向
に移動することが可能であり（すなわち、たとえば、把持するタイプの方向などに、互い
に向かい、および、互いから離れる）、ワーキングアームは、ブレードによって抑制され
ないことが可能であり、または、それらの組み合わせである。第１の構成では、他のボタ
ン（たとえば、活性化ボタンまたはトグル制御ボタン）は、ハンドピースの構造体（たと
えば、スライダー）によって、作動させられることを物理的に防止され得る。別の例にお
いて、第２の構成では、電気外科用デバイスは、単極切断、単極凝固、双極切断、双極凝
固、または、それらの組み合わせを含むことが可能である。第１の構成、第２の構成、お
よび第３の構成は、本明細書で議論されている様々な構成のうちのいずれかであることが
可能である。第１の構成は、第１の治療電流を提供することが可能である。第１の治療電
流は、単極エネルギーおよび／または単極電流であることが可能である。好ましくは、第
１の治療電流は、双極エネルギーおよび／または双極電流であることが可能である。双極
エネルギーは、適用の間に、電気外科用デバイスの１つのポールから同じ電気外科用デバ
イスの上の別のポールへ延在する任意のパワー供給源である。別の方式で述べると、双極
エネルギーは、ハンドピースの１つのコンポーネントからハンドピースの別のコンポーネ
ントへ延在するエネルギーである。たとえば、ハンドピースの上の２つのワーキングアー
ムの間で延在するエネルギーは、双極エネルギーであり、または、ブレード電極からワー
キングアームの１つもしくは両方へ延在するエネルギーは、双極エネルギーである。第１
の電気的な構成は、１つ以上の第１の活性化ボタンの電気的接続を切ることによって、１
つ以上の第１の活性化ボタンをカバーすることによって、ブレード電極の電気的接続を切
ることによって、ワーキングアームのうちの１つまたは両方の電気的接続を切ることによ
って、または、それらの組み合わせによって、非活性化され得る。
【００１７】
　第２の構成は、第２の治療電流または第２の治療信号を提供することが可能である（本
明細書で議論されているように、すべてのモードおよび構成に関して、治療電流および治
療信号が交換可能に使用される）。第２の構成は、電気外科用デバイスの第２の機械的な
構成であることが可能である。第２の構成は、ワーキングアームに対して部分的に前進さ
せられるブレードを有することが可能である。好ましくは、第２の構成は、（第１の構成
および第３の構成に対して）電気外科用デバイスを機械的に再構成し、ブレード、第１の
ワーキングアーム、および第２のワーキングアームの遠位端部が実質的にと同一平面にな
るか（たとえば、直線状になるか、または、一致する）、または、わずかに突き出すよう
になっている。ここで議論されているような遠位端部は、パワーコード、および、ユーザ
ーの方を向くパーツから最も遠くにあるそれぞれのコンポーネントの端部である。したが
って、ブレードおよびワーキングアームの遠位端部は、使用の間にユーザーから離れる方
を向いている。遠位端部は、実質的に同一平面になることが可能であり、中央線（すなわ
ち、それは、ブレードの長さに対して垂直に延在する線であり、３つの遠位端部のそれぞ
れは、その線と実質的に同一平面になる（たとえば、それぞれの遠位端部は、その線に向
かって延在し、その線の約３ｍｍ以下の範囲に延在する））の約３ｍｍ以下、好ましくは
約２ｍｍ以下、より好ましくは約１ｍｍ以下、または、さらには約０ｍｍの範囲に位置付
けされ得る。より好ましくは、ブレード、第１のワーキングアーム、および第２のワーキ
ングアームの遠位端部は、同一平面になっており、実質的に真っ直ぐな線を形成する。ブ
レード、第１のワーキングアーム、第２のワーキングアームの遠位端部、または、それら
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の組み合わせは、１つ以上の治療電流を提供し、好ましくは、電気外科用デバイスを再構
成することなく、第１の治療電流および第２の治療電流を異なる時間に提供することが可
能である。
【００１８】
　第２の治療電流は、双極エネルギー（たとえば、双極電流または双極パワー）であるこ
とが可能である。好ましくは、第２の治療電流は、単極エネルギー（たとえば、単極電流
または単極パワー）であることが可能である。単極エネルギーは、適用の間に、電気外科
用デバイスの１つのポールから、遠隔の場所に位置付けされている別のポールへ、電気外
科用デバイスから離れて、ハンドピースから離れて、または、それらの組み合わせで延在
する任意のパワー供給源であることが可能である。別の方式で述べると、双極エネルギー
は、ハンドピースの１つのコンポーネントから、ハンドピースの一部ではないコンポーネ
ントへ延在するエネルギーである。たとえば、ブレード電極からグランドパッドへ延在す
るエネルギーは、単極エネルギーであり、または、１つまたは両方のワーキングアームか
らグランドパッドへ延在するエネルギーは、単極エネルギーである。より好ましくは、第
２の構成は、複数の治療電流を提供し、デバイスは、電気外科用デバイスのモードを変化
させることによって、治療電流の間で切り替えられ得る。第２の構成は、少なくとも４つ
の異なる治療電流を提供することが可能である。少なくとも４つの異なる治療電流は、単
極切断、単極凝固、双極切断、および双極凝固を含むことが可能である。第２の電気的な
構成は、１つ以上の第２の活性化ボタンの電気的接続を切ることによって、１つ以上の第
２の活性化ボタンをカバーすることによって、１つまたは両方のワーキングアームの電気
的接続を切ることによって、ブレード電極の電気的接続を切ることによって、第１のワー
キングアームと第２のワーキングアームを短絡させることによって、または、それらの組
み合わせによって、非活性化され得る。第２の構成は、異なる活性化ボタンを押すことに
よって、異なる治療電流の少なくとも２つの間で切り替わることが可能である。第２の構
成では、トグル制御ボタンを押すことによって、および、電気外科用デバイスのモードを
変化させることによって、活性化ボタンのそれぞれから利用可能な治療電流が変化させら
れ得る。第２の構成は、凝固活性化ボタンを押圧することによって、凝固治療電流を生成
させることが可能であり、次いで、凝固活性化ボタンを解除することによって、および、
切断活性化ボタンを押圧することによって、ほとんど間を置かずに切断治療電流を提供す
ることが可能である。第２の構成は、第３の構成へと転換され得、または、第２の構成は
、電気外科用デバイスが第１の構成から第３の構成へ直接的に転換されるように、バイパ
スされ得る。
【００１９】
　第３の構成は、ブレードを完全に延在させ、複数の治療電流を提供するように機能する
ことが可能である。好ましくは、第３の構成は、少なくとも１つの第１の治療電流および
少なくとも１つの第２の治療電流を提供する。より好ましくは、第３の構成は、少なくと
も４つの治療電流（たとえば、単極切断、単極凝固、双極切断、双極凝固）を提供する。
第３の構成は、機械的な切断を提供するように機能することが可能である。たとえば、ブ
レードは、機械的な切断ブレードとして使用され得る。ブレードは、機械的な切断ブレー
ドおよび電気的なブレードの両方として使用され得る。第３の構成は、第２の構成に関し
て本明細書で教示されている治療電流のいずれかを提供することが可能である。ブレード
は、第１のワーキングアームおよび第２のワーキングアームの遠位端部を越えて延在させ
られ得、ブレードが関心の特徴に接触することができ、ワーキングアームは任意の関心の
特徴に接触しなくてもよいようになっている。第３の構成は、第２のスライダーが２つ以
上の位置の間で移動することを可能にする。第３の構成は、単極構成であることが可能で
ある。
【００２０】
　デバイスは、単極構成になっているときには、ハンドピースコンポーネント（たとえば
、ブレード電極）、および、電気外科用デバイスのハンドヘルド部分の外側の別の場所に
位置付けされ得るリターン電極を通して、ハンドピースコンポーネントおよび隣接するハ
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ンドピースコンポーネントを通して、または両方によって、パワーを供給することが可能
である。単極構成は、電気外科用デバイスが単極パワーを印加するために使用され得る任
意の構成であることが可能である。単極構成は、組織を切断し、血液および／または流体
を凝固させ、電気的な切断をし、止血をし、大きい領域にパワーを印加し、または、それ
らの組み合わせのために、使用され得る。単極構成は、特定の領域を加熱するために使用
され得、両方の電極の間の対象物、両方の電極に接触している対象物、または、それらの
組み合わせ加熱するために使用され得る。使用の間に、パワーが、ブレード電極から、１
つまたは両方の双極電極、１つ以上のワーキングアーム、１つ以上のグランドパッド、ま
たは、それらの組み合わせへ延在するように、単極構成は使用され得る。好ましくは、単
極構成では、治療電流は、ブレードから遠隔電極へ延在する。遠隔電極は、ハンドピース
から遠隔に位置付けされている任意の電極であることが可能である。遠隔電極は、ハンド
ピースに直接的に接続されていなくてもよい。たとえば、遠隔電極およびハンドピースは
、ジェネレーターを通して接続され得る。遠隔電極は、グランドパッドであることが可能
である。遠隔電極は、ハンドピースの上の電極のうちの１つ以上に、関心の組織または解
剖学的特徴を通して、電気的に接続され得る。ブレード電極は、単極構成になっていると
きには、双極電気外科手術と比較したときに、より繊細でない手術のために、より局部的
でない電気外科手術のために、または両方のために使用され得る。
【００２１】
　デバイスは、双極構成になっているときには、デバイスの１つの部分からデバイスの第
２の部分へパワーを供給することが可能であり、パワーのためのリターン経路が、単極構
成と比較したときに、相対的に短くなるようになっている。双極構成は、電気外科用デバ
イスが双極パワーを印加するために使用され得る任意の構成であることが可能である。デ
バイスは、双極構成になっているときには、２つのワーキングアームなどのような２つの
局部的なハンドピースコンポーネントの間でパワーを供給することが可能である。双極構
成は、凝固させるために、また、止血、切断、高周波療法、または、それらの組み合わせ
のために使用され得る。双極構成になっているときには、電気外科用デバイスは、２つの
