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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　動脈瘤を有する血管と連結して配置されるように構成され、かつ、前記血管の前記動脈
瘤に圧力を及ぼすように構成された、流体を保持するように構成された移植可能部材と、
　前記部材の圧力を調節するように構成され、かつ圧力の差を低減するため、あるいは前
記動脈瘤に実質的に均一な外圧を与えるために心収縮期および心拡張期の間の前記移植可
能部材の圧力の差を均すように構成された圧力調節器と、
とを備え
　前記圧力調節器は前記動脈瘤の膨張を防止または低減するように構成され、
　前記与えられる前記外圧は、処置される患者の心拡張期の血圧に等しい、または処置さ
れる患者の心拡張期の血圧未満であることを特徴とする、ヒトまたは哺乳類患者の動脈瘤
を処置するデバイス。
【請求項２】
　手術後に調整されるように構成されることを特徴とする請求項１に記載のデバイス。
【請求項３】
　前記移植可能部材はＹ形状であり、前記移植可能なＹ形状の部材は大動脈分岐部に配置
されるように構成されることを特徴とする請求項１または２に記載のデバイス。
【請求項４】
　前記圧力調整器は、膨張可能な第１リザーバを備えることを特徴とする請求項１乃至３
のいずれかに記載のデバイス。
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【請求項５】
　前記膨張可能な第１リザーバは、ばね付きであることを特徴とする請求項４に記載のデ
バイス。
【請求項６】
　第２リザーバ、および前記第１リザーバと前記第２リザーバとの間で液体を移動するよ
うに構成されるポンプをさらに備えることを特徴とする請求項４に記載のデバイス。
【請求項７】
　前記第１リザーバは所定の最適圧力調節容積処置間隔を有し、前記動脈瘤が膨張して、
前記移植可能部材から前記第１リザーバへと液体を移動する際、前記ポンプは前記第１リ
ザーバを前記制御間隔内に保持するように前記第１リザーバから前記第２リザーバへと液
体を送るように構成されることを特徴とする請求項４乃至６のいずれかに記載のデバイス
。
【請求項８】
　移植可能な射出ポートを備え、前記第１リザーバは所定の最適圧力調整容量処置間隔を
有し、前記動脈瘤が膨張すると、前記第１リザーバを前記制御間隔内に保持するために、
前記射出ポートは前記第１リザーバの作動液を較正するように構成されることを特徴とす
る請求項４乃至７のいずれかに記載のデバイス。
【請求項９】
　前記デバイスは、前記動脈瘤が膨張すると前記血管にかかる圧力を増すように構成され
、前記動脈瘤が所定の値より膨張すること、および前記動脈瘤がある時間間隔の間、所定
の値より膨張することのうち少なくとも１つが起こること、前記血管にかかる圧力を上げ
るように構成される制御デバイスを備えることを特徴とする、請求項１乃至８のいずれか
に記載のデバイス。
【請求項１０】
　前記動脈瘤の膨張を感知または測定するためのセンサ、或いは測定装置を備え、前記動
脈瘤の膨張を制御するように、前記センサまたは測定装置によって生成される信号に基づ
いて、前記移植可能部材の容積を直接的または間接的に制御するように構成される容積制
御ユニットをさらに備えることを特徴とする、請求項１乃至９のいずれかに記載のデバイ
ス。
【請求項１１】
　前記容積制御ユニットは、前記動脈瘤のサイズに対応するパラメータ、前記移植可能部
材から前記第１リザーバへの流体の流れ、第１リザーバの容積、および、流体で満たされ
た前記移植可能部材の圧力のうちの少なくとも１つを示す信号に基づいて、前記動脈瘤ま
たは前記動脈瘤の処置に関連したパラメータに対応する信号を生成するように前記移植可
能部材の容積を制御することを特徴とする、請求項４乃至９のいずれかに従属する請求項
１０に記載のデバイス。
【請求項１２】
　前記移植可能部材は複数の小リザーバに分割され、前記小リザーバは、前記血管に沿っ
て軸方向に設けられるか、或いは前記血管に沿って径方向に設けられるかの少なくとも１
つのやり方で設けられることを特徴とする、請求項１乃至１１のいずれかに記載のデバイ
ス。
【請求項１３】
　前記移植可能部材の内部に配置された電極によって前記動脈瘤の壁を刺激する電気信号
を与えるように構成される電気パルス生成器をさらに備えることを特徴とする、請求項１
乃至１２のいずれかに記載のデバイス。
【請求項１４】
　前記動脈瘤を刺激する前記電気刺激信号の位置に合わせて変化するように構成される制
御ユニットをさらに備えることを特徴とする、請求項１３に記載のデバイス。
【請求項１５】
　前記動脈瘤の前記膨張の前記制御に基づくフィードバック警報システムをさらに備える
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ことを特徴とする請求項１１に記載のデバイス。
【請求項１６】
　ａ）前記デバイスを手動で非侵襲的に制御するため、前記患者に移植可能な少なくとも
１つのスイッチと、
　ｂ）前記デバイスに液圧で連結された、移植可能な液圧式リザーバを有する液圧式デバ
イスと、
　ｃ）前記デバイスを非侵襲的に制御する無線遠隔操作部
のうちの少なくとも１つを備え、さらに、
　前記デバイスは前記液圧式リザーバを手動で押すことによって非侵襲的に調節されるよ
うに構成されることを特徴とする請求項１乃至１５のいずれかに記載のデバイス。
【請求項１７】
　前記デバイスの移植可能なエネルギー消費構成要素に動力を供給する移植可能な内部エ
ネルギー源をさらに備えることを特徴とする、請求項１乃至１６のいずれかに記載のデバ
イスを備えるシステム。
【請求項１８】
　前記デバイスの移植可能なエネルギー消費構成要素に無線エネルギーを用いて非侵襲的
にエネルギーを与える無線エネルギー伝送デバイスをさらに備えることを特徴とする、請
求項１乃至１７のいずれかに記載のデバイス。
【請求項１９】
　前記患者の身体の内側から前記患者の身体の外側へとフィードバック情報を送るフィー
ドバックデバイスをさらに備え、前記フィードバック情報は前記患者の身体的パラメータ
および前記デバイスに関する機能的パラメータのうちの少なくとも１つに関連することを
特徴とする、請求項１乃至１８のいずれかに記載のデバイス。
【請求項２０】
　センサおよび／または測定装置と、
　ａ）前記センサによって感知された、もしくは前記測定装置によって測定された前記患
者の身体的パラメータ、あるいはｂ）前記センサによって感知されたもしくは前記測定装
置によって測定された前記デバイスに関する機能的パラメータのうちの少なくとも１つに
関連する情報に応答して前記デバイスを制御する移植可能な内部制御ユニットと、
をさらに備えることを特徴とする、請求項１乃至１９のいずれかに記載のデバイス。
【請求項２１】
　少なくとも１つの電圧レベル安全装置および／または少なくとも１つの定電流安全装置
を含む移植可能な電気構成要素をさらに備えることを特徴とする、請求項１７乃至２０の
いずれかに記載のデバイス。
【請求項２２】
　前記デバイスを作動させる作動デバイスを備え、前記作動デバイスは、
ａ）好ましくは前記デバイスを作動させるのに必要な力を低減するように構成されたサー
ボを備える、少なくとも１つのモータと、ｂ）前記デバイスを作動させるため、液圧式作
動デバイスを作動させるように構成された少なくとも１つのポンプのうち少なくとも１つ
を備え、
　前記サーボは、モータに代わって、より長い時間をかけてある所定の動作を行うことを
特徴とする、請求項１乃至２１のいずれかに記載のデバイス。
【請求項２３】
　外部データ通信器、および、前記外部データ通信器と通信する移植可能な内部データ通
信器をさらに備え、前記内部通信器は前記デバイスもしくは前記患者に関するデータを前
記外部データ通信器に送る、および／または、前記外部データ通信器は前記内部データ通
信器にデータを送ることを特徴とする、請求項１乃至２２のいずれかに記載のデバイス。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
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　本発明は、ヒトまたは哺乳類の患者の血管の動脈瘤を処置する方法およびデバイスに関
する。
【背景技術】
【０００２】
　動脈瘤は、疾病または血管壁が弱くなることによって起こる血管の局所的な、血液の充
満した膨張（風船状の膨らみ）である。動脈瘤は、脳の基部の動脈（ウイリス動脈輪）、
および大動脈（心臓から出てくる主動脈）いわゆる大動脈瘤において最も一般的に起こる
。血管の膨らみは、いかなるときに破裂して死に至らしめかねない。動脈瘤は、より大き
くなると、より破裂しやすくなり、動脈瘤は自然に成長するため、検出されていない場合
、十分な時間が経つと、必然的に破裂点に到達する。
【０００３】
　動脈瘤は深刻な結果に至るため、現在は一般的に、動脈瘤の存在を早期に発見するため
に検診が行われる。大動脈の動脈瘤の場合には、血液の充満した膨張は、一般に、脚部へ
と延びるＹ分岐点の近くの腹部に位置する。この位置では、大動脈は典型的に幅約２．５
センチメートルであり、これはたとえば超音波またはＸ線ベースの測定デバイスを使用し
て測定可能である。
【０００４】
　大動脈瘤を検出した場合の既存の処置は、観血的手術を使用して血管の周囲にステント
を移植することを含む。代替の外科的処置は、鼠径部から管を移植、大腿動脈を介してス
テントを定位置に案内し、そこで血流が管を介して大動脈瘤をバイパスできるようにする
ことである。後者の処置法は、血流に異物を導入するときに、塞栓が形成されやすいとい
う欠点を有する。
【０００５】
　ゆえに、より堅牢であり、より合併症の少ない大動脈瘤の処置法の必要性が存在する。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　本発明の目的は、動脈瘤の処置および監視に関連した問題のいくつかを克服する、また
は少なくとも低減することである。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　この目的および他の目的は、添付の特許請求の範囲に述べられる方法、システム、およ
びデバイスによって得られる。こうして、動脈瘤の周囲に部材を設けることによって、動
脈瘤を処置および監視することができる。
【０００８】
　一実施形態によると、流体を保持するように構成された移植可能部材を備えるデバイス
が提供される。この部材は、動脈瘤を有する血管と連結して配置され、動脈瘤に圧力を及
ぼすように構成される。これによって、動脈瘤の破裂を防ぐことができる。
【０００９】
　一実施形態によると、デバイスは、前記動脈瘤の膨張を防止または低減するように構成
される。
【００１０】
　一実施形態によると、デバイスは手術後に調整されるように構成される。
【００１１】
　一実施形態によると、デバイスは、所定の処置間隔内において、前記動脈瘤にかかる圧
力の自己調整を行うように構成される。
【００１２】
　一実施形態によると、デバイスはまた、制御ユニットおよびセンサを備え得る。こうし
て、制御ユニットは、センサによって生成された信号に基づいて圧力調節を制御するよう
に構成される。
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【００１３】
　一実施形態によると、デバイスはまた、部材の圧力を調節するように構成される圧力調
節器を備え得る。
【００１４】
　一実施形態によると、移植可能部材はＹ形状であり、大動脈分岐部に配置されるように
構成され得る。
【００１５】
　一実施形態によると、デバイスは、処置される患者の拡張期血圧に等しいか、またはそ
れ未満である圧力をかけるように構成され得る。
【００１６】
　一実施形態によると、動脈瘤が膨張すると、デバイスが、血管にかかる圧力を増すよう
に構成され得る。
【００１７】
　一実施形態によると、デバイスはまた、動脈瘤の膨張を感知するセンサを備え得る。
【００１８】
　一実施形態によると、デバイスはまた、移植可能部材の内部に配置された電極によって
動脈瘤の壁を刺激する電気信号を与えるように構成される電気パルス生成器を備え得る。
【００１９】
　好ましい実施形態では、システムは、デバイスを手動で非侵襲的に制御するように患者
に移植することのできる少なくとも１つのスイッチを備える。
【００２０】
　別の好ましい実施形態では、システムは、デバイスを非侵襲的に制御する無線リモート
・コントロールを備える。
【００２１】
　好ましい実施形態では、システムは、デバイスを作動させる液圧式作動デバイスを備え
る。
【００２２】
　一実施形態では、システムは、デバイスを作動させるモータまたはポンプを備える。
【００２３】
　本発明はまた、デバイスを移植する方法、およびデバイスを制御するように構成される
コンピュータ・プログラム製品に及ぶ。
【００２４】
　以下に説明される組み合わせの実施形態における特徴の４つの組み合わせのいずれかの
任意の特徴は、任意の組み合わせで、ならびに、本願の他の図または図の文または説明の
いずれかに説明される任意の他の特徴または実施形態との組み合わせで、使用可能である
。
【００２５】
　第１の組み合わせ実施形態は電気刺激を含み、以下のものを備える。
【００２６】
　ヒトまたは哺乳類の患者の血管の動脈瘤を処置する刺激デバイスを含む医療用デバイス
であって、このデバイスは、
　動脈瘤に近接して連結して配置されるように構成された少なくとも１つの移植可能電極
を備え、この少なくとも１つの電極が、動脈瘤の壁部分に電気刺激パルスを与えるように
構成される。
【００２７】
　少なくとも１つの電極は、複数の刺激点を刺激するように構成される。代替として、少
なくとも２つの電極が設けられ、刺激点の群が個別に刺激されるように制御可能である。
【００２８】
　正および負の電気刺激パルスを生成するように構成されるパルス生成器。
【００２９】
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　一定の電流を有し得る電気刺激パルス、および好ましくは刺激デバイスは、血管が休む
ことができるように中断を有するパルス列の刺激として電気刺激パルスを送る。
　異なる時間間隔で電気刺激パルスを送る刺激デバイス。
　好ましくはパルス幅変調刺激パルスとして電気刺激パルスを送るデバイス。
【００３０】
　好ましくは、心収縮期の間に電気刺激パルスを送る刺激デバイス。
　動脈瘤の膨張を検出する監視システムをさらに備える刺激デバイス。また、全ての速い
膨張および死に至らしめる破裂を回避すること。
　その場合、動脈瘤の膨張を検出したとき、前記監視システムは刺激の強度および／また
は位置を増し得る。
【００３１】
