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(57)【要約】
駆動装置アセンブリ、駆動装置、ドリルビット、および
医療手技中に生体材料に関する情報（インピーダンス、
電圧、電圧差、およびそのような情報における変化など
）を決定するための方法を提供する。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　　制御装置；
　　電源に結合され、かつ前記制御装置にさらに結合されたモータであって、前記制御装
置が前記モータの動作に影響を及ぼし得るように前記制御装置に結合された、モータ；
　　前記モータに結合された駆動シャフトであって、前記モータが前記駆動シャフトを動
かし得るように前記モータに結合された、駆動シャフト；
　　前記制御装置に結合され、前記モータを活性化するように構成されたトリガ；および
、
　　前記制御装置に結合されるように構成された第一の電極
　を含む駆動装置；ならびに、
　　外面；
　　前記外面の内側に配置されたコア；および、
　　前記コアと前記外面との間に配置された、前記コアと前記外面との間の電気的連絡を
防ぐように構成されたインシュレータ
　を含む、前記駆動シャフトおよび前記制御装置に結合されるように構成されたドリルビ
ットであって、前記外面、前記インシュレータ、および前記コアが協働して前記ドリルビ
ットの少なくとも一つの先端を形成する、ドリルビット
を含む駆動装置アセンブリであって、
　前記第一の電極が前記制御装置に結合されるとき、かつ少なくとも前記駆動装置アセン
ブリが医療手技において使用されるときに、前記制御装置が、前記コアと前記第一の電極
との間の電圧差およびインピーダンスの少なくとも一つを決定するように構成されている
、駆動装置アセンブリ。
【請求項２】
　2線式構成を含む、請求項1記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項３】
　前記インピーダンスが、前記制御装置がインピーダンスを決定するときの正規化インピ
ーダンスである、請求項1記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項４】
　前記ドリルビットが、前記駆動シャフトに整流電気接続によって結合されるように構成
されている、請求項1記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項５】
　前記ドリルビットが、前記ドリルビットと前記駆動シャフトとの間の整流電気接続を可
能とするように構成されたギアボックスベアリングによって前記駆動シャフトに結合され
るように構成されている、請求項4記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項６】
　前記制御装置が、交流を前記コアへと通すように構成されている、請求項1記載の駆動
装置アセンブリ。
【請求項７】
　前記制御装置に結合されるように構成された第二の電極をさらに含み、
　前記第一および第二の電極が前記制御装置に結合されているとき、少なくとも前記駆動
装置アセンブリが医療手技で使用されるときに前記制御装置が前記コアと前記第一の電極
との間の電圧差およびインピーダンスの少なくとも一つを決定することを可能とするため
に、電流を前記第二の電極へと通すように前記制御装置が構成されている、請求項6記載
の駆動装置アセンブリ。
【請求項８】
　少なくとも3線式構成を含む、請求項7記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項９】
　前記制御装置が、前記コアおよび前記第二の電極へと交流を通すように構成されている
、請求項7記載の駆動装置アセンブリ。
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【請求項１０】
　前記制御装置が、前記コアおよび前記第二の電極へと交流を通すように構成された電流
源を含む、請求項9記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項１１】
　前記コアおよび前記第二の電極へと通された前記交流が、同じ電流源に由来する、請求
項10記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項１２】
　前記交流が、5 kHzから150 kHzの周波数を含み得る、請求項9記載の駆動装置アセンブ
リ。
【請求項１３】
　前記ドリルビットが生体材料を通って動くときに、前記インピーダンスおよび前記電圧
差の少なくとも一つにおける変化を決定するように前記制御装置が構成されている、請求
項7記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項１４】
　前記制御装置が、前記インピーダンスおよび前記電圧差の少なくとも一つにおける前記
変化を閾値と比較するように構成されている、請求項13記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項１５】
　前記制御装置が、前記インピーダンスおよび前記電圧差の少なくとも一つにおける前記
変化を前記閾値と比較するように構成された閾値検出器を含む、請求項14記載の駆動装置
アセンブリ。
【請求項１６】
　前記閾値が調節可能である、請求項14記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項１７】
　前記インピーダンスおよび前記電圧差の少なくとも一つにおける前記変化が前記閾値を
満たすかまたは前記閾値を超えると、モータを不活性化するように前記制御装置が構成さ
れている、請求項14記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項１８】
　前記インピーダンスおよび前記電圧差の少なくとも一つにおける前記変化が前記閾値を
満たすかまたは前記閾値を超えると、前記モータの回転スピードを変更するように前記制
御装置が構成されている、請求項14記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項１９】
　前記第一の電極および前記第二の電極の少なくとも一つが、前記第一の電極および前記