対向するワーキングアームを含むことが可能である。２つの対向するワーキングアームは
、鉗子として構成され得る。
【００２２】
　鉗子は、１つ以上の対象物を把持し、保持し、ギュッとつまみ、または、それらの組み
合わせをするように機能することが可能である。鉗子は、１つ以上のフィンガーグリップ
（すなわち、はさみのように構成されている）を含むことが可能であり、１つ以上のフィ
ンガーグリップは、鉗子を移動させるために使用され得、鉗子が１つ以上の対象物を把持
するために使用され得るようになっている。鉗子は、フィンガーグリップがなくてもよく
、直接的な圧力が鉗子の両側に印加されることによって作動させられ得、鉗子が閉じて対
象物を把持するようになっている。鉗子は、ピンセット、または、ピンセットのようなデ
バイスであることが可能である。鉗子は、少なくとも２つのワーキングアーム、好ましく
は２つの対向するワーキングアームを含む。
【００２３】
　ワーキングアーム（または、ジョーであるが、本明細書ではアームとして議論されてい
る）は、対象物が２つ以上の対向するワーキングアームの間にあるときに、対象物を把持
し、保持し、ギュッとつまみ、または、それらの組み合わせをするように機能することが
可能である。ワーキングアームは、対象物を把持し、保持し、ギュッとつまみ、または、
それらの組み合わせを支援し得る１つ以上の把持特徴を含むことが可能である。ワーキン
グアームは、中央セクションによって一緒に接続され得る。中央セクションは、電気外科
用デバイスの本体セクション（または、ハンドピース）であることが可能であり、本体セ
クションは、ワーキングアームを互いに対して移動させ、または、ワーキングアームが互
いに対して移動することを可能にする。ワーキングアームは、２つ以上の位置の間で移動
可能であり得る。好ましくは、ワーキングアームは、少なくとも第１の位置と第２の位置
との間で移動可能である。たとえば、ワーキングアームは、開位置（たとえば、鉗子）と
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閉位置（たとえば、プローブ）との間で移動可能であり得る。第１の位置にあるワーキン
グアームが、オフであり、励起され得、１つのワーキングアームが励起され得、または、
それらの組み合わせであることが可能である。第２の位置にあるワーキングアームがオフ
であることが可能であり、ワーキングアームのうちの１つもしくは両方が電気的に接続を
切られ得、ワーキングアームのうちの１つもしくは両方が電気的に接続され得、一方のワ
ーキングアームが他方のワーキングアームによって短絡させられ得、または、それらの組
み合わせである。より好ましくは、第２の位置、第３の位置、または両方において、両方
のワーキングアームは、ワーキングアームが鉗子として使用されることができないように
固定化されている。ワーキングアームは、長手方向に静止しており（すなわち、アームの
長さに沿って静止している）、互いに対して横方向に（すなわち、把持運動中に、別のワ
ーキングアームに向かって）移動可能であり得る。ワーキングアームは、長手方向に移動
可能であり得、また、互いに対して移動可能であり得、把持力が生成され得るようになっ
ている。たとえば、ワーキングアームは、双極構成になっているときには、拡張させられ
得るとともに、次いで、後退させられ得、ブレード電極が露出させられ、単極構成を形成
することができるようになっている。固定化される状態では、第１のワーキングアームお
よび第２のワーキングアームは、横方向に静止しており、かつ、長手方向に静止している
ことが可能である。本明細書で議論されているように、横方向に静止しているということ
は、ワーキングアームが、互いに向かい合って、もしくは、互いから離れるように移動す
ることができず、または、ワーキングアームの長手方向軸線の周りに回転することができ
ないということである。好ましくは、第２の位置および第３の位置では、ワーキングアー
ムは、完全に固定化されており、互いに対して任意の方向に移動することができない（す
なわち、横方向移動）。ワーキングアームは、個別に、同時に、または両方で、後退可能
および／または拡張可能であり得る。ワーキングアームは、選択的に後退可能および／ま
たは拡張可能であり得、１つ以上の先端部領域が、別のワーキングアーム、ブレード、ま
たは両方に対して露出させられるようになっている。
【００２４】
　ワーキングアームは、先端部領域を含む。先端部領域は、把持すること、保持すること
、ギュッとつまむこと、または、それらの組み合わせを促進させることを支援するように
構成されている部分を含むことが可能である。追加的に、先端部領域は、１つ以上の電気
外科的構成（たとえば、単極構成、双極構成、または両方の組み合わせ）で構成され得る
。先端部領域は、歯、セレーション、もしくはネズミの歯（ｍｏｕｓｅ　ｔｅｅｔｈ）を
含むか、歯がないか（すなわち、滑らかである）、または、それらの組み合わせであるこ
とが可能である。先端部領域は、完全におよび／または部分的に絶縁され得る。ワーキン
グアームのそれぞれの先端部領域は、電極を含む。好ましくは、第１のワーキングアーム
は、第１の電極を含み、第２のワーキングアームは、第２の電極を含む。ワーキングアー
ムのそれぞれの電極のそれぞれは、パワーが、ワーキングアームのそれぞれへ、または、
ワーキングアームのそれぞれから流れるポイントである。好ましくは、先端部領域は、ワ
ーキングアームの非接触部分の上に絶縁体を含み、電気外科的エネルギーが偶発的な接触
を通して伝達されないようになっている。先端部部分は、先端部領域の上に絶縁体を含む
ことが可能である。絶縁体は、電極（たとえば、第１の電極または第２の電極）を除いて
、ワーキングアームの任意の部分をカバーすることが可能であり、パワーが電極からまた
は電極へ通ることができるようになっている。ワーキングアームは、アクティブ部分およ
び非アクティブ部分（すなわち、絶縁されている部分）を含むことが可能である。ワーキ
ングアームは、１つ以上の機械的な特徴によって固定化され得る。好ましくは、機械的な
特徴は、１つ以上の固定化アームであり、１つ以上の固定化アームは、１つ以上のワーキ
ングアームまたはハウジングのそれぞれから延在し、ワーキングアームを拘束する。
【００２５】
　１つ以上の固定化アーム、１つ以上の固定化特徴、または両方は、ハウジング、ワーキ
ングアーム、または両方の任意の特徴であることが可能であり、それは、電気外科用デバ
イスが第２の構成、第３の構成、または両方になっているときに、１つまたは両方のワー
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キングアームを固定化することが可能である。固定化アームは、ハウジングに接続され得
、ワーキングアームのうちの１つまたは両方の間で延在することが可能であり、また、ブ
レードが前進させられるときには、固定化アームは分離され、ワーキングアームは、互い
に接触するように移動させられる。固定化アームは、ハウジングに接続され得、ワーキン
グアームのうちの１つまたは両方の間で延在することが可能であり、また、ブレードが前
進させられるときには、固定化アームが、圧縮され、一緒に押され、または両方であり、
ワーキングアームが、ブレードに接触するように移動させられ、固定化される。固定化ア
ームは、ワーキングアームに対して概して平行であることが可能であり、ワーキングアー
ムと同じ方向に延在することが可能であり、ワーキングアームから離れるように延在する
ことが可能であり、対向するワーキングアームに向かって延在することが可能であり、ユ
ーザーに向かって延在することが可能であり、ユーザーから離れるように延在することが
可能であり、または、それらの組み合わせであることが可能である。ハウジング、ワーキ
ングアーム、または両方は、固定化アームがなくてもよい。くさびなどのような固定化特
徴は、第１の固定化アームと第２の固定化アームとの間で移動させられ得、固定化アーム
は、接触するように移動させられ得、または、離れるように広げられ得、ワーキングアー
ムが固定化されるようになっている。
【００２６】
　２つ以上のワーキングアームは、固定化特徴によって固定化され得る。固定化特徴は、
２つ以上のワーキングアームを一緒に接続またはロックする任意の特徴であることが可能
であり、アームがプローブ構成で固定化されるようになっており、鉗子が作動しないよう
にされるようになっており、または両方となるようになっている。固定化特徴は、アーム
の一部であり、ハウジングの一部であり、第１のスライダーのすべてもしくは一部であり
、第２のスライダーのすべてもしくは一部であり、または、それらの組み合わせであるこ
とが可能である。固定化特徴は、移動させられている間に、および、固定化している間に
、ブレードを移動させることが可能であり、ブレードをワーキングアームの間からチャネ
ルの外へ延在させることが可能であり、または両方の組み合わせであることが可能である
。
【００２７】
　ブレードは、手術の間に単極パワーを印加するために使用され得る任意のデバイスであ
り得、機械的に切断するために、長手方向に移動可能であり得、回転して移動可能であり
得、拡張可能であり得、後退可能であり得る任意のデバイスであり得、または、それらの
組み合わせであることが可能である。ブレードは、双極治療電流を印加するように機能す
ることが可能である。ブレードは、ブレード電極を含み、ブレード電極は、治療信号を印
加し、または治療信号を受け取る。ブレードは、静止していることが可能である。ブレー
ド電極は、ブレードの遠位端部の中に位置付けされ得る。ブレード電極は、ブレードの一
部であることが可能である。ブレード電極は、ポイント、縁部、または、ブレードの上の
表面であることが可能であり、パワーが、そこから延在し、そこへ延在し、または両方で
ある。好ましくは、一実施形態では、ブレードは、静止していることが可能であり、ワー
キングアームは、ブレードに対して移動させられ得、ワーキングアームが移動させられる
ときには、ブレードが露出させられるようになっている。より好ましくは、ブレードは、
移動可能である。ブレードは、第１の位置（たとえば、後退させられている）、第２の位
置（たとえば、部分的に延在させられている）、および第３の位置（たとえば、完全に延
在させられている）を有することが可能である。第１の位置は、ワーキングアームがブレ
ードの遠位端部を通り過ぎるように、ブレードがワーキングアームに対して位置付けされ
ている場所であることが可能である（たとえば、ワーキングアームがブレード通り過ぎて