　本明細書に開示される任意の特徴による医療用デバイスを設けることによって哺乳類の
患者の動脈瘤を処置する方法であって、この方法は、
　患者の腹腔に針または管状の器具を挿入するステップと、
　患者の身体の一部分を気体で満たし、それによって前記腹腔を膨張させるように、針ま
たは管状の器具を使用するステップと、
　前記腔内に少なくとも２つの腹腔鏡套管針を配置するステップと、
　腹腔鏡套管針の１つを介してカメラを前記腔内へと挿入するステップと、
　前記少なくとも２つの腹腔鏡套管針の１つを介して少なくとも１つの切開用具を挿入す
るステップと、
　血管の動脈瘤の領域を切開するステップと、
　刺激デバイスを備える前記医療用デバイスを前記動脈瘤のある血管上に配置するステッ
プと、
　動脈瘤壁の緊張度を増すように前記動脈瘤を刺激するステップとを含む。
【００３２】
　本明細書に開示される任意の特徴を含む医療用デバイスを設けることによって哺乳類の
患者の動脈瘤を処置する代替の方法であって、この方法は、
　患者の胸腔に針または管状の器具を挿入するステップと、
　患者の身体の一部分を気体で満たし、それによって前記胸腔を膨張させるように、針ま
たは管状の器具を使用するステップと、
　前記腔内に少なくとも２つの腹腔鏡套管針を配置するステップと、
　腹腔鏡套管針の１つを介してカメラを前記腔内へと挿入するステップと、
　前記少なくとも２つの腹腔鏡套管針の１つを介して少なくとも１つの切開用具を挿入す
るステップと、
　血管の動脈瘤の領域を切開するステップと、
　刺激デバイスを備える前記医療用デバイスを前記動脈瘤のある血管上に配置するステッ
プと、
　動脈瘤壁の緊張度を増すように前記動脈瘤を刺激するステップとを含む。
【００３３】
　本明細書に開示される任意の特徴を含む医療用デバイスを設けることによって哺乳類の
患者の動脈瘤を処置する代替の方法であって、前記方法は、
　前記哺乳類の患者の腹壁または胸壁の皮膚を切るステップと、
　動脈瘤の領域を切開するステップと、
　刺激デバイスを備える前記医療用デバイスを前記動脈瘤上に配置するステップと、
　動脈瘤壁の緊張度を増すように前記動脈瘤を刺激するステップとを含む。
【００３４】
　本明細書に開示される任意の特徴を含む医療用デバイスを設けることによって哺乳類の
患者の動脈瘤を処置する方法であって、前記方法は、
　前記哺乳類の患者の皮膚を切るステップと、
　動脈瘤の領域を切開するステップと、
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　刺激デバイスを備える前記医療用デバイスを前記動脈瘤上に配置するステップと、
　動脈瘤壁の緊張度を増すように前記動脈瘤を刺激するステップとを含む。
【００３５】
　さらに、コンピュータ上で実行されると、動脈瘤に近接して連結して配置されるように
構成される移植可能電極のための信号パターンをコンピュータに生成させるコンピュータ
・プログラム部分を備えるコンピュータ・プログラム製品であって、少なくとも１つの電
極は、動脈瘤の壁部分に電気刺激パルスを与えるように構成される。
　このコンピュータ・プログラム製品を備えるデジタル記憶媒体を含むデバイス。
【００３６】
　第２の組み合わせ実施形態は、動脈瘤に圧力をかける液圧式システムを含み、以下のも
のを備える。
【００３７】
　ヒトまたは哺乳類の患者の動脈瘤を処置するデバイスであって、このデバイスは、
　流体を保持するように構成される移植可能部材を備え、前記部材は、動脈瘤を有する血
管と連結して配置されるように構成され、前記部材は前記血管の動脈瘤に圧力を及ぼすよ
うに構成される。
【００３８】
　好ましくは、前記動脈瘤の膨張を防止または低減するように構成されるデバイス。
【００３９】
　手術後に調整されるように構成されるデバイス。このデバイスは、通常、非侵襲的に調
整可能である。
【００４０】
　好ましくは、所定の処置間隔内において、前記動脈瘤にかかる圧力の自己調整を行うよ
うに構成されるデバイス。
　制御ユニットおよびセンサを通常備えるデバイスであって、制御ユニットは、センサに
よって生成された信号に基づいて圧力調整を制御するように構成される。
　センサは、任意のタイプのセンサを備え得る。好ましくは、圧力調節器は、部材の圧力
を調節するように構成され、圧力調節器は、好ましくは、圧力差を低減するように、また
は動脈瘤に実質的に均一な外圧を与えるように、心収縮期および心拡張期の間の移植可能
部材の圧力の差を均すように構成される。圧力調節器は、圧力タンクを備え得る。
【００４１】
　代替としてＹ形になった移植可能部材であって、移植可能のＹ形部材は、通常、大動脈
分岐部に配置されるように構成される。
【００４２】
　一実施形態における圧力調節器は、膨張可能な第１リザーバを備える。
　膨張可能な第１リザーバは、好ましくはばね付きである。
　好ましい実施形態における圧力調節器がポンプを備えるデバイス。
　第２リザーバ、および第１リザーバと第２リザーバとの間で液体を移動するように構成
されるポンプをさらに備えるデバイス。
　好ましくは前記第１リザーバが所定の最適圧力調節容積処置間隔を有し、前記ポンプが
、前記調節間隔内において前記第１リザーバを保持するように第１リザーバから第２リザ
ーバへと液体を送り、前記動脈瘤が膨張すると、前記移植可能部材から前記第１リザーバ
に液体を送るように構成されるデバイス。
【００４３】
　好ましくは、処置される患者の拡張期血圧に等しいか、またはそれ未満である圧力を与
えるデバイス。
【００４４】
　好ましくは、動脈瘤が膨張すると血管にかかる圧力を増すように構成されるデバイス。
　動脈瘤が好ましくはある時間間隔の間に所定の値よりも膨張すると、血管にかかる圧力
を増すように構成される制御デバイスを備えるデバイス。
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　動脈瘤が膨張すると、血管にかかる圧力を制御することによって前記動脈瘤の膨張を制
御するように構成される制御ユニット。
　好ましくは、動脈瘤の膨張を感知するセンサをさらに備えるデバイス。
【００４５】
　好ましくは、動脈瘤の膨張を制御するように、センサによって生成される信号に基づい
て移植可能部材の容積を直接的または間接的に制御するように構成される容積制御ユニッ
トをさらに備えるデバイスであって、通常、前記容積制御ユニットは、前記移植可能部材
からの流体の流れまたは前記移植可能部材に満たされた前記流体の圧力を示す信号に基づ
いて移植可能部材の容積を制御する。
　移植可能部材が複数の小リザーバに分割されるデバイス。
　小リザーバが、血管に沿って軸方向にまたは血管に沿って径方向に設けられたデバイス
。
　好ましくは、少なくとも１つのリザーバが前記動脈瘤の上方に配置され、１つのリザー
バが前記動脈瘤の下方に配置されるデバイス。
【００４６】
　センサからの信号に基づいて、動脈瘤が膨張しているときを決定する論理回路系をさら
に備えるデバイス。
　移植可能部材の内部に配置された電極によって動脈瘤壁を刺激する電気信号を与えるよ
うに構成される電気パルス生成器をさらに備えるデバイス。
　動脈瘤を刺激する電気刺激信号の位置に合わせて変化するように構成される制御ユニッ
ト。
【００４７】
　本明細書に開示される任意の特徴による医療用デバイスを設けることによって哺乳類の
患者の動脈瘤を処置する方法であって、この方法は、
　患者の腹腔に針または管状の器具を挿入するステップと、
　患者の身体の一部分を気体で満たし、それによって前記腹腔を膨張させるように、針ま
たは管状の器具を使用するステップと、
　前記腔内に少なくとも２つの腹腔鏡套管針を配置するステップと、
　腹腔鏡套管針の１つを介してカメラを前記腔内へと挿入するステップと、
　前記少なくとも２つの腹腔鏡套管針の１つを介して少なくとも１つの切開用具を挿入す
るステップと、
　血管の動脈瘤の領域を切開するステップと、
　前記動脈瘤のある血管上にデバイスを配置するステップと、
　デバイスが前記動脈瘤に及ぼす圧力を調整するステップとを含む。
【００４８】
　本明細書に開示される任意の特徴を含む医療用デバイスを設けることによって哺乳類の
患者の動脈瘤を処置する代替の方法であって、この方法は、
　針または管状の器具を患者の胸腔に挿入するステップと、
　患者の身体の一部分を気体で満たし、それによって前記胸腔を膨張させるように、針ま
たは管状の器具を使用するステップと、
　前記腔内に少なくとも２つの腹腔鏡套管針を配置するステップと、
　腹腔鏡套管針の１つを介してカメラを前記腔内へと挿入するステップと、
　前記少なくとも２つの腹腔鏡套管針の１つを介して少なくとも１つの切開用具を挿入す
るステップと、
　血管の動脈瘤の領域を切開するステップと、
　前記動脈瘤のある血管上にデバイスを配置するステップと、
　前記デバイスが前記動脈瘤に及ぼす圧力を調整するステップとを含む。
【００４９】
　本明細書に開示される任意の特徴を含む医療用デバイスを設けることによって哺乳類の
患者の動脈瘤を処置する代替の方法であって、前記方法は、



(9) JP 5385292 B2 2014.1.8

10

20

30

40

50

　前記哺乳類の患者の腹壁または胸壁の皮膚を切るステップと、
　動脈瘤の領域を切開するステップと、
　前記デバイスを前記動脈瘤上に配置するステップと、
　刺激デバイスを始動し、前記刺激に関連した任意のパラメータを調整するステップとを
含む。
　前記デバイスが前記動脈瘤に及ぼす圧力を調整する。
　前記デバイスが前記動脈瘤に及ぼす圧力を調整する。
【００５０】
　コンピュータ上で実行されると、流体を保持するように構成され、動脈瘤を有する血管
と連結して配置されるように構成される移植可能部材によってかけられる圧力をコンピュ
ータに制御させるコンピュータ・プログラム部分を備えるコンピュータ・プログラム製品
。このコンピュータ・プログラム製品を備えるデジタル記憶媒体。
【００５１】
　第３の組み合わせ実施形態は、任意の組み合わせの任意の特徴を含む、動脈瘤に圧力を
かける機械的システムを含み、以下のものを備える。
【００５２】
　ヒトまたは哺乳類の患者の血管の動脈瘤を処置するデバイスであって、このデバイスは
、
　血管の外側から圧力を与えるように動脈瘤を有する血管に連結して配置されるように構
成される移植可能部材を備え、このデバイスは、手術後に調整されるように構成される。
【００５３】
　好ましくは、前記動脈瘤の膨張を防止または低減するように構成されるデバイス。
【００５４】
　前記動脈瘤の膨張を監視するように構成されるデバイス。
【００５５】
　デバイスは、好ましくは非侵襲的に調整可能である。
【００５６】
　所定の処置間隔内において、前記動脈瘤にかけられる圧力の自己調整を行うように構成
されるデバイス。
【００５７】
　制御ユニットおよびセンサを備えるデバイスであって、制御ユニットは、センサによっ
て生成される前記信号に基づいて前記動脈瘤にかかる圧力を制御するように構成される。
【００５８】
　血管に面する部材の表面が血管に圧力を及ぼすように構成されるデバイス。
【００５９】
　血管にかかる圧力が機械的に及ぼされるデバイス。
【００６０】
　機械的に及ぼされる圧力が液圧で制御されるデバイス。
【００６１】
　血管にかかる機械的圧力がモータまたはポンプによって直接的または間接的に及ぼされ
るデバイス。
【００６２】
　移植可能部材が概ね円筒形であるデバイス。
【００６３】
　移植可能部材が個別に調整可能ないくつかの部分を備えるデバイス。
【００６４】
　移植可能部材がＹ形の部材であるデバイス。
【００６５】
　移植可能のＹ形部材が大動脈分岐部に配置されるように構成されるデバイス。
【００６６】
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　圧力差を低減するように、または前記血管の外側から前記動脈瘤に作用する実質的に均
一な圧力を達成するように、心収縮期および心拡張期における移植可能リザーバの圧力の
差を均すように構成される圧力調節システム。
【００６７】
　移植可能部材が弾性部材であるデバイス。
【００６８】
　弾性部材がバンドであるデバイス。
【００６９】
　弾性部材が前記動脈瘤に圧力をかけるように構成され、かけられる圧力が、実質的に一
定であるか、または、動脈瘤の膨張を処置および低減する間隔内である膨張間隔を有する
デバイス。
【００７０】
　移植可能部材がばね付きであるデバイス。
【００７１】
　移植可能部材が液圧で作動される請求項１に記載のデバイス。
【００７２】
　移植可能部材が空気圧で作動されるデバイス。
【００７３】
　移植可能部材が、本質的に一定の圧力、または、前記血管内の血圧の変化に起因する、
動脈瘤にかかる圧力差を低減する圧力を及ぼすように構成されるデバイス。
【００７４】
　与えられる圧力が、処置される患者の拡張期血圧に等しいか、またはそれ未満であるデ
バイス。
【００７５】
　動脈瘤が膨張すると血管にかかる圧力を増すように構成される制御ユニットをさらに備
えるデバイス。
【００７６】
　動脈瘤が所定の値よりも膨張すると、血管にかかる圧力を増すように構成される制御デ
バイスを備えるデバイス。
【００７７】
　動脈瘤が、ある時間の間に所定の値より膨張すると、血管にかかる圧力を増すように構
成される制御デバイスを備えるデバイス。
【００７８】
　動脈瘤の膨張を感知するセンサまたは測定デバイスをさらに備えるデバイス。
【００７９】
　センサまたは測定デバイスからの信号に基づいて、動脈瘤が膨張しているときを決定す
る論理回路系をさらに備えるデバイス。
【００８０】
　移植可能部材の内部に配置された電極によって動脈瘤の壁を刺激するように構成される
電気パルス生成器をさらに備えるデバイス。
【００８１】
　本明細書に開示される任意の特徴による医療用デバイスを設けることによって哺乳類の
患者の動脈瘤を処置する方法であって、この方法は、
　患者の腹腔に針または管状の器具を挿入するステップと、
　患者の身体の一部分を気体で満たし、それによって前記腹腔を膨張させるように、針ま
たは管状の器具を使用するステップと、
　前記腔内に少なくとも２つの腹腔鏡套管針を配置するステップと、
　腹腔鏡套管針の１つを介してカメラを前記腔内へと挿入するステップと、
　前記少なくとも２つの腹腔鏡套管針の１つを介して少なくとも１つの切開用具を挿入す
るステップと、
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　血管の動脈瘤の領域を切開するステップと、
　前記動脈瘤のある血管上にデバイスを配置するステップと、
　デバイスが前記動脈瘤に及ぼす圧力を調整するステップとを含む。
【００８２】
　本明細書に開示される任意の特徴を含む医療用デバイスを設けることによって哺乳類の
患者の動脈瘤を処置する代替の方法であって、この方法は、
　針または管状の器具を患者の胸腔に挿入するステップと、