延在するように、ブレードが後退させられており、または、ワーキングアームがブレード
の遠位端部を通り過ぎて延在するように、ワーキングアームが延在させられている）。第
２の位置は、ブレードの遠位端部、ならびに、第１のワーキングアームおよび第２のワー
キングアームの遠位端部が、実質的に同一平面になる場所であることが可能である（たと
えば、約３ｍｍ以下の範囲に、好ましくは、約２ｍｍ以下の範囲に、および、より好まし
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くは、約１ｍｍ以下（すなわち、約０．７５ｍｍ）の範囲に）。最も好ましくは、同一平
面になるということは、一方の表面が他方の表面の前方または後方にあるということなく
、遠位端部が平坦な表面を形成するということを意味している。第２の位置は、ブレード
の遠位端部およびワーキングアームの遠位端部を、実質的に同一平面になる構成に固定化
することが可能であり、電気外科用デバイスの遠位端部が実質的に平坦となるようになっ
ている。第３の位置は、ブレードの遠位端部がワーキングアームの遠位端部を越えて延在
させられるように、ブレードの遠位端部（すなわち、ブレード電極）がワーキングアーム
に対して位置付けされている場所であることが可能である（たとえば、ワーキングアーム
がユーザーの近位に位置付けされるように、ブレードが延在させられているか、または、
ブレードがワーキングアームを越えるように、ワーキングアームが後退させられている）
。ブレードおよびワーキングアームは、第１の位置、第２の位置、第３の位置、または、
それらの組み合わせにおいて、インシュレーターまたは絶縁体によって分離され得る。好
ましくは、絶縁体またはインシュレーターは、少なくとも第２の位置および第３の位置に
おいて、ブレードとワーキングアームとの間に位置付けされている。
【００２８】
　インシュレーターは、パワーおよび／または漂遊するパワーが、ブレードへおよび／ま
たはブレードから、ワーキングアームから延在することを防止するように機能することが
可能である。絶縁体またはインシュレーター（以降では、インシュレーター）は、ブレー
ド、ワーキングアーム、または両方が、短絡して、望ましくない場所へ通過する電流、電
極以外の場所から通過する電流、または、それらの組み合わせを生成させることを防止す
ることが可能である。インシュレーターは、ブレードのすべてまたは一部分に沿って延在
することが可能である。ブレードが、後退位置、双極構成、鉗子構成、プローブ構成、ま
たは、それらの組み合わせになっているときに、インシュレーターは、ブレードのすべて
を実質的に取り囲むことが可能である。インシュレーターは、ワーキングアーム、グラン
ドパッド、または両方からの迷走電流から、ブレードおよびブレード電極を絶縁させるこ
とが可能である。インシュレーターは、静止コンポーネントであることが可能であり、ブ
レードは、インシュレーターに対して移動することが可能である。インシュレーターは、
ブレード、ワーキングアーム、または両方とともに、移動することが可能である。インシ
ュレーターは、絶縁材料から作製され得、ブレード電極へのおよび／またはブレード電極
からの電流のフローが実質的に防止されるようになっている。インシュレーターは、ゴム
、プラスチック、シリコーン、エラストマー、シリコーン、ＰＴＦＥ、もしくは、それら
の組み合わせから作製され、および／または、それらを含むことが可能である。インシュ
レーターは、インシュレータースリーブであることが可能である。インシュレータースリ
ーブは、パワーがブレード電極へおよび／またはブレード電極から通過することを防止す
ることが可能である。好ましくは、インシュレータースリーブは、ブレードが後退させら
れているときに、パワーがブレードへおよび／またはブレードから通ることを防止し、ブ
レード電極がパワーを与えられないようになっており、回路が完成されることができない
ようになっており、または両方になっている。インシュレータースリーブは、ブレードの
一部分をカバーするスリーブであることが可能である。インシュレータースリーブは、ブ
レードとともに移動することが可能であり、ブレードの同じ部分が常にカバーされており
、かつ、ブレード電極の同じ部分が常に露出させられているようになっている。インシュ
レータースリーブは、ブレードの一体部分であることが可能である。インシュレータース
リーブは、ブレード、ワーキングアーム、または両方に、固定して接続され得る。インシ
ュレータースリーブは、１つ以上のスライダーが移動させられるときに、ブレードととも
に移動することが可能である。
【００２９】
　１つ以上のスライダーは、１つ以上の活性化ボタンをカバーし、１つ以上の活性化アー
ムを移動させ、ブレードを移動させ、１つまたは両方のワーキングアームを移動させ、電
気外科用デバイスの１つ以上の特徴を固定化し、および／または電気的に接続を切り、１
つ以上の活性化ボタンを固定化し、１つ以上の活性化ボタンの移動および／または押圧を
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妨げ、１つ以上の固定化アームを移動させ、１つ以上のモードの間でトグルし、１つ以上
のトグル制御ボタンの移動を防止し、または、それらの組み合わせを行うように機能する
ことが可能である。１つ以上のスライダーは、使用されていない活性化ボタンをカバーす
るシールドであることが可能であり、活性化ボタンの１つ以上が接触から保護されるよう
になっている。たとえば、電気外科用デバイスが双極使用のために構成されているときに
は、スライダーが、単極活性化ボタンをカバーし、双極活性化ボタンを露出させることが
可能であり、または、その逆も同様である。１つ以上のスライダーは、電気外科用デバイ
スの上で移動可能なコンポーネントであることが可能であり、スライダーは、それらが移
動させられるときに、電気外科用デバイスのすべてまたは一部分を再構成する。１つ以上
のスライダーは、電気外科用デバイスに沿って長手方向に移動可能であり得る。１つ以上
のスライダーは、ワーキングアームをロックすることが可能であり、ブレードを前進およ
び後退させることが可能であり、または両方であることが可能である。スライダーは、中
実のピースであることが可能である。電気外科用デバイスは、複数のスライダーを含むこ
とが可能である。好ましくは、電気外科用デバイスは、少なくとも２つのスライダー（す
なわち、第１のスライダーおよび第２のスライダー）を含む。第１のスライダーは、第１
のスライダーの第１の位置、第１のスライダーの第２の位置、第１のスライダーの第３の
位置、または、それらの組み合わせを有することが可能である。第１のスライダーの第１
の位置は、後退位置または近位位置であることが可能である。第１のスライダーの第２の
位置は、中間位置（近位位置と遠位位置との間）または遠位位置であることが可能である
。第１のスライダーの第３の位置は、遠位位置であることが可能である。第２のスライダ
ーは、第２のスライダーの第１の位置、第２のスライダーの第２の位置、第２のスライダ
ーの第３の位置、または、それらの組み合わせを有することが可能である。第２のスライ
ダーの第１の位置は、後退位置または近位位置であることが可能である。第２のスライダ
ーの第２の位置は、中間位置（近位位置と遠位位置との間）または遠位位置であることが
可能である。第２のスライダーの第３の位置は、遠位位置であることが可能である。スラ
イダーは、１つ以上の活性化ボタン、１つ以上のトグル制御ボタン、または両方を受け取
り、それらの上に延在し、それらの移動を防止し、または、それらの組み合わせを行う、
ドーム形の構造を有することが可能である。スライダーは、１つ以上の位置を含むことが
可能である。好ましくは、スライダーは、少なくとも第１の位置および第２の位置（たと
えば、第１の電気的な構成、第２の電気的な構成、鉗子構成、プローブ構成）を含む。ス
ライダーは、複数の位置を有することが可能である（たとえば、スライダーは、３つの異
なる構成の間で電気外科用デバイスを転換させるために使用され得、したがって、スライ
ダーは、３つの位置を有することが可能である）。複数のスライダーは、複数の構成の間
で電気外科用デバイスを転換させるために使用され得る。たとえば、第１のスライダーは
、電気外科用デバイスを第１の構成から第２の構成へ機械的に転換させることが可能であ
り、第２のスライダーは、電気外科用デバイスを第２の構成から第３の構成へ機械的に転
換させることが可能である。第１の位置、第２の位置、第３の位置、または、それらの組
み合わせにあるスライダーは、スライダーに関して本明細書で議論されている機能のいず
れかを果たすことが可能である。スライダーは、複数の位置をそれぞれ有することが可能
である。スライダーは、トラックの上でスライドさせることによって移動させられ得る。
スライダーは、ハンドピース、ワーキングアーム、または両方に対して移動することが可
能である。スライダーは、ワーキングアーム、ハンドピース、または両方に対して、直線
状の様式で移動することが可能である。スライダーは、ハンドピース、ワーキングアーム
、または両方に対して回転することが可能である。スライダーは、ブレードを移動させる
スライダーアッセンブリの一部であることが可能である。第１のスライダー、第２のスラ
イダー、または両方は、ブレードを移動させることが可能であり、ワーキングアームを固
定化することが可能であり、または両方であることが可能である。第１のスライダーは、
第２のスライダーの移動を防止することが可能であり、または、その逆も同様である。た
とえば、第１の位置にあるときには、第１のスライダーは、第２のスライダーをオフ位置
にロックすることが可能であり、トグル制御ボタンがカバーされるようになっている。第
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１の位置にある第１のスライダーは、第２のスライダーを第１の位置にロックすることに
よって、ブレードの移動を防止することが可能であり、第２のスライダーがモードを変化
させるように第２のスライダーを移動させることが可能であり、または両方が可能である
。
【００３０】
　１つ以上のスライダーのうちの１つ以上が、後退させられ得る１つ以上の他のデバイス
に接続され得る。たとえば、１つのスライダーは、ブレードに接続され得、スライダーは
、第１の構成、第２の構成、第３の構成、任意の他の構成、または、それらの組み合わせ