　患者の身体の一部分を気体で満たし、それによって前記胸腔を膨張させるように、針ま
たは管状の器具を使用するステップと、
　前記腔内に少なくとも２つの腹腔鏡套管針を配置するステップと、
　腹腔鏡套管針の１つを介してカメラを前記腔内へと挿入するステップと、
　前記少なくとも２つの腹腔鏡套管針の１つを介して少なくとも１つの切開用具を挿入す
るステップと、
　血管の動脈瘤の領域を切開するステップと、
　前記動脈瘤のある血管上にデバイスを配置するステップと、
　前記デバイスが前記動脈瘤に及ぼす圧力を調整するステップとを含む。
【００８３】
　本明細書に開示される任意の特徴を含む医療用デバイスを設けることによって哺乳類の
患者の動脈瘤を処置する代替の方法であって、前記方法は、
　前記哺乳類の患者の腹壁または胸壁の皮膚を切るステップと、
　動脈瘤の領域を切開するステップと、
　前記デバイスを前記動脈瘤上に配置するステップと、
　刺激デバイスを始動し、前記刺激に関連した任意のパラメータを調整するステップとを
含む。
　前記デバイスが前記動脈瘤に及ぼす圧力を調整する。
　前記デバイスが前記動脈瘤に及ぼす圧力を調整する。
【００８４】
　コンピュータ上で実行されると、動脈瘤を有する血管と連結して配置されるように構成
される移植可能部材によってかけられる圧力をコンピュータに制御させるコンピュータ・
プログラム部分を備えるコンピュータ・プログラム製品。このコンピュータ・プログラム
製品を備えるデジタル記憶媒体。
【００８５】
　第４の組み合わせ実施形態は、任意の組み合わせの任意の特徴を含む、動脈瘤に圧力を
かける監視／センサ・システムを含み、以下のものを備える。
【００８６】
　ヒトまたは哺乳類の患者の動脈瘤を監視するデバイスであって、このデバイスは、
　動脈瘤または動脈瘤の処置に関するパラメータに対応する信号を生成するように、動脈
瘤の壁部分に対して配置されるセンサを備える。
【００８７】
　パラメータが動脈瘤のサイズに対応するデバイス。
【００８８】
　パラメータが動脈瘤の直径に対応するデバイス。
【００８９】
　センサがゲージ・センサであるデバイス。
【００９０】
　パラメータが圧力に対応するデバイス。
【００９１】
　動脈瘤の周囲に設けられる液圧式カフからの圧力に圧力が対応するデバイス。
【００９２】
　動脈瘤の周囲に設けられる機械的な移植可能部材からの圧力に圧力が対応するデバイス
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。
【００９３】
　圧力が血管内の圧力に対応するデバイス。
【００９４】
　センサが、動脈瘤の周囲に設けられた移植可能部材に及ぼされる圧力を測定するように
構成されるデバイス。
【００９５】
　センサが、液圧式の移植可能部材の容積を測定するように構成されるデバイス。
【００９６】
　医療用デバイスを設けることによって哺乳類の患者の動脈瘤を処置する方法であって、
この方法は、
　患者の腹腔に針または管状の器具を挿入するステップと、
　患者の身体の一部分を気体で満たし、それによって前記腹腔を膨張させるように、針ま
たは管状の器具を使用するステップと、
　前記腔内に少なくとも２つの腹腔鏡套管針を配置するステップと、
　腹腔鏡套管針の１つを介してカメラを前記腔内へと挿入するステップと、
　前記少なくとも２つの腹腔鏡套管針の１つを介して少なくとも１つの切開用具を挿入す
るステップと、
　血管の動脈瘤の領域を切開するステップと、
　前記動脈瘤のある血管上にデバイスを配置するステップと、
　動脈瘤がデバイスに及ぼす膨張量を測定することによって動脈瘤の膨張を監視するステ
ップとを含む。
【００９７】
　医療用デバイスを設けることによって哺乳類の患者の動脈瘤を処置する方法であって、
この方法は、
　患者の胸腔に針または管状の器具を挿入するステップと、
　患者の身体の一部分を気体で満たし、それによって前記胸腔を膨張させるように、針ま
たは管状の器具を使用するステップと、
　前記腔内に少なくとも２つの腹腔鏡套管針を配置するステップと、
　腹腔鏡套管針の１つを介してカメラを前記腔内へと挿入するステップと、
　前記少なくとも２つの腹腔鏡套管針の１つを介して少なくとも１つの切開用具を挿入す
るステップと、
　血管の動脈瘤の領域を切開するステップと、
　前記動脈瘤のある血管上にデバイスを配置するステップと、
　動脈瘤がデバイスに及ぼす膨張量を測定することによって動脈瘤の膨張を監視するステ
ップとを含む。
【００９８】
　医療用デバイスを設けることによって哺乳類の患者の動脈瘤を処置する方法であって、
前記方法は、
　前記哺乳類の患者の腹壁または胸壁の皮膚を切るステップと、
　動脈瘤の領域を切開するステップと、
　前記デバイスを前記動脈瘤上に配置するステップと、
　動脈瘤がデバイスに及ぼす膨張量を測定することによって動脈瘤の膨張を監視するステ
ップとを含む。
【００９９】
　医療用デバイスを設けることによって哺乳類の患者の動脈瘤を処置する方法であって、
前記方法は、
　前記哺乳類の患者の皮膚を切るステップと、
　動脈瘤の領域を切開するステップと、
　前記デバイスを前記動脈瘤上に配置するステップと、
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　動脈瘤がデバイスに及ぼす膨張量を測定することによって動脈瘤の膨張を監視するステ
ップとを含む。
【０１００】
　本発明は、ここで、非限定的な例によって、および添付の図面を参照して、さらに詳細
に説明される。
【図面の簡単な説明】
【０１０１】
【図１】動脈瘤を処置するデバイスが移植されたヒトの身体の全体的な図である。
【０１０２】
【図２】関連機器を備えた動脈瘤を処置するデバイスを示す図である。
【０１０３】
【図３】動脈瘤を処置する機械式デバイスを示す図である。
【図４】動脈瘤を処置する機械式デバイスを示す図である。
【０１０４】
【図５】動脈瘤を処置する液圧式デバイスを示す図である。
【図６】動脈瘤を処置する液圧式デバイスを示す図である。
【図７】動脈瘤を処置する液圧式デバイスを示す図である。
【０１０５】
【図８】ヒトまたは哺乳類の患者の血管の動脈瘤を処置する刺激デバイスを示す図である
。
【０１０６】
【図９】ヒトまたは哺乳類の患者の血管の動脈瘤を処置または監視するときに使用される
センサを示す図である。
【０１０７】
【図１０】血管の周囲に移植された動脈瘤を処置するデバイスの上面図である。
【０１０８】
【図１１】Ｙ形を有する動脈瘤を処置するデバイスの図である。
【０１０９】
【図１２】一実施形態による動脈瘤を処置または監視するデバイスを移植するときに行わ
れるステップを示す流れ図である。
【図１２】一実施形態による動脈瘤を処置または監視するデバイスを移植するときに行わ
れるステップを示す流れ図である。
【図１３】一実施形態による動脈瘤を処置または監視するデバイスを移植するときに行わ
れるステップを示す流れ図である。
【図１４】一実施形態による動脈瘤を処置または監視するデバイスを移植するときに行わ
れるステップを示す流れ図である。
【図１５】一実施形態による動脈瘤を処置または監視するデバイスを移植するときに行わ
れるステップを示す流れ図である。
【０１１０】
【図１６】患者に移植された本発明のデバイスを含む、疾病を処置するシステムを示す図
である。
【０１１１】
【図１７】図１６に示されるデバイスに無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を示す概略図である。
【図１８】図１６に示されるデバイスに無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を示す概略図である。
【図１９】図１６に示されるデバイスに無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を示す概略図である。
【図２０】図１６に示されるデバイスに無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を示す概略図である。
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【図２１】図１６に示されるデバイスに無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を示す概略図である。
【図２２】図１６に示されるデバイスに無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を示す概略図である。
【図２３】図１６に示されるデバイスに無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を示す概略図である。
【図２４】図１６に示されるデバイスに無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を示す概略図である。
【図２５】図１６に示されるデバイスに無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を示す概略図である。
【図２６】図１６に示されるデバイスに無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を示す概略図である。
【図２７】図１６に示されるデバイスに無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を示す概略図である。
【図２８】図１６に示されるデバイスに無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を示す概略図である。
【図２９】図１６に示されるデバイスに無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を示す概略図である。
【図３０】図１６に示されるデバイスに無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を示す概略図である。
【図３１】図１６に示されるデバイスに無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を示す概略図である。
【０１１２】
【図３２】図１６に示されるデバイスの作動のために使用される正確な量のエネルギーを
供給する構成を示す概略ブロック図である。
【０１１３】
【図３３】デバイスが有線エネルギーで作動されるシステムの一実施形態を示す概略図で
ある。
【０１１４】
【図３４】図１６に示されるデバイスの作動に使用される無線エネルギーの伝送を制御す
る構成のより詳細なブロック図である。
【０１１５】
【図３５】可能な実施例による図３４に示される構成の回路図である。
【０１１６】
【図３６】患者に移植されるデバイスの液圧式または空気圧式の動力供給を構成する様々
なやり方を示す図である。
【図３７】患者に移植されるデバイスの液圧式または空気圧式の動力供給を構成する様々
なやり方を示す図である。
【図３８】患者に移植されるデバイスの液圧式または空気圧式の動力供給を構成する様々
なやり方を示す図である。
【図３９】患者に移植されるデバイスの液圧式または空気圧式の動力供給を構成する様々
なやり方を示す図である。
【図４０】患者に移植されるデバイスの液圧式または空気圧式の動力供給を構成する様々
なやり方を示す図である。
【図４１】患者に移植されるデバイスの液圧式または空気圧式の動力供給を構成する様々
なやり方を示す図である。
【図４２】患者に移植されるデバイスの液圧式または空気圧式の動力供給を構成する様々
なやり方を示す図である。
【発明を実施するための形態】
【０１１７】
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　図１に、動脈瘤を処置するように移植された部材、特にカフ１０１を有するヒト１００
の全体図が示される。図１では、処置される動脈瘤は、脚部へと延びるＹ分岐部の近くの
腹部の大動脈に位置している。カフ１０１は、様々なやり方で構成され得るが、通常、前
記血管の動脈瘤を有する血管に連結して配置されるように構成され、前記血管の外側から
前記動脈瘤に圧力を及ぼすように構成される移植可能部材として形成される。特に、血管
に及ぼされる圧力は、全ての方向から本質的に一様であり、血管が全ての方向に広がるの
を妨げるように構成され、それによって、血管が破裂するのを防ぐ働きをする。一実施形
態では、圧力は、処置される患者の拡張期血圧に等しいか、またはそれより低い。カフ１
０１は、ヒトまたは哺乳類の身体に移植するように構成される弾性材料などの任意の適切
な材料で作製され得る。
【０１１８】
　カフ１０１は、いくつかの異なるやり方で圧力を及ぼすことができる。本発明の一実施
形態によると、血管にかけられる圧力は機械的であり、血管に圧力をかけるための調整可
能なねじまたは同様の手段によって調整可能であり得る。カフ１０１は、また、ばね付き
部材によって形成され、液圧または空気圧などの適切な方法で作動され得る。
【０１１９】
　図２では、本発明の一実施形態によるカフ１０１が、さらに詳細に示される。カフ１０
１は、それぞれ調整可能であり、処置される血管１０４の特定の動脈瘤１０２に嵌るよう
に製作可能であるいくつかの部分１０３を備える。それぞれの部分１０３は、全体として
または個別に調整され得る。部分１０３は、調整可能なねじもしくは同様のものによって
機械的に制御および調整され得るか、または流体で満たされるように構成され得る。たと
えば、各部分は血管に沿って軸方向に、また、血管に沿って径方向に設けられ、カフ１０
１を構成する小部分の母型を形成し得る。特に、血管に沿って、１つの部分が動脈瘤の上
方に配置され、１つは動脈瘤の下方に配置され得る。
【０１２０】
　調整は、処置される患者の身体の外側に配置される送受信器１０６から信号を受信およ
び送信するように構成される電子制御ユニット１０５によって制御され得る。電子制御ユ
ニットは、また、外部充電器ユニット１１２によって外部から充電可能な充電式電池１１
１を備え得る。下記にさらに詳細に説明されるように、電子制御ユニットは電気パルスを
生成する電気パルス生成器１０９を備え得る。
【０１２１】
　マイクロプロセッサまたはＭＣＵまたはＦＰＧＡまたはＡＳＩＣなどの電子制御デバイ
ス１０５が、カフ１０１の圧力を調整するために使用される流体を包含するリザーバ１１
５に連結された油圧ポンプ１１０にさらに接続されるか、この油圧ポンプ１１０をさらに
備え得る。こうして、ポンプは、動脈瘤にかかる圧力を調整するために、作動液をカフ１
０１に送るか、またはカフ１０１から送り出すように構成される。カフ１０１の圧力を保
持するのに使用される制御機構は、圧力タンク１１７を備え得る。
　好ましい実施形態では、圧力タンク１１７は、実質的に同じ圧力を保持しながらその容
積を変化させることができるように構成され、そのため、動脈瘤のサイズがいくらか膨張
しても、動脈瘤にかかる圧力を同じに保つ。しかしながら、膨張が行き過ぎると、圧力タ
ンクは、圧力を一定に保持する範囲から出る可能性があり、圧力タンクの何らかの容積検
出によって、圧力タンクの圧力範囲内に再びなるように、ポンプ１１０は、圧力タンクか
らリザーバ１１５へと流体を出すことができる。圧力タンクは、また、動脈瘤の壁に与え
られる心収縮期のパルスを安定させることができる。
　カフ１０１は、その位置にかかわらず、動脈瘤の処置を可能にする任意の望ましい形態
に形作ることができる。一実施形態によると、カフ１０１は、カフが囲んでいる血管から
の圧力を感知するように構成される少なくとも１つのセンサ１０７を備える。
【０１２２】
　動脈瘤および動脈瘤の処置に使用される装置１０１に関する１つまたは複数のパラメー
タを示す信号を生成するように用いられるセンサ１０７は、たとえばゲージ・センサであ
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り得る。センサ１０７は、液圧式カフの圧力、機械式カフの圧力、空気圧式カフの圧力、
血管内の圧力、血管の形状、特に、動脈瘤の直径に関するパラメータを含むがこれに限定
されないパラメータを監視するように使用されるセンサ信号を生成するように構成され得
る。
【０１２３】
　遠隔配置式の送信器１０６に対する代替物または補足物は、好ましくは皮下に配置され
るスイッチ（１０５の一部）であり、このようなスイッチは、機械式、または、マイクロ
プロセッサもしくはＭＣＵもしくはＦＰＧＡもしくはＡＳＩＣなどの電気式であり得るか
、あるいは、スイッチは小型の液圧式制御リザーバを備え得る。
【０１２４】
　制限デバイスは、任意の液圧式デバイス、または機械式デバイス、または刺激デバイス
のみ、または本出願に述べられた任意の組み合わせの監視／センサ・デバイスを備え得る
。刺激デバイスは、熱刺激または電気刺激の両方を備え得る。液圧式システムが使用され
る場合、液圧式ポンプは、システム内に、作動液の射出、好ましくは作動液の較正のため
の射出ポート（１１０の一部）を備え得る。皮下に配置されるスイッチ、ならびに、セン
サ／監視システムに接続されるフィードバック警報システムも使用され得る。
【０１２５】
　デバイスは図面では特定の配置を有するが、配置は異なってよいことを理解されたい。
　任意の組み合わせの特徴または実施形態が、本願の任意の出典から構成され得る。本願
、特に図１～図４２に開示されるがこれに限定されない任意の組み合わせの任意の実施形
態が使用され得る。
【０１２６】
　図３には、機械式カフ１０１を示す図が示される。カフは、たとえば、適切な圧縮デバ
イスによって適所に保持される弾性材料３０１を備え得る。本発明の一実施形態によるカ
フ１０１は、ゲルで満たされたいくつかのパッド３０１の形態の弾性材料を備える。パッ
ド３０１は、適切な方式で形作られ、特に、動脈瘤の幾何学的な形状を吸収するように形
成され得る。これは、たとえば、異なる傾斜角を有するパッドを設けることによって達成
され得る。弾性材料３０１は、少なくとも１つの調整可能な固定部材３０３によって適所
に保持され得る。固定部材３０３は、たとえば、ねじ３０５または同様のデバイスによっ
て調整され得る。固定部材３０３を調整することによって、動脈瘤にかかる圧力が制御可
能である。
【０１２７】
　図４には、機械式カフ１０１を示す図が示される。カフは、たとえば弾性バンド４０１
を備え得る。バンド４０１は、動脈瘤により高いまたはより小さい圧力を与えるように調
整器４０３によって調整可能である。
【０１２８】
　図５には、液圧式カフ１０１を示す図が示される。カフは、たとえば、流体を保持する
ように構成される移植可能部材５０１を備え得る。部材５０１は、動脈瘤を有する血管に
連結して配置されるように構成される。この部材は、部材５０１の流体の状態に応じて血
管の動脈瘤に圧力を及ぼし得る。流体で部材を満たすことによって、患者に移植されたと
き、動脈瘤の膨張を防止または低減するための圧力を動脈瘤にかけることができ、それに
よって動脈瘤の手術後の処置が可能になる。さらに、移植された圧力調節器５０３を使用
して圧力を調節することによって、処置が手術後に調節可能となる。圧力調節器は、たと
えば、ホース５０４を介して部材５０１と相互連結された、患者に移植された圧力タンク
５０３によって形成され得る。圧力タンクは、余分な流体を貯蔵する膨張可能なリザーバ
５０５を備え得る。
【０１２９】
　図６には、液圧式カフ１０１を示す図が示される。カフは、たとえば、流体を保持する
ように構成される移植可能部材６０１を備え得る。部材６０１は、動脈瘤を有する血管と
連結して配置されるように構成される。この部材は、部材６０１の流体の状態に応答して
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血管の動脈瘤に圧力を及ぼすことができる。流体で部材を満たすことによって、患者に移
植されたとき、動脈瘤の膨張を防止または低減するための圧力を動脈瘤にかけることがで
き、それによって動脈瘤の手術後の処置が可能になる。さらに、移植された圧力調節器６
０３を使用して圧力を調節することによって、処置が手術後に調節可能となる。圧力調節
器は、たとえば、ホース６０４を介して部材６０１と相互連結された、患者に移植された
ばね式タンク６０３によって形成され得る。タンクの圧力を制御するように使用され、そ
れによって、カフ１０１によって動脈瘤にかけられる圧力を間接的に制御するように使用
されるばね６０６は、圧力を制御するための調整可能なばねであり得る。
【０１３０】
　図７には液圧式カフ１０１を示す図が示される。カフは、たとえば、流体を保持するよ
うに構成される移植可能部材７０１を備え得る。部材６０１は、動脈瘤を有する血管と連
結して配置されるように構成される。この部材は、部材７０１の流体の状態に応じて血管
の動脈瘤に圧力を及ぼすことができる。流体で部材を満たすことによって、患者に移植さ
れたとき、動脈瘤の膨張を防止または低減するための圧力を動脈瘤にかけることができ、
それによって動脈瘤の手術後の処置が可能になる。さらに、移植された圧力調節器７０３
を使用して圧力を調節することによって、処置が手術後に調節可能となる。圧力調節器は
、たとえば、タンクを部材７０１と相互連結するホース７０４上の患者に移植されたポン
プ７０３によって形成され得る。ポンプ７０３は、部材７０１に流体を送るかまたは部材
７０１から流体を送り出すことによって部材７０３の圧力を制御し、それによって、カフ
１０１によって動脈瘤にかけられる圧力を制御するように使用される。
【０１３１】
　血管からの圧力を感知することによって、カフは、血管に正しい圧力をかけるように制
御され、それによって血管の形を本質的に一定に保つことが可能である。たとえば、圧力
は、周囲の組織の血管の壁における変化の結果として、時間にわたって変化し得る。また
、圧力は心臓が働く期の関数として変化する。言い換えると、心収縮期における圧力は、
心拡張期とは異なる。圧力センサを使用することにより、カフ１０１によってかけられる
圧力は、感知された圧力の変化に反応し、対応する対抗圧力をかけるように構成され得る
。カフのセンサ１０７によって生成されるセンサ信号は、また、動脈瘤の膨張を示すセン
サ信号に応答して、警報を起動するように使用可能である。警報信号が生成されているこ
とに応答して、カフは、動脈瘤の膨張に対抗するまたは動脈瘤の膨張を制限するように、
血管に対抗圧力を及ぼすように自動的に制御され得る。
【０１３２】
　さらに別の実施形態では、電極１０８がカフに設けられ得る。電極は、動脈瘤の壁を刺
激する電気パルスを生成するように構成される電気パルス生成器に連結され得る。電気刺
激の目的は、動脈瘤の壁の緊張度を増加させることである。
【０１３３】
　図８には、ヒトまたは哺乳類の患者の血管の動脈瘤を処置する刺激デバイス８０１が示
される。デバイス８０１は、動脈瘤に近接して連結して配置されるように構成された少な
くとも１つの移植可能電極８０３を備える。電極は、動脈瘤の壁部分に電気刺激パルスを
与えるように構成される。電気刺激パルスは、たとえば、パルス生成器８０５によって生
成され得る。パルス生成器は、患者に移植され得る。
【０１３４】
　一実施形態によると、ヒトまたは哺乳類の患者の血管の動脈瘤を処置するように使用さ
れる電気刺激デバイスは、複数の刺激点において動脈瘤の壁を刺激するように構成される
電極に接続される。複数の刺激群は、さらに、互いに独立して刺激され得る異なる刺激群
に編成され得る。一実施形態によると、電気刺激は、正および／または負の電圧の刺激パ
ルスを用いて行われる。一実施形態では、動脈瘤壁の刺激に使用される電流は、本質的に
一定に保たれる。
【０１３５】
　動脈瘤の壁の刺激に使用される一連の電気パルスは、刺激のない時間を間に有する所定
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の周期数で加えられ、刺激のないその時間の間に、動脈瘤の壁が休息することができる。
電気刺激信号は、また、加えられるエネルギーを制御するようにパルス幅変調であり得る
。一実施形態によると、動脈瘤の壁の緊張度を増加させるために、電気刺激が心収縮期の
間に加えられる。心収縮期は、上述のように動脈瘤の圧力を感知するように使用されるセ
ンサ１０７によって検出され得る。
【０１３６】
　一実施形態によると、動脈瘤が急速に膨張していると検出された緊急状況のときに前記
動脈瘤の膨張を制限するように、一時的に増加した強度および位置で刺激が加えられるよ
うに制御可能である。
【０１３７】
　圧力を制御する入力を与えるためおよび／または動脈瘤を監視するために、デバイス１
０７が設けられ得る。図９には、ヒトまたは哺乳類の患者の血管の動脈瘤を処置または監
視するときに使用されるセンサ９０１を示す図が示される。センサ９０１は、動脈瘤また
は動脈瘤の処置に関連したパラメータに対応する信号を生成するように動脈瘤の壁部分に
関連づけて配置される。センサによって生成される信号は、動脈瘤のサイズに対応する信
号であり得、信号出力部９０３を介して入手可能である。たとえば、信号は動脈瘤の直径
を示し得る。一実施形態によると、センサはゲージ・センサである。センサ９０１は、ま
た、動脈瘤の監視または処置に関連した任意の出力を生成するように構成され得る。たと
えば、センサは、動脈瘤と接触して、耐性、静電容量、圧力、容積の拡張量、部材のたわ
みを感知するように構成され得る。
【０１３８】
　カフ１０１の形状は、上述の通り、動脈瘤が処置されるべき位置に合うように作製され
得る。図１０では、処置される血管と整列した方向に、カフ１０１を上から見ている。図
３で分かるように、各部分３は、処置される動脈瘤の周囲に閉じた環を共に形成するいく
つかの小部分１０３ａ、１０３ｂなどに再分割され得る。動脈瘤が大動脈の分岐領域に位
置する場合では、カフ１０１は、図１１に示すようにＹ形状になり得る。
【０１３９】
　本明細書に説明されるデバイスは、図１２に示されるように、いくつかの適切な外科的
手順を使用して患者に移植され得る。たとえば、デバイスは、患者の腹腔に針または管状
の器具を挿入することによって移植され得る（ステップ１２０１）。次にステップ１２０
３で、針または管状の器具を使用して患者の身体の一部分を気体で満たし、それによって
前記腹腔を膨張させる。次にステップ１２０５で、少なくとも２つの腹腔鏡套管針が腔の
中に配置される。そこでステップ１２０７で、カメラが腹腔鏡套管針の１つを介して腔に
挿入される。次にステップ１２０９で、少なくとも１つの切開用具が、前記少なくとも２
つの腹腔鏡套管針の１つを介して挿入される。次に、ステップ１２１１で、血管の動脈瘤
の領域が切開される。次に、ステップ１２１３で、デバイスが、動脈瘤のある血管の上に
配置され、ステップ１２１５で、デバイスが動脈瘤に及ぼす圧力が調整される。
【０１４０】
　本発明の一実施形態によると、デバイスは図１３に示される手順によって移植され得る
。まずステップ１３０１で、針または管状の器具が患者の胸腔に挿入される。次にステッ
プ１３０３で、針または管状の器具を使用して患者の身体の一部分を気体で満たし、それ
によって前記胸腔を膨張させる。そこでステップ１３０５で、少なくとも２つの腹腔鏡套
管針が前記腔の中に配置される。そこでステップ１３０７で、カメラが腹腔鏡套管針の１
つを介して腔に挿入される。次にステップ１３０９で、少なくとも１つの切開用具が、前
記少なくとも２つの腹腔鏡套管針の１つを介して挿入される。次に、ステップ１３１１で
、血管の動脈瘤の領域が切開される。次に、ステップ１３１３で、デバイスが、動脈瘤の
ある血管の上に配置され、ステップ１３１５で、デバイスが動脈瘤に及ぼす圧力が調整さ
れる。
【０１４１】
　本発明の一実施形態によると、デバイスは図１４に示される手順によって移植され得る
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。まずステップ１４０１で、哺乳類の患者の腹部または胸部の壁の皮膚が切られる。次に
、ステップ１４０３で、動脈瘤の領域が切開される。次に、ステップ１４０５で、デバイ
スが、動脈瘤のある血管の上に配置され、ステップ１４０７で、デバイスが動脈瘤に及ぼ
す圧力が調整される。
【０１４２】
　本発明の一実施形態によると、デバイスは図１５に示される手順によって移植され得る
。まずステップ１５０１で、哺乳類の患者の皮膚が切られる。次に、ステップ１５０３で
、動脈瘤の領域が切開される。次に、ステップ１５０５で、デバイスが、動脈瘤のある血
管の上に配置され、ステップ１５０７で、デバイスが動脈瘤に及ぼす圧力が調整される。
【０１４３】
　図１６は、患者の腹部に配置された本発明のデバイス１０を備える、疾病を処置するシ
ステムを示す。移植されたエネルギー変換デバイス３０２０は、動力供給線３０３０を介
して、デバイスのエネルギー消費構成要素にエネルギーを供給するように構成される。デ
バイス１０に非侵襲的にエネルギーを与える外部エネルギー伝送デバイス３０４０は、少
なくとも１つの無線エネルギー信号によってエネルギーを伝送する。移植されたエネルギ
ー変換デバイス３０２０は、無線エネルギー信号から、動力供給線３０３０によって供給
される電気エネルギーにエネルギーを変換する。
【０１４４】
　一実施形態では、少なくとも１つの電池が、動力供給線３０３０によってデバイス１０
にエネルギーを供給するように、エネルギー変換デバイス３０２０の一部となり得るか、
またはエネルギー変換デバイス３０２０に置き換わり得る。一実施形態では電池は充電式
でない。代替実施形態では、電池は充電式である。電池供給部は、当然ながら、デバイス