へ、および／または、それらの間で、ブレードを移動するために使用され得る。別の例で
は、スライダーは、ワーキングアームに接続され得、スライダーが移動させられるときに
、ワーキングアームが拡張および／もしくは後退させられ、または、互いに向かってもし
くは互いから離れるように横方向に移動させられるようになっている。スライダーは、ブ
レードに一体的に接続され得る。スライダーは、１つ以上の電気コネクターを含むことが
可能である。１つ以上の電気コネクターは、ワイヤーから電気外科的コンポーネントへパ
ワーを通すように機能することが可能であり、または、電気外科用デバイスのモードを変
化させるように機能することが可能である。たとえば、ワイヤーは、電気コネクターに接
続することが可能であり、電気コネクターは、ブレードの中のブレード電極にパワーを与
えることが可能である。１つ以上の電気コネクターは、スライダーとともに移動すること
が可能であり、スライダーが延在または後退させられているときに、電気外科用デバイス
が機械的な移動を通して電気的に再構成されるようになっている。別の例では、前方方向
（たとえば、長手方向）へのスライダーの移動は、グランドパッドをパワー供給源に電気
的に接続させることが可能であり、スライダーの後退は、パワー供給源からグランドパッ
ドの電気的接続を切ることが可能である。スライダーは、２つ、３つ、または、４つもの
電気コネクターを有することが可能である。スライダーは、第１のワーキングアーム、第
２のワーキングアーム、グランドパッド、およびブレード電極のための電気コネクターを
含むことが可能である。スライダーは、デバイスを適切な位置にロックすることが可能で
あり、１つ以上のワーキングアームを固定化することが可能であり、または両方であるこ
とが可能である。たとえば、電気外科用デバイスが第１の構成になっているときに、スラ
イダーは、ブレードを後退位置にロックすることが可能である。別の例では、電気外科用
デバイスが第２の構成または第３の構成になっているときに、スライダーは、ブレードを
前方位置にロックすることが可能であり、ワーキングアームの両方を固定化することが可
能である。スライダーは、戻り止め、対応する凹部にロックする突出部、機械的なインタ
ーロック、摩擦嵌合、機械的なロック、電磁ラッチングシステム、または、それらの組み
合わせによって、ロックすることが可能である。このスライダーは、電気外科用デバイス
の１つまたは両方のワーキングアームに接続され得る。スライダーは、電気外科用デバイ
スの中央セクションに接続され得る。第１の位置、第２の位置、第３の位置、または、そ
れらの組み合わせにある１つ以上のスライダーは、中央セクションに接触しているままで
あることが可能である。１つ以上のスライダーは、第１の位置および第２の位置および第
３の位置の間で移動することによって、活性化回路の中の１つ以上のスイッチを変化させ
ることが可能であり、電気外科用デバイスの１つ以上のモードが変化させられるようにな
っている。
【００３１】
　活性化回路は、電気外科用システム、ハンドピース、または両方の任意のパーツである
ことが可能であり、それは、活性化させられ得、１つ以上の治療電流が、発生させられ、
印加され、供給され、供給されることを防止され、または、それらの組み合わせとなるよ
うになっている。活性化回路は、２つ以上のコンポーネントの電気的接続することが可能
であり、２つ以上のコンポーネントを電気的に活性化させることが可能であり、ユーザー
インターフェースを提供することが可能であり、または、それらの組み合わせであること
が可能である。活性化回路は、１つ以上のスイッチ状態、２つ以上のスイッチ状態、また
は３つ以上のスイッチ状態を有することが可能である。１つ以上のスライダーが、第１の
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位置、第２の位置、第３の位置、もしくは、それらの組み合わせから移動させられるとき
に、スイッチ状態が変化させられ得、または、トグルコントローラーが作動させられ（す
なわち、トグルコントローラーの１つ以上のトグル制御ボタン）、または両方である。活
性化回路およびスイッチ状態は、ジェネレーターからの治療信号の経路を変化させること
が可能であり、活性化ボタンのうちの１つ以上を活性化させると、異なるモードが生成さ
れるようになっている。
【００３２】
　１つ以上の活性化ボタンは、電気外科用デバイスの１つ以上の機能を制御するように機
能することが可能である。１つ以上の活性化ボタンは、双極パワー、単極パワー、双極切
断設定、双極凝固設定、治療電流、治療信号、ブレードの回転、単極電極の回転、トグル
コントローラー、または、それらの組み合わせを制御することが可能である。第１の構成
からおよび／または第１の構成へ、第２の構成および第３の構成へ、または、その逆も同
様に、スライダーが移動するとき、ブレードが移動するとき、または両方であるとき、１
つ以上のボタンが、スライダーによって露出させられ、および／またはアンロックされ得
る。たとえば、スライダー、ブレード、または両方が、単極構成であるときには、単極活
性化ボタンだけが露出させられ得る。単極活性化ボタン、双極活性化ボタン、または両方
が、それぞれの電極へパワーを出すことが可能であり、パワーが関心の領域に供給される
ようになっている。それぞれの活性化ボタンは、一度に１つの治療信号または治療電流を
印加することが可能であるが、しかし、それぞれの活性化ボタンは、モード同士の間で変
化させられている電気外科用デバイスによって複数のモードを適用することが可能である
。たとえば、トグルコントローラーが第１の位置にあるときには、第１の活性化ボタンは
、第１の治療信号を提供することが可能であり、トグルコントローラーが第２の位置にあ
るときには、同じ第１の活性化ボタンが、第１の治療信号とは異なる第２の治療信号を提
供することが可能である。別の例では、電気外科用デバイスの上に位置付けされている２
つの活性化ボタンが存在している場合において、トグルコントローラーが第１の位置にあ
るときには、両方の活性化ボタンが、第１の治療信号（たとえば、双極切断および双極凝
固）を提供することが可能であり、トグルコントローラーが第２の位置へ移動させられる
ときには、両方の活性化ボタンが、両方とも、第２の治療信号（たとえば、単極切断およ
び単極凝固）を提供することが可能であり、第１の治療信号の両方は、互いに異なってお
り、第２の治療信号の両方は、互いに異なっている。たとえば、トグルコントローラーは
、１つ以上のトグル制御ボタンを含むことが可能であり、トグル制御ボタンは、電気外科
用デバイスがモード同士の間で移動させられるように作動させられ得る。活性化ボタンの
それぞれが活性化させられるときに、トグルコントローラーは、ワーキングアームから、
ワーキングアームを通って、ワーキングアーム同士の間で、ブレードから、ブレードへ、
または、それらの組み合わせで提供される治療信号を変化させることが可能である。
【００３３】
　トグルコントローラーは、１つ以上のトグル制御ボタンを含むことが可能である。トグ
ルコントローラーは、複数のトグル制御ボタンを含むことが可能である。トグルコントロ
ーラーは、２つ以上のモードの間で電気外科用デバイスを切り替えることが可能である。
好ましくは、単一のトグル制御ボタンは、複数の異なるモードの間でトグルすることが可
能である。トグルコントローラーは、２つ以上のモードの間で電気外科用デバイスを変化
させるように機能することが可能である。１つ以上のトグル制御ボタンは、電気外科用デ
バイスの構成のそれぞれにおいて、２つ以上のモードの間でトグルすることが可能である
。１つ以上のトグル制御ボタンは、複数のモードの間でトグルまたは進展することが可能
である。トグルコントローラー、トグル制御ボタン、または両方は、トグルすることによ
って、モード同士の間で切り替わり、または、モードを変化させるスイッチを移動させる
ことが可能である。トグルコントローラーは、電気外科用デバイスをトグルすることが可
能であり、活性化ボタンが押圧されるときに、電気外科用デバイスから提供される治療信
号が、１つのモードから異なるモードへ変化させられるようになっている。１つ以上のト
グル制御ボタンは、モード同士の間で電気外科用デバイスを電気的に変化させることが可
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能であり、モード同士の間で電気外科用デバイスを機械的に変化させることが可能であり
、または両方であることが可能である。電気外科用デバイスが特定の構成（たとえば、第
１の構成または双極構成）であるときには、トグルコントローラー、トグル制御ボタン、
または両方が、単一のモードでロックされ得る。トグル制御ボタンは、スライダー、また
は、スライダーの一部であることが可能である。トグル制御ボタンは、作動の間に、ハン
ドピースに沿って物理的な移動がないことが可能である。トグル制御ボタンは、ジェネレ
ーターの中で、ハンドピースの中で、または両方で、モードを切り替えることが可能であ
る。トグルコントローラーは、ブレード、ブレード電極、または両方に接続され得、ブレ
ードを第１の位置から第２の位置へ移動させることを支援することが可能であり、電気外
科用デバイスのモードが、第１のモードから第２のモードへ変化させられるようになって
いる。
【００３４】
　ブレードは、電気的に切断し、機械的に切断し、または両方を行うように機能すること
が可能である。ブレードは、パワーを１つの場所から遠位場所へ供給する電気外科用デバ
イスの任意の一部であることが可能である。ブレードは、組み合わせられるとブレードを
形成し得る２つ以上のデバイスの組み合わせであることが可能である。ブレードは、その
軸線の周りに回転可能であり得、長手方向軸線、電気外科用デバイスの長手方向軸線、ワ
ーキングアーム、もしくは、それらの組み合わせに関して長手方向に移動可能であり得、
静止していることが可能であり、または、それらの組み合わせであることが可能である。
ブレードは、尖っていないことが可能であり、１つ以上の先の尖った縁部を有することが
可能であり、切れない縁部を有することが可能であり、または、それらの組み合わせであ
ることが可能である。ブレードは、ブレードが切断するために使用され得るように、その
長手方向軸線の周りに任意の角度まで回転することが可能であり、ユーザーがそれらのグ
リップを再位置決めすることが必要とされないように人間工学的に配向され得、垂直方向