から離れて配置されること、および、デバイスに組み込まれて配置されることが両方可能
である。
【０１４５】
　無線エネルギー信号は、音波信号、超音波波信号、電磁波信号、赤外光信号、可視光信
号、紫外光信号、レーザー光信号、マイクロ波信号、電波信号、Ｘ線信号、およびγ線信
号から選択される信号波を含み得る。代替として、無線エネルギー信号は、電界または磁
界、または電界と磁界の組み合わせを含み得る。
【０１４６】
　無線エネルギー伝送デバイス３０４０は、無線エネルギー信号を搬送する搬送信号を送
信し得る。そのような搬送信号は、デジタル信号、アナログ信号、またはデジタル信号と
アナログ信号の組み合わせを含み得る。この場合、無線エネルギー信号は、アナログ信号
またはデジタル信号、または、アナログ信号とデジタル信号の組み合わせを含む。
【０１４７】
　通常、エネルギー変換デバイス３０２０は、エネルギー伝送デバイス３０４０によって
伝送される第１形態の無線エネルギーを、第１形態のエネルギーとは典型的に異なる第２
形態のエネルギーに変換するように設けられる。移植されたデバイス１０は、第２形態の
エネルギーに応答して作動可能である。エネルギー変換デバイス３０２０が、エネルギー
伝送デバイス３０４０によって伝送される第１形態のエネルギーを第２形態のエネルギー
に変換するので、エネルギー変換デバイス３０２０は、第２形態のエネルギーを用いてデ
バイスに直接動力を供給し得る。システムは、移植可能蓄電池をさらに含み、第２形態の
エネルギーがこの蓄電池を少なくとも部分的に充電するために使用され得る。
【０１４８】
　代替として、無線エネルギーがエネルギー伝送デバイス３０４０によって伝送されるた
め、エネルギー伝送デバイス３０４０によって伝送される無線エネルギーは、デバイスに
直接動力を供給するために使用され得る。システムが、後述するように、デバイスを作動
する作動デバイスを備える場合、エネルギー伝送デバイス１００４によって伝送される無
線エネルギーは、デバイスの作動のための運動エネルギーを生じるように作動デバイスに
直接動力を供給するように使用され得る。
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【０１４９】
　第１形態の無線エネルギーは音波を含み、エネルギー変換デバイス３０２０は、音波を
電気エネルギーに変換する圧電素子を含み得る。第２形態のエネルギーは、直流または脈
動直流、または直流と脈動直流の組み合わせ、または交流、または直流と交流の組み合わ
せの形の電気エネルギーを含み得る。通常、デバイスは電気エネルギーを用いてエネルギ
ーを与えられる電気構成要素を備える。システムの他の移植可能電気構成要素は、デバイ
スの電気構成要素と接続された少なくとも１つの電圧レベル安全装置または少なくとも１
つの定電流安全装置であり得る。
【０１５０】
　任意選択で、第１形態のエネルギーおよび第２形態のエネルギーの一方は、磁気エネル
ギー、運動エネルギー、音響エネルギー、化学エネルギー、放射エネルギー、電磁エネル
ギー、光エネルギー、核エネルギー、または熱エネルギーを含み得る。好ましくは、第１
形態のエネルギーおよび第２形態のエネルギーの一方は、非磁気、非運動、非化学、非音
響、非核、または非熱である。
【０１５１】
　エネルギー伝送デバイスは、電磁無線エネルギーを放出するように患者の身体の外側か
ら制御可能であり、放出された電磁無線エネルギーは、デバイスを作動するように使用さ
れる。代替として、エネルギー伝送デバイスは、非磁気無線エネルギーを放出するように
患者の身体の外側から制御され、放出された非磁気無線エネルギーは、デバイスを作動す
るように使用される。
【０１５２】
　外部エネルギー伝送デバイス３０４０はまた、デバイスを非侵襲的に制御する無線制御
信号を送信する外部信号送信器を有する無線遠隔操作部を含む。制御信号は、移植された
エネルギー変換デバイス３０２０に組み込まれ得るか、またはそれとは別であり得る、移
植された信号受信器によって受信される。
【０１５３】
　無線制御信号は、周波数変調信号、振幅変調信号、または位相変調信号、またはその組
み合わせを含み得る。代替として、無線制御信号は、アナログ信号またはデジタル信号、
またはアナログ信号とデジタル信号の組み合わせを含む。代替として、無線制御信号は、
電界または磁界、または電界と磁界の組み合わせを含む。
【０１５４】
　無線遠隔操作部は、無線制御信号を搬送する搬送信号を送信し得る。そのような搬送信
号は、デジタル信号、アナログ信号、またはデジタル信号とアナログ信号の組み合わせを
含み得る。制御信号が、アナログ信号またはデジタル信号、またはアナログ信号とデジタ
ル信号の組み合わせを含む場合、無線遠隔操作部は、好ましくは、デジタルまたはアナロ
グの制御信号を搬送する電磁搬送波信号を送信する。
【０１５５】
　図１７は、デバイス１０、動力供給線３０３０を介してデバイス１０に動力を供給する
エネルギー変換デバイス３０２０、および外部エネルギー伝送デバイス３０４０を示す、
より概略的なブロック線図の形で図１６のシステムを示す。縦線によって概略的に示され
る患者の皮膚３０５０が、線の右側の患者の内部を線の左側の外部から分離する。
【０１５６】
　図１８は、デバイス１０を逆転するように、たとえば偏極エネルギーによって作動可能
な電気スイッチ３０６０の形態の逆転デバイスがまた、患者に移植されていることを除い
て、図１７の実施形態と同一の本発明の一実施形態を示す。スイッチが、偏極エネルギー
によって作動されると、外部エネルギー伝送デバイス３０４０の無線遠隔操作部が、偏極
エネルギーを搬送する無線信号を送信し、移植されたエネルギー変換デバイス３０２０が
、無線偏極エネルギーを、電気スイッチ３０６０を作動する偏極電流に変換する。移植さ
れたエネルギー変換デバイス３０２０によって電流の極性が変えられると、電気スイッチ
３０６０はデバイス１０によって行われる機能を逆転する。
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【０１５７】
　図１９は、デバイス１０を作動するように患者に移植された作動デバイス３０７０が、
移植されたエネルギー変換デバイス３０２０とデバイス１０との間に設けられていること
除いて、図１７の実施形態と同一の本発明の一実施形態を示す。この作動デバイスは、電
気サーボモータなどのモータ３０７０の形態であり得る。外部エネルギー伝送デバイス３
０４０のリモート・コントロールが、移植されたエネルギー変換デバイス３０２０の受信
器に無線信号を送信するため、モータ３０７０は、移植されたエネルギー変換デバイス３
０２０からのエネルギーを用いて動力を供給される。
【０１５８】
　図２０は、患者に移植されたモータ／ポンプ・ユニット３０９０および流体リザーバ３
１００を含む組立体３０８０の形態の作動デバイスをまた備えることを除いて、図１７の
実施形態と同一の本発明の一実施形態を示す。デバイス１０が液圧で作動される場合、す
なわち、デバイスを作動するためにモータ／ポンプ・ユニット３０９０によって作動液が
流体リザーバ３１００から導管３１１０を介してデバイス１０に送られる場合、作動液は
、デバイスを開始位置に戻すようにデバイス１０から流体リザーバ３１００へとモータ／
ポンプ・ユニット３０９０によって戻される。移植されたエネルギー変換デバイス１００
２は、電力供給線３１２０を介してモータ／ポンプ・ユニット１００９に動力を供給する
ように、無線エネルギーを電流、たとえば偏極電流に変換する。
【０１５９】
　液圧作動式のデバイス１０の代わりに、作動デバイスは空気圧作動式のデバイスを備え
ることも企図される。この場合、作動液は、調整に使用されるべく加圧された空気であっ
てよく、流体リザーバは空気チャンバに置き換えられる。
【０１６０】
　これらの実施形態の全てにおいて、エネルギー変換デバイス３０２０は、無線エネルギ
ーによって充電される電池またはコンデンサのような充電式蓄電池を含み得、システムの
任意のエネルギー消費部分にエネルギーを供給する。
【０１６１】
　代替として、上述の無線遠隔操作部は、患者の手がおそらくは間接的に接触する、任意
の移植された部分の手動制御部、たとえば皮膚の下に配置される押しボタンによって置き
換えられ得る。
【０１６２】
　図２１は、無線遠隔操作部を備えた外部エネルギー伝送デバイス３０４０、この場合は
液圧で作動されるデバイス１０、および移植されたエネルギー変換デバイス３０２０を備
え、さらに、全て患者に移植された、作動液リザーバ３１３０、モータ／ポンプ・ユニッ
ト３０９０、および液圧弁切替デバイス３１４０の形態の逆転デバイスを備える、本発明
の一実施形態を示す。当然ながら、液圧式の作動は、ポンプ送りの方向をただ変えること
によって容易に行うことができ、したがって液圧弁は省略され得る。リモート・コントロ
ールは、外部エネルギー伝送デバイスから切り離された、または外部エネルギー伝送デバ
イスに含まれたデバイスであり得る。モータ／ポンプ・ユニット３０９０のモータは、電
気モータである。外部エネルギー伝送デバイス３０４０の無線遠隔操作部からの制御信号
に応答して、移植されたエネルギー変換デバイス３０２０は、制御信号によって搬送され
たエネルギーからのエネルギーを用いてモータ／ポンプ・ユニット３０９０に動力を供給
し、それによって、モータ／ポンプ・ユニット３０９０は、作動液リザーバ３１３０とデ
バイス１０との間に作動液を分配する。外部エネルギー伝送デバイス３０４０のリモート
・コントロールは、デバイスを作動するために流体が作動液リザーバ３１３０からデバイ
ス１０へとモータ／ポンプ・ユニット３０９０によって送られる一方の方向と、開始位置
にデバイスを戻すために流体がモータ／ポンプ・ユニット３０９０によってデバイス１０
から作動液リザーバ３１３０へと戻される他方の反対方向との間で作動液の流れの方向を
切り替える液圧弁切替デバイス３１４０を制御する。
【０１６３】
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　図２２は、無線遠隔操作部を備えた外部エネルギー伝送デバイス１００４、デバイス１
０、移植されたエネルギー変換デバイス３０２０、外部エネルギー伝送デバイス３０４０
の無線遠隔操作部によって制御される移植された内部制御ユニット３１５０、移植された
蓄電池３１６０、および移植されたコンデンサ３１７０を備える本発明の一実施形態を示
す。内部制御ユニット１０１５は、移植されたエネルギー変換デバイス３０２０から受け
た電気エネルギーを、デバイス１０にエネルギーを供給する蓄電池３１６０に蓄積させる
。外部エネルギー伝送デバイス３０４０の無線遠隔操作部からの制御信号に応答して、内
部制御ユニット３１５０は、デバイス１０を作動するように、蓄電池３１６０からの電気
エネルギーを放出し、放出されたエネルギーを電力線３１８０および３１９０を介して伝
達するか、または、電力線３２００、電流を安定させるコンデンサ３１７０、電力線３２
１０、および電力線３１９０を介して、移植されたエネルギー変換デバイス３０２０から
電気エネルギーを直接伝達する。
【０１６４】
　内部制御ユニットは、好ましくは患者の身体の外側からプログラム可能である。好まし
い実施形態では、内部制御ユニットは、予めプログラムされた時間のスケジュールに従っ
てデバイス１０を調整するか、または、患者の任意の可能な身体的パラメータもしくはシ
ステムの任意の機能的パラメータを感知する任意のセンサから入力するようにプログラム
される。
【０１６５】
　代替例によると、図７の実施形態のコンデンサ３１７０は省略可能である。別の代替例
によると、この実施形態の蓄電池３１６０は省略可能である。
【０１６６】
　図２３は、デバイス１０の作動のためのエネルギーを供給する電池３２２０およびデバ
イス１０の作動を切り替える電気スイッチ３２３０がまた患者に移植されることを除いて
、図１７の実施形態と同一の本発明の一実施形態を示す。電気スイッチ３２３０は、リモ
ート・コントロールによって制御可能であり、また、電池３２２０が使用中でないオフ・
モードから、デバイス１０の作動のために電池３２２０がエネルギーを供給するオン・モ
ードに切り替えるように、移植されたエネルギー変換デバイス３０２０によって供給され
るエネルギーによって作動され得る。
【０１６７】
　図２４は、外部エネルギー伝送デバイス３０４０の無線遠隔操作部によって制御可能な
内部制御ユニット３１５０がまた患者に移植されることを除いて、図２３の実施形態と同
一の本発明の一実施形態を示す。この場合、電気スイッチ３２３０は、無線遠隔操作部が
内部制御ユニット３１５０を制御することが妨げられており、電池が使用中でないオフ・
モードから、デバイス１０の作動のためにリモート・コントロールが電池３２２０から電
気エネルギーを放出するように内部制御ユニット３１５０を制御できるスタンバイ・モー
ドに切り替えるように、移植されたエネルギー変換デバイス３０２０によって供給される
エネルギーによって作動される。
【０１６８】
　図２５は、電池３２２０の代わりに蓄電池３１６０が用いられ、移植された構成要素が
異なる方式で相互接続されることを除いて、図２４の実施形態と同一の本発明の一実施形
態を示す。この場合、蓄電池３１６０は移植されたエネルギー変換デバイス３０２０から
のエネルギーを蓄積する。外部エネルギー伝送デバイス３０４０の無線遠隔操作部からの
制御信号に応答して、内部制御ユニット３１５０は、蓄電池３１６０が使用中でないオフ
・モードから、蓄電池３１６０がデバイス１０の作動のためのエネルギーを供給するオン
・モードに切り替えるように、電気スイッチ３２３０を制御する。蓄電池は、コンデンサ
と組み合わせられるか、またはコンデンサに置き換えられてもよい。
【０１６９】
　図２６は、電池３２２０がやはり患者に移植され、移植された構成要素が異なる方式で
相互接続されることを除いて、図２５の実施形態と同一の本発明の一実施形態を示す。外
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部エネルギー伝送デバイス３０４０の無線遠隔操作部からの制御信号に応答して、内部制
御ユニット３１５０は、電池３２２０が使用中でないオフ・モードから、電池３２２０が
デバイス１０の作動のための電気エネルギーを供給するオン・モードに切り替えるように
電気スイッチ３２３０を作動するエネルギーを送るように蓄電池３１６０を制御する。
【０１７０】
　代替として、電気スイッチ３２３０は、無線遠隔操作部が電気エネルギーを供給するよ
うに電池３２２０を制御することが妨げられ、使用中でないオフ・モードから、無線遠隔
操作部がデバイス１０の作動のための電気エネルギーを供給するように電池３２２０を制
御できるスタンバイ・モードに切り替えるように蓄電池３１６０によって供給されるエネ