の切断のために使用され得、左右方向の切断のために使用され得、または、それらの組み
合わせであることが可能である。
【００３５】
　ハンドピースは、ユーザーが把持するデバイスの任意の一部であることが可能であり、
それは、制御ボタン、トグルコントローラー、１つ以上のスイッチ、１つ以上の電気コネ
クター、１つ以上のダイオード、１つ以上のコンデンサー、または、それらの組み合わせ
のうちの１つ以上を収容する。ハンドピースは、制御回路、中央処理装置、または両方の
すべてまたは一部分を収容することが可能である。ハンドピースは、電気外科用デバイス
、電気的なシステム、または両方を、ジェネレーターに電気的に接続させることが可能で
ある。ハンドピースは、電気外科用デバイスの機能的なエレメントを物理的に接続するこ
と、および、電気外科用デバイスのエレメントを電気的に接続することの両方が可能であ
る。ハンドピースは、電気外科用デバイスの本体部分、２つ以上のワーキングアームの間
の部分、２つ以上のワーキングアームの間のコネクターであることが可能であり、それは
、活性化回路を含む回路のすべてまたは一部分を収容し、それは、１つ以上の活性化ボタ
ン、トグルコントローラー、トグル制御ボタン、または、それらの組み合わせを含む。好
ましくは、ハンドピースは、外科医が把持する部分であり、所望の場所にパワーを印加す
るために、モードを変化させるために、または両方のために、１つ以上の活性化ボタンを
押す部分である。より好ましくは、ハンドピースは、２つの活性化ボタン、１つのトグル
コントローラー、および、電気外科用デバイス、ワーキングアーム、ブレード電極、また
は、それらの組み合わせにパワーを供給するための１つ以上の電気コネクターを含む中央
セクションである。最も好ましくは、ハンドピースは、２つの活性化ボタン、トグルコン
トローラー、および、１つ以上のスライダーを含み、１つ以上のスライダーは、ブレード
を前進させ、ワーキングアームを一緒にロックし、スライダーは、いくつかの構成でトグ
ルコントローラーを閉鎖し、また、いくつかの構成でトグルコントローラーを露出させる
。別の好適な構成では、ハンドピースは、２つの活性化ボタン、トグルスライダーを有す
るトグルコントローラー、およびスライダーを含み、スライダーは、トグル制御スライダ
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ーをアンロックしている間に、ワーキングアームを固定化し、ブレードを前進させる。ハ
ンドピースは、２つの活性化ボタン、１つのトグルコントローラー、および少なくとも１
つのスライダーを含むことが可能であるが、好ましくは２つのスライダーを含むことが可
能である。ハンドピースは、１つ以上のおよび好ましくは複数のハンドピースコンポーネ
ントを含むことが可能である。
【００３６】
　１つ以上のハンドピースコンポーネントは、ハンドピース直接的に電気的に接続されて
いる任意のデバイス、ハンドピースに物理的に接続されている任意のデバイス、ハンドピ
ースの上に担持されている任意のデバイス、または、それらの組み合わせであることが可
能である。１つ以上のハンドピースコンポーネントは、ハンドピースを機械的に再構成す
ることが可能である任意のコンポーネント、ハンドピースによって機械的に再構成され得
る任意のコンポーネント、ハンドピースに沿って移動させられ得る任意のコンポーネント
、ハンドピースから治療電流を印加することが可能である任意のコンポーネント、または
、それらの組み合わせであることが可能である。１つ以上のハンドピースコンポーネント
は、ハンドピースに直接的に電気的に接続され得、パワー、信号、治療電流、または、そ
れらの組み合わせが、介在デバイスを通って進行することなく、ハンドピースもしくはハ
ンドピースコンポーネントへ、および／または、ハンドピースもしくはハンドピースコン
ポーネントから、直接的に流れるようになっている。ハンドピースコンポーネントは、ハ
ンドピースから分離されて位置付けされ得るが、ハンドピースに直接的に電気的に接続さ
れ得る。たとえば、ハンドピースコンポーネントは、ハンドピースに直接的に取り付けら
れているコードを有することが可能である。逆に、コンポーネントが、ジェネレーターを
通してハンドピースに接続する場合には、コンポーネントは、ハンドピースコンポーネン
トではない。１つ以上のハンドピースコンポーネントおよびハンドピースは、電気的に再
構成可能であり得、ハンドピースおよびハンドピースコンポーネントが、いくつかの構成
では電気的に接続され、いくつかの構成では、電気的に接続を切られるようになっている
。１つ以上のハンドピースコンポーネントは、ブレード電極、第１のワーキングアーム、
第２のワーキングアーム、グランドパッド、スライダー、単極電極、１つ以上の双極電極
、または、それらの組み合わせであることが可能である。好ましくは、１つの構成では、
グランドパッドは、ハンドピースから離散的に設置されているが、グランドパッドは、ハ
ンドピースに直接的に電気的に接続されており、ハンドピースが単極構成になっていると
きには、グランドパッドが電気的に活性化させられるようになっている。より好ましくは
、グランドパッドは、ハンドピースコンポーネントではない。ハンドピースは、１つ以上
のハンドピースコンポーネントにパワーを提供することが可能であり、ハンドピースコン
ポーネントが、パワー供給部、治療電流、ジェネレーター、または、それらの組み合わせ
に直接的に電気的に接続されないようになっている。
【００３７】
　本教示は、システムの一部である。本明細書で教示されているようなシステムは、少な
くとも電気外科用デバイスおよびジェネレーターを含む。また、システムは、遠隔電極、
パワー供給源、または両方を含むことが可能である。ジェネレーターは、電気外科用デバ
イスに供給されるモードを制御する１つ以上のスイッチ、または、好ましくは複数のスイ
ッチを内部に含むことが可能である。ジェネレーターは、スイッチを物理的に移動させる
ことなく、電気外科用デバイスに提供されている治療信号を電気的に制御することが可能
である。ジェネレータースイッチは、１つ以上の単極スイッチ、１つ以上の双極スイッチ
、１つ以上の共通スイッチ、または、それらの組み合わせであることが可能である。好ま
しくは、ジェネレーターは、２つ以上の双極スイッチ、２つ以上の単極スイッチ、および
、それぞれのモード（たとえば、単極および双極）のための１つ以上の共通スイッチを含
む。ジェネレーターは、１つ以上のモードスイッチを含むことが可能である。モードスイ
ッチは、ジェネレーターを双極モードから単極モードへ転換することが可能であり、また
は、その逆も同様である。モードスイッチは、双極と単極との間で、切断と凝固との間で
、切断と高周波療法との間で、または、それらの組み合わせで切り替わることが可能であ
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る。ジェネレーターは、電気外科用デバイスにパワーを提供する１つ以上のアクティブ部
分に接続され得る。それぞれのアクティブ部分は、特定のモードに関して、ジェネレータ
ーから電気外科用デバイスへパワーを提供することが可能である。ジェネレーターは、１
つ以上のリターン経路に接続され得る。ジェネレーターは、モードのそれぞれに関するリ
ターン経路を含むことが可能であり、それぞれのモードが、リターン経路を通してパワー
を戻し、回路を完成させるようになっている。
【００３８】
　本教示は、以下の特徴のうちの１つ以上を含むことが可能である。すなわち、第１の構
成では、第１の治療信号が、第１のワーキングアームと第２のワーキングアームとの間を
通る（そして、ブレードは、電気的に参加しない）ということ、第２の構成では、デバイ
スが、（第１の電気外科的治療信号とは異なる）複数の治療信号を作り出すように構成さ
れており、そのうちの少なくとも１つが、ブレード電極を通過するということ、電気外科
用デバイスが、第１のスライダーを含み、第２の位置にある少なくとも１つのスライダー
は、互いに向き合う方向への第１のワーキングアームおよび第２のワーキングアームの移
動（すなわち、横方向移動またはその長手方向軸線の周りの回転移動）が防止されるよう
に、第１のワーキングアームおよび第２のワーキングアームを固定し、ブレード電極を延
在させるということ、第１の活性化ボタンおよび第２の活性化ボタンに関して、第１の構
成では、第１の活性化ボタンは、第１の電気外科的治療信号を作り出すように構成されて
おり、第２の構成では、少なくとも１つのスライダーが第１のスライダー位置にあるとき
には、１つ以上のスライダーのうちの少なくとも１つが第２の活性化ボタンを作動しない
ようにするということ、第２の位置にある少なくとも１つのスライダーは、（ｉ）互いに
向き合う方向への第１のワーキングアームおよび第２のワーキングアームの移動が防止さ
れるように、第１のワーキングアームおよび第２のワーキングアームを固定し、（ｉｉ）
ブレード電極を延在させ、または、（ｉｉｉ）第２の活性化ボタンが第２の電気外科的治
療信号を作り出すことを可能にするということ、ならびに、トグル制御ボタンは、１つ以
上のスライダーが第２の位置にあるときに露出させられ、トグルコントローラーは、第１
の電気外科的治療信号、第３の治療信号のいずれか、もしくは両方を作り出すために、第
１の活性化ボタンをトグルするように構成されており、または、第２の治療信号もしくは
第４の治療信号のいずれか、または両方を作り出すために、第２の活性化ボタンをトグル
するように構成されているということ。
【００３９】
　図１は、電気外科用デバイス１０を示しており、電気外科用デバイス１０は、中央セク
ション２６を備える鉗子２０を含み、遠位端部４６を有する第１のワーキングアーム（ま
たは、ジョー）２２と、遠位端部４８を有する第２のワーキングアーム（または、ジョー
）２４と、ブレード電極３０を備える前進可能なブレード３２とが、中央セクション２６
から延在している。コード３８が、中央セクション２６の遠位端部２８から延在し、電気
外科用デバイス１０を電気外科用ジェネレーター（図示せず）に接続する。第１のワーキ
ングアーム２２および第２のワーキングアーム２４は、互いから離れるように付勢されて
いる。ユーザーは、指の圧力を第１のワーキングアーム２２および第２のワーキングアー
ム２４に印加し、それらが組織６０（図示せず）をつかむために互いに接近することを引
き起こすことが可能である。第１のワーキングアーム２２および第２のワーキングアーム
２４は、第１の電極４２および第２の電極４４を含む。第１の活性化ボタン５２が、中央
セクション２６の上に位置付けされている。ユーザーが第１の活性化ボタン５２を押圧す
ると、ジェネレーター（図示せず）は、第１の電気外科的信号を提供することが可能であ
る。たとえば、ユーザーが第１の活性化ボタン５２を押圧すると、ジェネレーターは、双
極電気外科的信号を作り出し、双極電気外科的信号を第１の電極４２および第２の電極４
４に送達し、双極電流６２を作り出し、双極電流６２は、第１の電極４２と第２の電極４
４との間を通る。第１の構成１００では、トグルコントローラーのトグル制御ボタン５５
および第２の活性化ボタン５４が、使用を阻止され、または、視界から隠されている。第
１のスライダーは、第１の位置にあるときに、第２の活性化ボタン５４およびトグル制御
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ボタン５５を閉鎖する。電圧、電流、パワー、周波数、およびデューティーサイクルなど
のような、この電気外科的電流の特徴は、具体的には、第１のワーキングアーム２２と第
２のワーキングアーム２４との間に保持されている組織を凝固させるように構成され得る
。前進可能なブレード電極３０が、第１のワーキングアーム２２と第２のワーキングアー
ム２４との間に位置付けされている。ブレード電極３０は、第１の構成１００で示されて
おり、第１の構成１００では、ブレード電極３０が、近位位置へ完全に後退させられてい
る。第１の構成１００では、第１のワーキングアーム２２および第２のワーキングアーム
２４は、互いに向き合う方向２１に自由に移動する。ブレード３０は、第１のスライダー
３４に接続されており、第１のスライダー３４は、鉗子２０に沿って遠位におよび近位に
ブレード３０をスライドさせる（遠位位置に関して図２を参照）。第１のスライダー３４
がその遠位位置にあるときには、ブレード電極３０が前進位置に前進させられる（図２お
よび図３）。第１のスライダー３４が近位位置にあるときに、ブレード電極３０が、後退
位置に後退させられており（図１）、後退位置では、ブレード３２の遠位端部３６が、第
１のワーキングアーム２２および第２のワーキングアーム２４の内側に位置付けされてい
る。第１のスライダー３４が近位位置にあるときには、第１の電極４２を備える第１のワ
ーキングアーム２２および第２の電極４４を備える第２のワーキングアーム２４が、それ
らの間に組織（図示せず）を把持するために、互いに向かって方向２１に移動可能である
。
【００４０】
　図２は、ブレード３２を図示しており、ブレード３２は、第２の位置１０２にあるブレ
ード電極３０を含み、第２の位置１０２は、部分的に前進させられた位置である。ブレー
ド電極３０は、その遠位端部３６が第１のワーキングアーム２２および第２のワーキング
アーム２４の遠位端部４６、４８と同一平面になるようにまたは実質的に同一平面になる
ように前進させられ得、プローブ１８が形成されるようになっている。同一平面になると
いうことは、ブレード３２の遠位端部３６が第１のワーキングアーム２２および第２のワ
ーキングアーム２４の遠位端部４６、４８に整合させられるように、ブレードが延在させ
られるということ、または、ブレード電極３２の遠位端部３６がワーキングアーム２２、
２４の遠位端部４６、４８からわずかに後退させられているか、もしくは、ワーキングア
ーム２２、２４の遠位端部４６、４８と一直線になっているということ（たとえば、約０
．７５ｍｍ以下）を意味している。トグルコントローラーのトグル制御ボタン５５は、ス
ライダー３４が前方位置にあるときに、スライダー３４によって露出させられている。ス
ライダー３４が遠位位置にあるときには、露出させられている切断および凝固ボタン（５
２、５４）は、たとえば、単極切断および単極凝固を提供するように構成されており、ま
た、スライダー３４が遠位位置にあるときには、露出させられている切断および凝固ボタ
ン５２、５４は、たとえば、双極切断および双極凝固を提供するように構成され得る。
【００４１】
　図３は、完全に前進させられた位置または第３の構成１０４にあるブレード３２および
ブレード電極３０を実証しており、遠位端部３６およびブレード電極３０が、第１のワー
キングアーム２２および第２のワーキングアーム２４の遠位端部４６、４８を越えて延在
するように前進させられるようになっている。第３の構成１０４では、第１の活性化ボタ
ン５２、第２の活性化ボタン５４、およびトグル制御ボタン５５が、すべて露出させられ
ている。
【００４２】
　図４Ａ～図４Ｃは、本明細書の教示の活性化ボタン構成の拡大図である。図４Ａは、第
１のスライダー３４の近位に位置付けされている第１の活性化ボタン５２および第２の活
性化ボタン５４を図示している。第１のスライダー３４は、示されているように、第２の
活性化ボタン５４または第１の活性化ボタン５２をカバーしていないが、活性化ボタンの
うちの１つまたは両方をカバーするために移動させられ得る。第２のスライダー３８は、
トグル制御ボタン５５を露出させるために矢印の方向に移動させられ、電気外科用デバイ
スのモードが変化させられ得るようになっている。
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【００４３】
　図４Ｂは、第１のスライダー３４の近位に位置付けされている第１の活性化ボタン５２
および第２の活性化ボタン５４を図示している。第１のスライダー３４は、示されている
ように、第２の活性化ボタン５４または第１の活性化ボタン５２をカバーしていないが、
活性化ボタンのうちの１つまたは両方をカバーするために移動させられ得る。第２のスラ
イダー３８は、トグル制御ボタン５５であり、トグル制御ボタン５５は、２つ以上の位置
の間で移動させられ、モード同士の間でトグルすることが可能であり、第１の活性化ボタ
ン５２および第２の活性化ボタン５４が異なる治療電流を提供するようになっている。示
されているように、第１のスライダー３４は、前方に前進させられ、第２のスライダー３
８が第１の位置から移動することを許容されるようになっている。
【００４４】
　図４Ｃは、第１のスライダーの第１の位置にある第１のスライダー３４によってカバー
されている第２の活性化ボタン５４を図示している。第２の活性化ボタン５２は、第１の
スライダー３４を通してアクセス可能であり、第１の活性化ボタンはアクセス可能である
ようになっている。第１のスライダー３４は、第２のスライダー３８に当接しており、第
２のスライダー３８が第２のスライダーの第１の位置から第２のスライダーの第２の位置
へ移動することを防止する。第１の第２のスライダー３８は、トグル制御ボタン５５であ
り、トグル制御ボタン５５は、トグル制御ボタン５５が位置同士の間で移動させられると
きに、電気外科用デバイスのモードを変化させる。
【００４５】
　図５Ａ～図５Ｃは、第１の構成１００、第２の構成１０２、および第３の構成１０４の
間で切り替わる電気外科用デバイス１０を図示している。図５Ａは、電気外科用デバイス
１０の第１の構成１００を図示しており、第１の構成１００では、ブレード３２が後退さ
せられた状態にあり、ブレード３２の遠位端部３６が、第１のワーキングアーム２２と第
２のワーキングアーム２４との間の領域の中に位置付けされるようになっており、双極電
流６２が、第１のワーキングアーム２２と第２のワーキングアーム２４との間を通ること
ができるようになっている。第１のワーキングアーム２２および第２のワーキングアーム
２４は、ある距離だけ離れて位置付けされており、組織（図示せず）などのような解剖学
的特徴が、それらの間に把持され得るようになっている。ブレード３２の遠位端部３６は
、遠位端部３５が解剖学的特徴（図示せず）の把持と干渉しないために十分な距離だけ後
退させられている。示されているように、第１の構成１００では、第２の活性化ボタン５
４は第１のスライダー３４によってカバーされており、第１の活性化ボタン５２は露出さ
せられており、第１の活性化ボタン５２を押圧すると、双極電流６２が第１のワーキング
アーム２２と第２のワーキングアーム２４との間で通されるようになっている。ブレード
３２は、絶縁体３３を含み、ブレード３２の意図しない場所からの電流の伝達を防止する
が、ブレードは、図５Ｂ～図５Ｃに示されているように、絶縁体がなくてもよい。絶縁体
３３は、存在するときには、ブレードからワーキングアームへのパワーの流れを防止し、
または、その逆も同様である。絶縁体は、ワーキングアームの上に位置付けされ得る（図
示せず）。
【００４６】
　図５Ｂは、電気外科用デバイス１０の第２の構成１０２を図示しており、第２の構成１
０２では、ブレード３２の遠位端部３６が、第１のワーキングアーム２２の遠位端部４６
および第２のワーキングアーム４８の遠位端部４８と同一平面になっている。第１のワー
キングアーム２２および第２のワーキングアーム２４は、ブレードを同一平面になる位置
に把持することによって、ブレード３２の移動を防止する。第１のスライダー３４は、中
間位置へと移動させられ、第１の活性化ボタン５２および第２の活性化ボタン５４の両方
が露出させられるようになっており、ブレードは、実質的に同一平面になる位置へ移動さ
せられる。
【００４７】
　図５Ｃは、第３の構成１０４を図示しており、第３の構成１０４では、ブレード３２の
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遠位端部３６が、第１のワーキングアーム２２の遠位端部４６と第２のワーキングアーム
２４の遠位端部４８との間に延在している。第１のスライダー３４は、遠位位置へ移動さ
せられており、遠位位置では、第１の活性化ボタン５２および第２の活性化ボタン５４の
両方が露出させられており、２つの異なる電流が、電気外科用デバイス１０を通して印加
され得るようになっている。
【００４８】
　図６Ａ～図６Ｄは、異なる電気外科的構成の電気外科用デバイス１０の先端部の拡大図
を図示している。図６Ａは、第２の構成１０２の先端部を示しており、ブレード３２の遠
位端部３６が、第１のワーキングアーム２２の遠位端部４６および第２のワーキングアー
ム２４の遠位端部４８と同一平面になっている。第１のワーキングアーム２２および第２
のワーキングアーム２４は、ブレード３２および絶縁体３３によって間隔を離して配置さ
れており、ブレード３２の両側で絶縁体３３に接触している。双極電流６２が、第１のワ
ーキングアーム２２の第１の電極４２と第２のワーキングアーム２４の第２の電極４４と