ルギーによって作動され得る。
【０１７１】
　スイッチ３２３０および本願における他の全てのスイッチは、その最も広い実施形態に
おいて解釈されるべきであることを理解されたい。これは、トランジスタ、ＭＣＵ、ＭＣ
ＰＵ、ＡＳＩＣ、ＦＰＧＡ、またはＤＡ変換器、または電力のオン／オフを切り替えるこ
とのできる任意の他の電子部品もしくは回路を意味する。好ましくは、スイッチは身体の
外側から制御されるか、または代替として、移植された内部制御ユニットによって制御さ
れる。
【０１７２】
　図２７は、モータ３０７０、ギヤ・ボックス３２４０の形態の機械式逆転装置、ギヤ・
ボックス３２４０を制御する内部制御ユニット３１５０がまた患者に移植されることを除
いて、図２３の実施形態と同一の本発明の一実施形態を示す。内部制御ユニット３１５０
は、（機械的に作動される）デバイス１０によって行われる機能を逆転するようにギヤ・
ボックス３２４０を制御する。より単純には、モータの方向を電子的に切り替えることで
ある。その最も広い実施形態において解釈されるギヤ・ボックスとは、より長い行程の作
用のために作動デバイスの力を節約するサーボ構成を表し得る。
【０１７３】
　図２８は、移植される構成要素が異なる方式で相互接続されることを除いて、図２４の
実施形態と同一の本発明の一実施形態を示す。したがって、この場合、蓄電池３１６０（
最適にはコンデンサ）が電気スイッチ３２３０を起動してオン・モードに切り替えると、
内部制御ユニット３１５０は電池３２２０によって動力を供給される。電気スイッチ３２
３０がオン・モードになると、内部制御ユニット３１５０は、デバイス１０の作動のため
のエネルギーを供給するか、または供給しないように、電池３２２０を制御できるように
なる。
【０１７４】
　図２９は、様々な通信の任意選択例を達成するデバイスの移植された構成要素の考えら
れる組み合わせを概略的に示す。基本的に、デバイス１０、内部制御ユニット３１５０、
モータまたはポンプ・ユニット３０９０、および外部無線遠隔操作部を含む外部エネルギ
ー伝送デバイス３０４０がある。既に上述したように、無線遠隔操作部は制御信号を送信
し、その信号が内部制御ユニット３１５０によって受信され、それが、デバイスの様々な
移植された構成要素を制御する。
【０１７５】
　好ましくはセンサまたは測定デバイス３２５０を備えるフィードバック・デバイスが、
患者の身体的パラメータを感知するように患者に移植され得る。この身体的パラメータは
、圧力、容積、直径、伸張量、伸長量、延長量、動き、屈曲、弾性、筋収縮、神経インパ
ルス、体温、血圧、血流量、鼓動、および呼吸からなる群から選択される少なくとも１つ
であり得る。センサは、上記の身体的パラメータのいずれかを感知し得る。たとえば、セ
ンサは圧力または運動性のセンサであり得る。代替として、センサ３２５０は、機能的パ
ラメータを感知するように構成され得る。機能的パラメータは、移植されたエネルギー源
を充電するエネルギーの伝達と相関し、電気、任意の電気的パラメータ、圧力、容積、直
径、伸張量、伸長量、延長量、動き、屈曲、弾性、温度、および流れからなるパラメータ
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の群から選択される少なくとも１つをさらに含み得る。
【０１７６】
　フィードバックは、内部制御ユニットに送られるか、または、好ましくは内部制御ユニ
ットを介して外部制御ユニットに送り出され得る。フィードバックは、エネルギー伝達シ
ステム、または受信器および送信器を備えた別個の通信システムを介して身体から送り出
され得る。
【０１７７】
　内部制御ユニット３１５０、または代替として、外部エネルギー伝送デバイス３０４０
の外部無線遠隔操作部が、センサ３２５０からの信号に応答してデバイス１０を制御し得
る。送受信装置は、感知された身体的パラメータについての情報を外部無線遠隔操作部に
送るようにセンサ３２５０と組み合わせられ得る。無線遠隔操作部は信号送信器または送
受信器を備え、内部制御ユニット３１５０は信号受信器または送受信器を備え得る。代替
として、無線遠隔操作部は信号受信器または送受信器を備え、内部制御ユニット３１５０
は信号送信器または送受信器を備え得る。上記の送受信器、送信器および受信器は、デバ
イス１０に関連した情報またはデータを患者の身体の内側からその外側へと送るように使
用され得る。
【０１７８】
モータ／ポンプ・ユニット３０９０およびモータ／ポンプ・ユニット３０９０に動力を供
給する電池３２２０が移植される場合、電池３２２０の充電に関連した情報がフィードバ
ックされ得る。より正確には、電池または蓄電池をエネルギーで充電するとき、前記充電
過程に関連したフィードバック情報が送られ、エネルギー供給がそれに従って変更される
。
【０１７９】
　図３０は、デバイス１０が患者の身体の外側から調節される代替実施形態を示す。シス
テム３０００は、皮下の電気スイッチ３２６０を介してデバイス１０に接続される電池３
２２０を備える。したがって、デバイス１０の調節は、皮下のスイッチを手動で押すこと
によって非侵襲的に行われ、それによって、デバイス１０の作動のオン／オフが切り替え
られる。示された実施形態は、簡略化されたものであり、内部制御ユニットまたは本願に
開示される任意の他の部品といった追加の構成要素がシステムに加えられ得ることが理解
されるであろう。２つの皮下スイッチが、また、使用され得る。好ましい実施形態では、
１つの移植されたスイッチが、所定の動作を行うように内部制御ユニットに情報を送り、
患者が再びスイッチを押すと、動作が逆転される。
【０１８０】
　図３１は、デバイスに液圧で連結された液圧式流体リザーバ３１３０をシステム３００
０が備える代替実施形態を示す。無侵襲の調節が、デバイスに接続された液圧式リザーバ
を手動で押すことによって行われる。
【０１８１】
　このシステムは、外部データ通信器、および、この外部データ通信器と通信する移植可
能の内部データ通信器を含み得る。内部通信器が、デバイスまたは患者に関連したデータ
を外部データ通信器に送る、および／または、外部データ通信器が内部データ通信器にデ
ータを送る。
【０１８２】
　図３２は、デバイス１０の移植されたエネルギー消費構成要素に接続された移植された
内部エネルギー受信器３０２０に正確な量のエネルギーを供給するために、デバイスまた
はシステムの少なくとも１つの機能的パラメータに関連する、または、患者の身体的パラ
メータに関連するフィードバック情報を与えるように、患者の身体の内側からその外側へ
と情報を送ることのできるシステムの構成を概略的に示す。このようなエネルギー受信器
３０２０は、エネルギー源および／またはエネルギー変換デバイスを含み得る。簡単に説
明すると、無線エネルギーは、患者の外部に配置された外部エネルギー源３０４０ａから
伝送され、患者の内部に配置された内部エネルギー受信器３０２０によって受けられる。
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内部エネルギー受信器は、スイッチ３２６０を介して、受けたエネルギーをデバイス１０
のエネルギー消費構成要素に直接的または間接的に供給するように構成される。内部エネ
ルギー受信器３０２０によって受けられるエネルギーとデバイス１０に使用されるエネル
ギーとの間でエネルギー・バランスが決定され、無線エネルギーの伝送は、決定されたエ
ネルギー・バランスに基づいて制御される。したがって、エネルギー・バランスは、デバ
イス１０を正しく作動するのに十分であるが、過度の温度上昇を引き起こすことのない、
必要とされる正しい量のエネルギーの正確な指標を与える。
【０１８３】
　図３２では、患者の皮膚が、縦線３０５０によって示される。ここでは、エネルギー受
信器は、患者の内部、好ましくは患者の皮膚３０５０の直下に配置されるエネルギー変換
デバイス１００２を備える。通常、移植されたエネルギー変換デバイス１００２は、腹部
、胸部、（たとえば腹壁の）筋膜、皮下、または任意の他の適切な位置に配置され得る。
移植されたエネルギー変換デバイス３０２０は、移植されたエネルギー変換デバイス３０
２０の近くの患者の皮膚３０５０の外側に配置された外部エネルギー伝送デバイス３０４
０に設けられた外部エネルギー源３０４０ａから伝送される無線エネルギーＥを受けるよ
うに構成される。
【０１８４】
　当技術でよく知られているように、無線エネルギーＥは、通常、外部エネルギー源１０
０４ａに配置された一次コイルおよび移植されたエネルギー変換デバイス３０２０に配置
された隣接の二次コイルを含むデバイスなどの任意の適切な経皮エネルギー伝達（ＴＥＴ
）デバイスによって伝達され得る。電流が一次コイルを介して送られると、たとえば、入
って来たエネルギーを充電式電池またはコンデンサなどの移植されたエネルギー源に蓄積
した後、デバイスの移植されたエネルギー消費構成要素に動力を供給するように使用され
得る二次コイルに、電圧の形のエネルギーが誘導される。しかしながら、本発明は通常、
いかなる特定のエネルギー伝達技術、ＴＥＴデバイス、またはエネルギー源にも限定され
ず、任意の種類の無線エネルギーが使用可能である。
【０１８５】
　移植されたエネルギー受信器によって受けられたエネルギー量は、デバイスの移植され
た構成要素によって使用されるエネルギーと比較され得る。したがって、「使用されるエ
ネルギー」という用語は、デバイスの移植された構成要素によって蓄積されるエネルギー
も含むことを理解されたい。制御デバイスは、伝達されたエネルギーの量を調節するよう
に、決定されたエネルギー・バランスに基づいて外部エネルギー源３０４０ａを制御する
外部制御ユニット３０４０ｂを含む。正しい量のエネルギーを伝達するために、エネルギ
ー・バランスおよび必要なエネルギー量が、スイッチ３２６０とデバイス１０との間に接
続された移植された内部制御ユニット３１５０を含む決定デバイスによって決定される。
こうして、内部制御ユニット３１５０は、デバイス１０の正しい作動に必要とされる必要
エネルギー量を何らかの形で反映する、デバイス１０の特定の特性を測定する適切なセン
サなど（図示せず）によって得られる様々な測定値を受けるように構成され得る。さらに
、患者の状態を反映するパラメータを与えるために、患者の現在の状態が、また、適切な
測定装置またはセンサによって検出され得る。ゆえに、そのような特徴および／またはパ
ラメータは、消費電力量、作動モードおよび温度などのデバイス１０の現在の状態、なら
びに、体温、血圧、鼓動および呼吸などのパラメータによって反映される患者の状態に関
連し得る。他の種類の患者の身体的パラメータおよびデバイスの機能的パラメータは、他
の箇所で説明される。
【０１８６】
　さらに、受けたエネルギーをデバイス１０による後の使用のために蓄積するように、蓄
電池３１６０の形態のエネルギー源が、任意選択で、移植されたエネルギー変換デバイス
３０２０に制御ユニット３１５０を介して接続され得る。代替としてまたはさらに、必要
なエネルギー量をやはり反映するこのような蓄電池の特性が、同様に測定され得る。蓄電
池は、充電式電池に置き換え可能であり、測定される特性は、電池の現在の状態、エネル
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ギー消費電圧などの任意の電気的パラメータ、温度などに関連し得る。十分な電圧および
電流をデバイス１０に与えるため、また、過熱を回避するために、電池は、移植されたエ
ネルギー変換デバイス３０２０から、正しい量の（すなわち少なすぎない、または多すぎ
ない）エネルギーを受けることによって最適に充電されるべきであることを明確に理解さ
れたい。蓄電池は、また、対応する特性を備えたコンデンサであり得る。
【０１８７】
　たとえば、電池の特性は、電池の現在の状態を決定するように定期的に測定され、次に
、内部制御ユニット３１５０の適切な記憶手段に状態の情報として記憶され得る。したが
って、新しい測定値が作られるたびに、それに従って、記憶された電池状態の情報が更新
され得る。このやり方では、電池を最適状態に保持するように、電池の状態は、正しい量
のエネルギーを伝達することによって「較正」され得る。
【０１８８】
　したがって、決定デバイスの内部制御ユニット３１５０は、デバイス１０、または患者
、または使用されている場合は移植されたエネルギー源、またはそのいずれかの組み合わ
せの上述のセンサもしくは測定装置によって生成される測定値に基づいて、エネルギー・
バランスおよび／または現在必要なエネルギー量（単位時間ごとのエネルギーまたは蓄積
されたエネルギー）を決定するように構成される。内部制御ユニット３１５０は、決定さ
れた必要なエネルギー量を反映する制御信号を外部制御ユニット３０４０ｂに接続された
外部信号受信器３０４０ｃに送信するように構成される内部信号送信器３２７０にさらに
接続される。したがって、外部エネルギー源３０４０ａから伝送されるエネルギー量は、
受信された制御信号に応じて調整され得る。
【０１８９】
　代替として、決定デバイスは、外部制御ユニット３０４０ｂを含み得る。この代替例で
は、センサ測定値を外部制御ユニット３０４０ｂに直接伝送でき、エネルギー・バランス
および／または現在必要なエネルギー量が外部制御ユニット３０４０ｂによって決定可能
であり、こうして、内部制御ユニット３１５０の上記の機能を外部制御ユニット３０４０
ｂに一体化する。この場合、内部制御ユニット３１５０は省略可能であり、センサ測定値
は、外部信号受信器３０４０ｃおよび外部制御ユニット３０４０ｂに測定値を送る内部信
号送信器３２７０に直接供給される。したがって、エネルギー・バランスおよび現在必要
なエネルギー量は、それらのセンサ測定値に基づいて外部制御ユニット３０４０ｂによっ
て決定され得る。
【０１９０】
　ゆえに、図３２の構成に従う本発明の解決策は、必要なエネルギーを指示する情報のフ
ィードバックを用い、この解決策は、たとえば、装置の移植されたエネルギー消費構成要
素によって使用されるエネルギー率と比較したエネルギー量、エネルギー差、またはエネ
ルギー受け率に関して、受けたエネルギーに対して比較されたエネルギーの実際の使用量
に基づいているため、従来の解決策よりも効率的である。デバイスは、受けたエネルギー
を、消費するか、または、移植されたエネルギー源などにエネルギーを蓄積するように使
用することができる。この場合、該当する場合および必要な場合、また、実際のエネルギ
ー・バランスを決定する手段として、上述の様々なパラメータが使用され得る。しかしな
がら、このようなパラメータは、また、デバイスを特に作動するために内部で行われる任
意の作用のためにそれ自体が必要とされ得る。
【０１９１】
　内部信号送信器３２７０および外部信号受信器３０４０ｃは、無線信号、ＩＲ（赤外線
）信号、または超音波信号などの適切な信号伝達手段を使用する別個のユニットとして実