の間、および、ブレード３２の遠位端部３６の周りを通るように示されている。
【００４９】
　図６Ｂは、第２の構成１０２を示しており、単極電流６３が、ブレード３２のブレード
電極３０から遠隔電極４５へ組織６０（図示せず）を通って延在する。この電流は、具体
的には、遠位端部３６から遠隔電極４５へ延在する単極電流６３によって組織６０（図示
せず）を凝固させるために構成され得る。ブレード３２の遠位端部３６は、第１のワーキ
ングアーム２２の遠位端部４６および第２のワーキングアーム２４の遠位端部４８と同一
平面になっている。
【００５０】
　図６Ｃは、第２の構成１０２を示しており、トグル制御ボタン５５（図示せず）が図４
Ａのものとは異なる位置にトグルされるときに、双極電流６２は、ブレード３２のブレー
ド電極３０から、それぞれの第１のワーキングアームまたは第２のワーキングアーム２２
、２４の中の第１の電極４２または第２の電極４４のうちの１つまたは両方へ延在する。
双極電流６２は、具体的には、たとえば、第２の活性化ボタン（５４）（図示せず）が押
され、トグル制御ボタン（５５）（図示せず）が双極状態になっているときに、組織を切
断するように構成され得る。示されているように、ブレード３２の遠位端部３６、ならび
に、第１のワーキングアーム２２および第２のワーキングアーム２４の遠位端部４６、４
８は同一平面になっており、双極電流６２は、ブレード３２から、第１のワーキングアー
ム２２、第２のワーキングアーム２４へ、または両方へ流れる。第１のワーキングアーム
２２の遠位端部４６および第２のワーキングアーム２４の遠位端部４８は、ブレード３２
および絶縁体３３によって間隔を離して配置されており、ブレード３２およびワーキング
アーム２２、２４が電気的に絶縁されるようになっており、電流が組織（図示せず）など
のような解剖学的特徴を通って流れる。
【００５１】
　図６Ｄは、第２の構成１０２を示しており、単極電流６３が、ブレード３２の遠位端部
３６にあるブレード電極３０から組織（図示せず）を通って遠隔電極４５へ通っている。
この単極電流６３は、具体的には、たとえば、第２の活性化ボタン（５４）（切断ボタン
）（図示せず）が押され、トグル制御ボタン（５５）（図示せず）が単極状態になってい
るときに、組織（図示せず）を切断するように構成され得る。ブレード３２の遠位端部３
６が、第１のワーキングアーム２２の遠位端部４６および第２のワーキングアーム２４の
遠位端部４８と同一平面になっている。図示されていないが、ブレード３２、ワーキング
アーム、または両方が、絶縁体を含むことが可能である。
【００５２】
　図７Ａは、第３の構成１０４を示しており、双極電流６２が、ブレード３２の遠位端部
３６におけるブレード電極３０と、第１のワーキングアーム２２の遠位端部４６における
第１の電極４２、および、第２のワーキングアーム２４の遠位端部４８における第２の電
極４４との間を通っている。ブレード３２の遠位端部３６は、第１のワーキングアーム２
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２の遠位端部４６および第２のワーキングアーム２４の遠位端部４８を越えて延在してい
る。第１のワーキングアーム２２および第２のワーキングアーム２４は、ブレード３２に
接触している。
【００５３】
　図７Ｂは、第３の構成１０４を示しており、単極電流６３が、ブレード３２の遠位端部
３６に位置付けされているブレード電極３０から遠隔電極４５へ通っている。ブレード３
２の遠位端部３６は、第１のワーキングアーム２２の遠位端部４６および第２のワーキン
グアーム２４の遠位端部４８を越えて延在させられている。第１のワーキングアーム２２
および第２のワーキングアーム２４は、ブレード３２に接触している。
【００５４】
　図８は、電気外科用デバイス１０とジェネレーター１２との間の電気的な接続の概略図
である。ジェネレーターは、単極スイッチリターン２０２および双極スイッチリターン２
１２を含む。ジェネレーター１２は、第１の単極スイッチリード２００Ａおよび第１の双
極スイッチリード２１０Ａを含み、第１の単極スイッチリード２００Ａおよび第１の双極
スイッチリード２１０Ａは、第２の活性化ボタン５４に接続されており、また、トグルボ
タン５５を通して、単極スイッチリターン２０２および双極スイッチリターン２１２のう
ちの１つに接続されており、そして、第２の活性化ボタン５４を第１の単極状態と第１の
双極状態との間で切り替える。ジェネレーター１２は、第２の単極スイッチリード２００
ｂおよび第２の双極スイッチリード２１０ｂを含み、第２の単極スイッチリード２００ｂ
および第２の双極スイッチリード２１０ｂは、第１の活性化ボタン５２に接続されており
、また、トグルボタン５５を通して、単極スイッチリターン２０２および双極スイッチリ
ターン２１２のうちの１つに接続されており、そして、第１の活性化ボタン５２を第２の
単極状態と第２の双極状態との間で切り替える。使用の間に、トグル制御ボタン５５は、
電気外科用デバイス１０を単極共通スイッチ２０２と双極共通スイッチ２１２との間で切
り替え、トグル制御ボタン５５が単極スイッチ２０２にトグルされるかまたは双極スイッ
チ２１２にトグルされるかに応じて、単極エネルギーまたは双極エネルギーが印加される
ようになっている。トグル制御ボタン５５を切り替えることは、第１の活性化ボタン５２
を単極スイッチ２００Ｂと双極スイッチ２１２Ｂとの間で切り替え、第２の活性化ボタン
５４を単極スイッチ２００Ａと双極スイッチ２１２Ａとの間で切り替え、ユーザーが、単
極電流または双極電流を印加するようにアクティブに選択することができるようになって
いる。ブレード３０の中のブレード電極３２は、単極スイッチ／双極スイッチ２２０を変
化させることによって、単極アクティブ２０６と双極アクティブ２１６との間で切り替え
られ得る。第１のワーキングアーム２２の中に位置付けされている第１の電極４２は、双
極リターン２１４Ａに接続されており、第２のワーキングアーム４２の中に位置付けされ
ている第２の電極４４は、双極リターン２１４Ｂに接続されており、電流が、第１のワー
キングアーム２２と第２のワーキングアーム２４との間で、または、ブレード電極３２か
ら、ならびに、第１のワーキングアーム２２および／または第２のワーキングアーム２４
から、延在することができるようになっている。遠隔電極４５は、電気外科用デバイス１
０からある距離だけ離れて位置付けされており、双極電流が、ブレード電極３２から遠隔
電極４５へ流れる。
【００５５】
　本明細書で記載されている任意の数値は、任意の下側値と任意の高い側の値との間に少
なくとも２単位の分離が存在するという条件で、下側値から上側値までの１単位ずつのす
べての値を含む。例として、たとえば、温度、圧力、および時間などのような、コンポー
ネントの量またはプロセス変数の値が、たとえば、１から９０、好ましくは、２０から８
０、より好ましくは、３０から７０であると述べられている場合には、１５から８５、２
２から６８、４３から５１、３０から３２などのような値が本明細書の中で明示的に列挙
されているということが意図されている。１未満の値に関して、１単位は、必要に応じて
、０．０００１、０．００１、０．０１、または０．１であると考えられる。これらは、
具体的には意図されているものの単なる例であり、列挙されている最低値と最高値との間
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の数値のすべての可能性のある組み合わせが、本出願の中に同様の様式で明示的に述べら
れているものと考えられるべきである。
【００５６】
　別段の記述がない限り、すべての範囲は、両方の端点、および、端点の間のすべての数
を含む。範囲に関連して「約」または「おおよそ」の使用は、範囲の両端に適用される。
したがって、「約２０から３０」は、「約２０から約３０」をカバーしており、少なくと
も特定された端点を含むということが意図されている。
【００５７】
　特許出願および刊行物を含むすべての記事および参考文献の開示は、すべての目的に関
して、参照により本明細書に組み込まれている。組み合わせを説明するための「本質的に
～からなる」という用語は、特定されているエレメント、原料、コンポーネント、または
ステップ、および、組み合わせの基本的な新規の性質に実質的に影響を与えないような他
のエレメント、原料、コンポーネント、またはステップを含むべきである。本明細書でエ
レメント、原料、コンポーネント、またはステップの組み合わせを記載するために、「含
む（ｃｏｍｐｒｉｓｉｎｇ）」または「含む（ｉｎｃｌｕｄｉｎｇ）」という用語を使用
することは、本質的に、エレメント、原料、コンポーネント、またはステップからなる実
施形態も予期している。本明細書で「ことが可能である」という用語を使用することによ
って、含まれる「ことが可能である」任意の説明されている属性は、随意的なものである
ということが意図されている。
【００５８】
　複数のエレメント、原料、コンポーネント、またはステップは、単一の統合されたエレ
メント、原料、コンポーネント、またはステップによって提供され得る。代替的に、単一
の統合されたエレメント、原料、コンポーネント、またはステップは、別々の複数のエレ
メント、原料、コンポーネント、またはステップへと分割され得る。エレメント、原料、
コンポーネント、またはステップを説明するための「１つの（ａ）」または「１つの（ｏ
ｎｅ）」の開示は、追加的なエレメント、原料、コンポーネント、またはステップを排除
することを意図していない。
【００５９】
　上記の説明は、例示目的のためのものであり、限定するものではないということが意図
されているということが理解される。提供されている例の他に、多くの実施形態および多
くの応用例が、上記の説明を読むと、当業者に明らかになることとなる。したがって、教
示の範囲は、上記の説明を参照して決定されるべきではなく、その代わりに、そのような
特許請求の範囲に認められる均等物の完全な範囲とともに、添付の特許請求の範囲を参照
して決定されるべきである。特許出願および刊行物を含むすべての記事および参考文献の
開示は、すべての目的に関して、参照により本明細書に組み込まれている。以下の特許請
求の範囲において、本明細書で開示されている主題の任意の態様の省略は、そのような主
題の放棄ではなく、また、発明者がそのような主題を開示されている発明的主題の一部で
ないと考えているというように見なされるべきではない。



(27) JP 6239129 B2 2017.11.29

【図１】

【図２】

【図３】

【図４Ａ】

【図４Ｂ】

【図４Ｃ】

【図５Ａ】

【図５Ｂ】

【図５Ｃ】

【図６Ａ】



(28) JP 6239129 B2 2017.11.29

【図６Ｂ】 【図６Ｃ】

【図６Ｄ】 【図７Ａ】



(29) JP 6239129 B2 2017.11.29

【図７Ｂ】 【図８】



(30) JP 6239129 B2 2017.11.29

10

フロントページの続き

(72)発明者  ブルース　セオドア
            アメリカ合衆国　ミネソタ　ショアビュー　モントレー　コート　ノース　９２３

    審査官  中村　一雄

(56)参考文献  特開２０１１－２０６５５４（ＪＰ，Ａ）　　　
              米国特許出願公開第２０１３／０１７８８５２（ＵＳ，Ａ１）　　
              実開昭５０－１４３３８０（ＪＰ，Ｕ）　　　
              特開２００１－０２９３５３（ＪＰ，Ａ）　　　
              特開２０００－２１０３０１（ＪＰ，Ａ）　　　

(58)調査した分野(Int.Cl.，ＤＢ名)
              Ａ６１Ｂ　　１８／１４　　　　


	biblio-graphic-data
	claims
	description
	drawings
	overflow