現され得る。代替として、内部信号送信器３２７０および外部信号受信器３０４０ｃは、
基本的に同じ伝達技術を使用して、エネルギー伝達に関して逆方向に制御信号を運ぶよう
に、移植されたエネルギー変換デバイス３０２０および外部エネルギー源３０４０ａにそ
れぞれ一体化され得る。制御信号は、周波数、位相、または振幅に関して変調され得る。
【０１９２】
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　したがって、フィードバック情報は、受信器および送信器を含む別個の通信システムに
よって伝達され得るか、または、エネルギー・システムに一体化され得る。本発明による
と、このような一体化された情報フィードバックおよびエネルギー・システムは、無線エ
ネルギーを受ける移植可能内部エネルギー受信器であって、内部第１コイルおよびこの第
１コイルに接続された第１電子回路を有するエネルギー受信器と、無線エネルギーを伝送
する外部エネルギー伝送器であって、外部第２コイルおよびこの第２コイルに接続された
第２電子回路を有するエネルギー伝送器とを備える。エネルギー伝送器の外部第２コイル
は、エネルギー受信器の第１コイルによって受けられる無線エネルギーを伝送する。この
システムは、第１電子回路への内部第１コイルの接続のオンとオフを切り替える電源スイ
ッチをさらに備え、それによって、電源スイッチが第１電子回路への内部第１コイルの接
続のオンとオフを切り替えると、第１コイルの充電に関連したフィードバック情報が、外
部第２コイルの負荷におけるインピーダンス変化の形で外部エネルギー伝送器によって受
けられる。図３２の構成においてこのシステムを実現する際に、スイッチ３２６０は、別
個になって内部制御ユニット３１５０によって制御されるか、または内部制御ユニット３
１５０に一体化される。スイッチ３２６０はその最も広い実施形態において解釈されるべ
きであることを理解されたい。これは、トランジスタ、ＭＣＵ、ＭＣＰＵ、ＡＳＩＣ　Ｆ
ＰＧＡ、またはＤＡ変換器、または電源のオンとオフを切り替えることのできる任意の他
の電子部品もしくは回路を意味する。
【０１９３】
　結論として、図３２に示されるエネルギー供給の構成は、以下の方式で基本的に作動し
得る。エネルギー・バランスは、まず、決定デバイスの内部制御ユニット３１５０によっ
て決定される。必要なエネルギー量を反映する制御信号が、また、内部制御ユニット３１
５０によって生成され、その制御信号は、内部信号送信器３２７０から外部信号受信器３
０４０ｃへと送信される。代替として、エネルギー・バランスは、上記の実施例による代
わりに、外部制御ユニット３０４０ｂによって決定され得る。その場合、制御信号は様々
なセンサからの測定結果を搬送し得る。次に、外部エネルギー源１００４ａから放出され
るエネルギー量が、決定されたエネルギー・バランスに基づいて、たとえば受けた制御信
号に応じて、外部制御ユニット３０４０ｂによって調節され得る。この工程は、進行中の
エネルギー伝達の間、特定の間隔で間欠的に繰り返され得るか、または、エネルギー伝達
の間、いくぶん連続的な方式で実行され得る。
【０１９４】
　伝達されたエネルギーの量は、通常、電圧、電流、振幅、周波数、およびパルスの特性
などの外部エネルギー源３０４０ａにおける様々な伝送パラメータを調整することによっ
て調節され得る。
【０１９５】
　このシステムは、また、内部コイルに対する外部コイルの最適な場所を見出すこと、お
よび、エネルギー伝達を最適化することの両方のためにシステムを較正するためにも、Ｔ
ＥＴシステムのコイルの間の結合係数についての情報を得るように使用され得る。この場
合、単純に、伝達されたエネルギー量を受けたエネルギー量と比較する。たとえば、外部
コイルが移動された場合、結合係数は変化する可能性があり、移動量が正しく示されるこ
とによって、外部コイルはエネルギー伝達のための最適な場所を見出し得る。好ましくは
、外部コイルは、結合係数が最大になる前に、決定デバイスのフィードバック情報を達成
するように、伝達されたエネルギーの量を較正するように構成される。
【０１９６】
　この結合係数の情報は、また、エネルギー伝達の際のフィードバックとして使用され得
る。このような場合、本発明のエネルギー・システムは、無線エネルギーを受ける移植可
能の内部エネルギー受信器であって、内部第１コイルおよびこの第１コイルに接続された
第１電子回路を有するエネルギー受信器と、無線エネルギーを伝送する外部エネルギー伝
送器であって、外部第２コイルおよびこの第２コイルに接続された第２電子回路を有する
エネルギー伝送器とを備える。エネルギー伝送器の外部第２コイルは、エネルギー受信器
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の第１コイルによって受けた無線エネルギーを伝送する。このシステムは、第１コイルで
受けたエネルギー量をフィードバック情報として出すフィードバック・デバイスをさらに
備え、第２電子回路は、第１コイルと第２コイルとの間の結合係数を得るために、フィー
ドバック情報を受け、第２コイルによって伝達されたエネルギーの量を第１コイルで受け
たエネルギー量に関連するフィードバック情報と比較する決定デバイスを含む。エネルギ
ー伝送器は、得られた結合係数に応じて、伝送されたエネルギーを調節することができる
。
【０１９７】
　図３３を参照すると、デバイスを作動するエネルギーの無線伝達は、無侵襲の作動を可
能にするように上述されているが、デバイスは、有線エネルギーを用いても作動可能であ
ることが理解されるであろう。図３３に示される例のように、外部スイッチ３２６０は、
外部エネルギー源３０４０ａと、デバイス１０を作動する電気モータ３０７０などの作動
デバイスとの間に相互接続される。外部制御ユニット３０４０ｂは、デバイス１０を正し
く作動させるように、外部スイッチ３２６０の作動を制御する。
【０１９８】
　図３４は、受けられたエネルギーがどのようにデバイス１０に供給され、デバイス１０
によって使用されるかを示す別の実施形態を示す。図３２の例と同様に、内部エネルギー
受信器３０２０が、伝送制御ユニット３０４０ｂによって制御される外部エネルギー源３
０４０ａから無線エネルギーＥを受ける。内部エネルギー受信器３０２０は、デバイス１
０に一定の電圧でエネルギーを供給する、図では破線の囲みに「定Ｖ」として示される、
定電圧回路を備え得る。内部エネルギー受信器３０２０は、デバイス１０に一定の電流で
エネルギーを供給する、図では破線の囲みに「定Ｃ」として示される、定電流回路をさら
に備え得る。
【０１９９】
　デバイス１０は、モータ、ポンプ、制限デバイス、その電気的作動にエネルギーを要す
る任意の他の医療器具であり得るエネルギー消費部分１０ａを備える。デバイス１０は、
内部エネルギー受信器３０２０から供給されるエネルギーを蓄積するエネルギー蓄積デバ
イス１０ｂをさらに備え得る。したがって、供給されたエネルギーは、エネルギー消費部
分１０ａによって直接消費され得るか、またはエネルギー蓄積デバイス１０ｂによって蓄
積され得るか、または、供給されたエネルギーは、部分的に消費され、部分的に蓄積され
得る。デバイス１０は、内部エネルギー受信器３０２０から供給されるエネルギーを安定
させるエネルギー安定化ユニット１０ｃをさらに備え得る。したがって、エネルギーは、
消費される前または蓄積される前にエネルギーを安定化させるのに必要となり得るように
、変動する方式で供給され得る。
【０２００】
　内部エネルギー受信器３０２０から供給されるエネルギーは、さらに、デバイス１０に
よって消費および／または蓄積される前に、デバイス１０の外部に配置される別個のエネ
ルギー安定化ユニット３２８０によって蓄積および／または安定化される。代替として、
エネルギー安定化ユニット３２８０は、内部エネルギー受信器３０２０に一体化され得る
。いずれの場合にも、エネルギー安定化ユニット３２８０は、定電圧回路および／または
定電流回路を備え得る。
【０２０１】
　図３２および図３４は、様々な示された機能的な構成要素および要素がどのように配置
され、互いに接続されるかについての可能であるが非限定的ないくつかの実施例の任意選
択例を示すことに留意されたい。しかしながら、当業者は、多くの変形例および修正例が
本発明の範囲内において行われ得ることを容易に理解するであろう。
【０２０２】
　図３５は、無線エネルギーの伝送を制御するシステム、またはエネルギー・バランス制
御システムの提案された構成のうちの１つのエネルギー・バランス測定回路を概略的に示
す。回路は、２．５Ｖを中心とし、エネルギーの不均衡と比例関係にある出力信号を有す
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る。この信号の導関数は、値が上下するかどうか、およびそのような変化がどのくらい急
速に起こるかを示す。受けたエネルギーの量がデバイスの移植された構成要素によって使
用されるエネルギーより低い場合、より多くのエネルギーが伝達され、したがってエネル
ギー源に充電される。回路からの出力信号は、典型的にＡ／Ｄ変換器に送られ、デジタル
形式に変換される。次に、デジタル情報が外部エネルギー伝送デバイスに送られ、それに
よって、伝送されたエネルギーのレベルを調整できるようになる。別の可能性は、エネル
ギー・バランスのレベルを特定の最大および最小の閾値と比較し、バランスが最大／最小
の領域から出た場合に外部エネルギー伝送デバイスに情報を送る比較器を使用する完全な
アナログのシステムを有することである。
【０２０３】
　概略図３５は、誘導エネルギー伝達を使用して、患者の身体の外側から本発明のデバイ
スの移植されたエネルギー構成要素へエネルギーを伝達するシステムの回路の実施例を示
す。誘導エネルギー伝達システムは、典型的に外部伝送コイルおよび内部受信コイルを使
用する。受けコイル（Ｌ１）は概略図１８に含まれており、システムの伝送部分は除外さ
れている。
【０２０４】
　エネルギー・バランスの概略的概念の実施例、および、情報が外部エネルギー伝送器に
伝送されるやり方は、当然ながら、多数の異なるやり方で実現可能である。概略図３５な
らびに情報を評価および伝送する上述の方法は、どのように制御システムを実現するかの
例としてのみ考えられるべきである。
【０２０５】
　回路の詳細
　図３５では、記号Ｙ１、Ｙ２、Ｙ３などが回路内の試験箇所を示す。線図の構成要素お
よびそのそれぞれの値は、当然ながら、無限の数の可能な構成の解決策のうちのただ１つ
である、この特定の実施例において作用する値である。
　回路に動力を供給するエネルギーは、エネルギー受けコイルＬ１によって受けられる。
移植された構成要素へのエネルギーは、この特定の場合では２５ｋＨｚの周波数で伝送さ
れる。エネルギー・バランス出力信号は、試験箇所Ｙ１に存在する。
　システムの上記の様々な実施形態は、多くの異なるやり方で組み合わせられ得ることを
、当業者は認識するであろう。たとえば、図１８の電気スイッチ３０６０は、図２１～２
７の実施形態のいずれにも組み込み可能であり、図２１の液圧弁切替デバイス３１４０は
、図２０の実施形態に組み込み可能であり、ギヤ・ボックス３２４０は、図１９の実施形
態に組み込み可能である。スイッチは単純に任意の電子回路または構成要素を意味し得る
ことを認識されたい。
【０２０６】
　図３２、３４および３５と関連して説明される実施形態は、電気作動式デバイスの移植
されたエネルギー消費構成要素への無線エネルギーの伝送を制御する方法およびシステム
を示す。このような方法およびシステムは、以下では一般的な用語で規定される。
【０２０７】
　したがって、上述のようなデバイスの移植されたエネルギー消費構成要素に供給される
無線エネルギーの伝送を制御する方法が提供される。無線エネルギーＥは、患者の外部に
配置される外部エネルギー源から伝送され、患者の内部に配置される内部エネルギー受信
器で受けられ、内部エネルギー受信器は、受けたエネルギーを直接的または間接的に供給
するように、デバイスの移植されたエネルギー消費構成要素に接続されている。内部エネ
ルギー受信器によって受けられるエネルギーとデバイスに使用されるエネルギーとの間で
エネルギー・バランスが決定される。次に、外部エネルギー源からの無線エネルギーＥの
伝送が、決定されたエネルギー・バランスに基づいて制御される。
【０２０８】
　無線エネルギーは、外部エネルギー源の一次コイルから内部エネルギー受信器の二次コ
イルに誘導的に伝送され得る。エネルギー・バランスの変化が検出され、検出されたエネ
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ルギー・バランスの変化に基づいて無線エネルギーの伝送を制御する。また、検出された
エネルギーの差に基づいて無線エネルギーの伝送を制御するように、内部エネルギー受信
器によって受けられるエネルギーと医療用デバイスに使用されるエネルギーとの間で差が
検出され得る。
【０２０９】
　エネルギー伝送を制御するとき、エネルギー・バランスが増加していることを、検出さ
れたエネルギー・バランスの変化が示す場合には、伝送される無線エネルギーの量が減少
され得るか、または、その逆も同様である。エネルギー伝送の減少／増加は、さらに、検
出された変化率に対応し得る。
【０２１０】
　受けたエネルギーが使用されたエネルギーよりも大きいことを、検出されたエネルギー
の差が示す場合、伝送される無線エネルギーの量は、さらに減少され得るか、またはその
逆も同様である。エネルギー伝送の減少／増加は、こうして、検出されたエネルギーの差
の大きさに対応し得る。
【０２１１】
　上述のように、医療用デバイスに使用されるエネルギーは、医療用デバイスを作動する
ために消費され得る、および／または医療用デバイスの少なくとも１つのエネルギー蓄積
装置に蓄積され得る
【０２１２】
　医療用デバイスの電気的および／または物理的パラメータ、および／または患者の身体
的パラメータが決定されると、エネルギーは、前記パラメータに基づいて決定される時間
単位ごとの伝送率に従って、消費および蓄積するように伝送され得る。伝送されるエネル
ギーの総量が、また、前記パラメータに基づいて決定され得る。
【０２１３】
　内部エネルギー受信器によって受けられたエネルギー総量と消費されたおよび／または
蓄積されたエネルギーの総量との間で差が検出され、検出された差が、前記エネルギー・
バランスに関連する少なくとも１つの測定された電気的パラメータについての時間にわた
る積分に関連づけられ、この積分は、エネルギー・バランスに関連する監視された電圧お
よび／または電流に対して決定され得る。
【０２１４】
　導関数が、消費されたおよび／または蓄積されたエネルギーの量に関連する測定された
電気的パラメータについて時間にわたって決定されるとき、導関数は、エネルギー・バラ
ンスに関連する監視された電圧および／または電流に対して決定され得る。
【０２１５】
　外部エネルギー源からの無線エネルギーの伝送は、無線エネルギーを伝送するように第
１電気回路から外部エネルギー源に、前縁および後縁を有する電気パルスをかけることと
、電気パルスの連続した前縁と後縁との間の第１時間間隔の長さ、および／または電気パ
ルスの連続した後縁と前縁との間の第２時間間隔の長さを変化させることと、無線エネル
ギーを伝送することによって制御可能であり、伝送されるエネルギーは、変化する力を有
する電気パルスから生成され、力の変化は、第１および／または第２の時間間隔の長さに
応じる。
【０２１６】
　この場合、第１および／または第２の時間間隔を変化させるとき、電気パルスの周波数
は実質的に一定となり得る。電気パルスをかけるとき、第１および／または第２の時間間
隔を変化させることを除いて、電気パルスは変化しない状態に留まり得る。第１および／
または第２の時間間隔を変化させるとき、電気パルスの振幅は実質的に一定となり得る。
さらに、電気パルスは、電気パルスの連続した前縁と後縁との間の第１時間間隔の長さを
変化させることのみによって変化され得る。
【０２１７】
　一列の２つ以上の電気パルスが、続けて供給可能であり、一列のパルスをかけるとき、
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この列は、パルス列の初めに第１電気パルスを有し、パルス列の終わりに第２電気パルス
を有し、２つ以上のパルス列が続けて供給可能であり、連続した第１パルス列の第２電気
パルスの後縁と第２パルス列の第１電気パルスの前縁との間の第２の時間間隔の長さが変
化される。
【０２１８】
　電気パルスをかけるとき、電気パルスは実質的に一定の電流および実質的に一定の電圧
を有し得る。電気パルスは、また、実質的に一定の電流および実質的に一定の電圧を有し
得る。さらに、電気パルスはまた、実質的に一定の周波数を有し得る。パルス列内の電気
パルスは、同様に、実質的に一定の周波数を有し得る。
【０２１９】
　第１電気回路および外部エネルギー源によって形成される回路は、第１の特徴的な時間
間隔または第１時定数を有し得、伝送されたエネルギーを効果的に変化させると、そのよ
うな周波数の時間間隔は、第１の特徴的な時間間隔もしくは時定数の範囲内にあるか、ま
たはより短くなり得る。
【０２２０】
　したがって、また、デバイスの移植されたエネルギー消費構成要素に供給される無線エ
ネルギーの伝送を制御するように、上述のようなデバイスを備えるシステムが提供される
。最も広義において、システムは、エネルギー伝送デバイスからの無線エネルギーの伝送
を制御する制御装置と、伝送された無線エネルギーを受ける移植可能内部エネルギー受信
器とを備え、内部エネルギー受信器は、受けたエネルギーを直接的または間接的に供給す
るように、デバイスの移植可能のエネルギー消費構成要素に接続される。システムは、内
部エネルギー受信器によって受けられるエネルギーとデバイスの移植可能のエネルギー消
費構成要素に使用されるエネルギーとの間のエネルギー・バランスを決定するように構成
される決定デバイスをさらに備え、制御装置は、決定デバイスによって決定されたエネル
ギー・バランスに基づいて外部エネルギー伝送デバイスからの無線エネルギーの伝送を制
御する。
【０２２１】
　さらに、システムは、以下のいずれかを含み得る。
　－内部エネルギー受信器の二次コイルに誘導的に無線エネルギーを伝送するように構成
される外部エネルギー源の一次コイル。
　－決定デバイスは、エネルギー・バランスの変化を検出するように構成され、制御デバ
イスは、検出されたエネルギー・バランスの変化に基づいて無線エネルギーの伝送を制御
する。
　－決定デバイスは、内部エネルギー受信器によって受けられたエネルギーとデバイスの
移植可能のエネルギー消費構成要素に使用されるエネルギーとの間の差を検出するように
構成され、制御装置は、検出されたエネルギーの差に基づいて無線エネルギーの伝送を制
御する。
　－検出されたエネルギー・バランスの変化が、エネルギー・バランスが増加しているこ
とを示す場合、制御装置は、伝送される無線エネルギーの量を減らすように外部エネルギ
ー伝送デバイスを制御するか、またはその逆も同様であり、エネルギー伝送の減少／増加
は、検出された変化率に対応する。
　－受けられたエネルギーが使用されたエネルギーより大きいことを検出されたエネルギ
ーの差が示す場合、制御装置は、伝送される無線エネルギーの量を減らすように外部エネ
ルギー伝送デバイスを制御するか、またはその逆も同様であり、エネルギー伝送の減少／
増加は、前記検出されたエネルギーの差の大きさに対応する。
　－デバイスに使用されるエネルギーは、デバイスを作動するために消費される、および
／またはデバイスの少なくとも１つのエネルギー蓄積デバイスに蓄積される。
　－デバイスの電気的および／もしくは物理的パラメータならびに／または患者の身体的
パラメータが決定される場合、エネルギー伝送デバイスは、前記パラメータに基づいて決
定デバイスによって決定される時間単位ごとの伝送率に従って消費および蓄積するように
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エネルギーを伝送する。決定デバイスはまた、前記パラメータに基づいて伝送されたエネ
ルギーの総量を決定する。
　－内部エネルギー受信器によって受けられたエネルギーの総量と消費および／または蓄
積されたエネルギーの総量との間で差が検出され、検出された差が、エネルギー・バラン
スに関連した少なくとも１つの測定された電気的パラメータについての時間にわたる積分
に関連づけられるとき、決定デバイスは、エネルギー・バランスに関連する監視された電
圧および／または電流に対する積分を決定する。
　－導関数が、消費および／または蓄積されたエネルギーの量に関連する測定された電気
的パラメータの時間にわたって決定されるとき、決定デバイスは、エネルギー・バランス
に関連する監視された電圧および／または電流に対する導関数を決定する。
　－エネルギー伝送デバイスは、人体の外部に置かれたコイルを備え、無線エネルギーを
伝送するように電気パルスを用いて外部コイルに動力を供給する電気回路が設けられる。
電気パルスは、前縁および後縁を有し、電気回路は、伝送される無線エネルギーの力を変
化させるように、連続する前縁と後縁との間の第１時間間隔、および／または、連続する
電気パルスの後縁と前縁との間の第２時間間隔を変化させるように構成される。結果とし
て、伝送された無線エネルギーを受けるエネルギー受信器は、変化する力を有する。
　－電気回路は、第１および／または第２の時間間隔を変化させることを除いて、変化し
ない状態に留まるように電気パルスを送るように構成される。
　－電気回路は、時定数を有し、第１および／または第２の時間間隔の長さが変化すると
、コイルで伝送される力が変化するように、第１時定数の範囲においてのみ第１および第
２の時間間隔を変化させるように構成される。
　－電気回路は、電気パルスの連続した前縁と後縁との間の第１時間間隔の長さを変化さ
せることのみによって変化されるように電気パルスを送るように構成される。
　－電気回路は、一列の２つ以上の電気パルスを続けて供給するように構成され、前記列
は、パルス列の初めに第１電気パルスを有し、パルス列の終わりに第２電気パルスを有し
、
　－連続する第１パルス列の第２電気パルスの後縁と第２パルス列の第１電気パルスの前
縁との間の第２の時間間隔の長さが、第１電子回路によって変化させられる。
　－電気回路は、実質的に一定の高さおよび／または振幅および／または強度および／ま
たは電圧および／または電流および／または周波数を有するパルスとして、電気パルスを
与えるように構成される。
　－電気回路は、時定数を有し、第１および／または第２の時間間隔の長さが変化すると
、第１コイルで伝送される力が変化するように、第１時定数の範囲においてのみ第１およ
び第２の時間間隔を変化させるように構成される。
　－電気回路は、第１時定数の大きさと比較して、第１時定数を含む、または第１時定数
の比較的近くに位置する範囲内においてのみ、第１および／または第２の時間間隔の長さ
を変化させる電気パルスを与えるように構成される。
【０２２２】
　図３６～３９は、本発明に従って、移植されたデバイスに液圧または空気圧で動力を供
給する４つの異なるやり方をさらに詳細なブロック線図で示す。
【０２２３】
　図３６は、上述のようなシステムを示す。システムは、移植されたデバイス１０を備え
、さらに、別個の調節リザーバ１０１３０、一方向ポンプ１００９０、および切替弁１０
１４０を備える。
【０２２４】
　図３７は、デバイス１０および流体リザーバ１０１３０を示す。調節リザーバの壁を動
かすこと、または任意の他の別のやり方で調節リザーバのサイズを変えることによって、
デバイスの調整は弁が全くない状態で行うことができ、リザーバの壁を動かすことによっ
て流体をいつでも自由に通す。
【０２２５】
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　図３８は、デバイス１０、二方向ポンプ１００９０、および調節リザーバ１０１３０を
示す。
【０２２６】
　図３９は、第２閉鎖システムを制御する第１閉鎖システムを備える逆転サーボ・システ
ムのブロック線図を示す。サーボ・システムは、調節リザーバ１０１３０およびサーボ・
リザーバ１０５００を備える。サーボ・リザーバ１０５００は、機械的な相互連結部１０
５４０を介して移植されたデバイス１０を機械的に制御する。デバイスは、膨張／収縮可
能な空洞部を有する。この空洞部は、好ましくは、デバイス１０と流体連結した、より大
型の調整可能なリザーバ１０５２０から作動液を供給することによって膨張または収縮さ
れる。代替として、空洞部は、サーボ・リザーバ１０５００の制御の下で圧縮および膨張
が可能である圧縮可能な気体を包含する。
【０２２７】
　サーボ・リザーバ１０５００は、また、デバイス自体の一部であり得る。
【０２２８】
　一実施形態では、調節リザーバは、患者の皮膚の下の皮下に置かれ、指によってその外
表面を押すことで作動される。このシステムは、図４０ａ～ｃに示される。図４０ａには
、可撓性の皮下調節リザーバ１０１３０が、膨らんだ形状のサーボ・リザーバ１０５００
に導管１０１１０によって連結されているのを示す。このベローの形状のサーボ・リザー
バ１０５００は、可撓性のデバイス１０に含まれる。図４０ａに示される状態では、サー
ボ・リザーバ１０５００は最小の流体を含み、大部分の流体は調節リザーバ１０１３０に
ある。サーボ・リザーバ１０５００とデバイス１０との間の機械的な相互連結によって、
デバイス１０の外部形状が収縮される、すなわち、その最大容積よりも少ない容積を占め
る。この最大容積は、図に破線で示される。
【０２２９】
　図４０ｂは、デバイスを移植された患者などの使用者が、調節リザーバ１０１３０を押
し、それによって、中に包含される流体が導管１０１１０を通ってサーボ・リザーバ１０
５００へと流れ、サーボ・リザーバ１０５００はそのベロー形状のおかげで長さ方向に膨
張するのを示す。この膨張は、その最大容積を占めるようにデバイス１０を膨張させ、そ
れによってそれが接触する胃壁（図示せず）を伸ばす。
【０２３０】
　調節リザーバ１０１３０は、好ましくは、圧縮の後、その形状を保つ手段１０１３０ａ
を備える。図４０ｃに概略的に示されるこの手段は、このように、使用者が調節リザーバ
を解放したとき、伸張した位置にデバイス１０を保持する。このようにして、調節リザー
バは、システムのオン／オフのスイッチとして本質的に作動する。
【０２３１】
　液圧または空気圧式の作動の代替実施形態が、ここで図４１および図４２ａ～ｃを参照
して説明される。図４１に示されるブロック線図は、第２閉鎖システムを制御する第１閉
鎖システムを備える。第１システムは、調節リザーバ１０１３０およびサーボ・リザーバ
１０５００を備える。サーボ・リザーバ１０５００は、機械的な相互連結部１０５４０を
介して、より大型の調整可能なリザーバ１０５２０を機械的に制御する。膨張可能／収縮
可能な空洞部を有する移植されるデバイス１０は、デバイス１０と流体連結したより大型
の調整可能なリザーバ１０５２０からの作動液の供給によって、より大型の調整可能なリ
ザーバ１０５２０によって制御される。
【０２３２】
　この実施形態の例が、ここで図４２ａ～ｃを参照して説明される。上述の実施形態と同
様に、調節リザーバは、患者の皮膚の下の皮下に置かれ、指によってその外表面を押すこ
とによって作動される。調節リザーバ１０１３０は、導管１０１１０によって、ベロー形
状のサーボ・リザーバ１０５００と流体連結している。図４２ａに示される第１閉鎖シス
テム１０１３０、１０１１０、１０５００において、サーボ・リザーバ１０５００は、最
少の流体を含み、大部分の流体は調節リザーバ１０１３０にある。
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【０２３３】
　サーボ・リザーバ１０５００は、この例では、やはりベロー形状を有するが、サーボ・
リザーバ１０５００よりもより大きい直径を有する、より大型の調整可能なリザーバ１０
５２０に機械的に連結される。より大型の調整可能なリザーバ１０５２は、デバイス１０
と流体連結している。これは、使用者が調節リザーバ１０１３０を押すと、それによって
、調節リザーバ１０１３０からサーボ・リザーバ１０５００へ流体を移動させることを意
味し、サーボ・リザーバ１０５００が膨張することで、より大型の調整可能なリザーバ１
０５２０からデバイス１０へ、より大きい容積の流体を移動させる。言い換えると、この
逆転サーボでは、調節リザーバの小さい容積がより高い力で圧縮され、これが、単位面積
あたりより小さい力でより大きい総面積の動きを生じる。
【０２３４】
　図４０ａ～ｃを参照して上述された上記の実施形態と同様に、調節リザーバ１０１３０
は、好ましくは、圧縮の後、その形状を保つ手段１０１３０ａを備える。図に概略的に示
されるこの手段は、したがって、使用者が調節リザーバを解放したとき、伸張した位置に
デバイス１０を保つ。このようにして、調節リザーバは、システムのオン／オフのスイッ
チとして本質的に作動する。
【符号の説明】
【０２３５】
１０１　カフ；　１０２　動脈瘤；　１０３　（カフの）部分；　１０４　血管；　
１０５　電子制御ユニット；　１０６　送受信器；　１０７　センサ；　
１０８　電極；　１０９　電気パルス生成器；　１１０　ポンプ；　
１１１　充電式電池；　１１２　外部充電器ユニット。

【図１】 【図２】
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