第二の電極の少なくとも一つを皮膚に接着するように構成された接着剤を含む、請求項7
記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項２０】
　前記第一の電極および前記第二の電極の少なくとも一つを前記制御装置に結合するよう
に構成されたパッチコネクタ
をさらに含む、請求項7記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項２１】
　前記インシュレータが、非導電性材料を含む、請求項1記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項２２】
　前記インシュレータが、ポリテトラフルオロエチレンを含む、請求項1記載の駆動装置
アセンブリ。
【請求項２３】
　前記インシュレータが、0.01ミリメータから2ミリメータの厚さを含む、請求項1記載の
駆動装置アセンブリ。
【請求項２４】
　前記コアの一部分が、前記ドリルビットの前記先端で露出している、請求項1記載の駆
動装置アセンブリ。
【請求項２５】
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　前記制御装置に結合され、前記インピーダンス、前記コアと前記第一の電極との間の前
記電圧、および前記インピーダンスおよび前記電圧差の少なくとも一つにおける前記変化
の少なくとも一つに関連した情報を表示するように構成された表示器
をさらに含む、請求項13記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項２６】
　前記表示器が、少なくとも一つの発光ダイオードを含む、請求項25記載の駆動装置アセ
ンブリ。
【請求項２７】
　前記表示器が、前記インピーダンス、前記コアと前記第一の電極との間の前記電圧、お
よび前記インピーダンスおよび前記電圧差の少なくとも一つにおける前記変化に基づいて
、前記ドリルビットのポジションについての情報を示すように構成されている、請求項25
記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項２８】
　前記ドリルビットおよび前記駆動シャフトに結合されるように構成されたドリルビット
カプラ
をさらに含む、請求項1記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項２９】
　前記ドリルビットカプラが絶縁されている、請求項28記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項３０】
　前記ドリルビットカプラが、インシュレータを含む、請求項29記載の駆動装置アセンブ
リ。
【請求項３１】
　前記ドリルビットおよび前記制御装置に結合された、少なくとも一つのドリルビット接
点であって、前記制御装置と、前記コアおよび前記ドリルビットの前記外面の少なくとも
一つとの間の電気的連絡を可能とするように構成された、少なくとも一つのドリルビット
接点
をさらに含む、請求項1記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項３２】
　前記ドリルビット接点が、整流電気接続によって前記ドリルビットに結合されている、
請求項31記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項３３】
　前記ドリルビット接点が、前記ドリルビットに摺動可能に結合されている、請求項31記
載の駆動装置アセンブリ。
【請求項３４】
　前記制御装置が、前記ドリルビットの前記コアからの、電流、電圧、インピーダンス、
および温度の少なくとも一つに関連した情報を受け取るように構成されている、請求項32
記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項３５】
　前記制御装置が前記ドリルビットの前記外面からの情報を受け取ることができるように
、前記少なくとも一つのドリルビット接点がさらに構成されている、請求項32記載の駆動
装置アセンブリ。
【請求項３６】
　前記外面から受け取ることのできる前記情報が、電流、電圧、インピーダンス、および
温度の少なくとも一つに関連している、請求項35記載の駆動。
【請求項３７】
　前記ドリルビット接点が、非導電性被覆を含む、請求項31記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項３８】
　前記ドリルビット接点が誘電体を含む、請求項31記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項３９】
　参照インピーダンスおよび参照電圧差の少なくとも一つを設定するように構成されてい
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る、前記制御装置に結合された参照ボタン
をさらに含み、
　前記制御装置が、前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つから
の変化を決定するように構成されている、請求項25記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項４０】
　前記参照ボタンが用いられたときに、前記参照ボタンが前記参照インピーダンスおよび
前記参照電圧差の少なくとも一つを設定する、請求項39記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項４１】
　前記ドリルビットが標的領域の中の所定の材料に接触したときに、参照インピーダンス
および参照電圧差の少なくとも一つを自動的に設定するように前記制御装置が構成されて
いる、請求項25記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項４２】
　前記制御装置が、前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つから
の前記変化を閾値と比較するように構成されている、請求項39記載の駆動装置。
【請求項４３】
　前記制御装置が、前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つから
の前記変化を前記閾値と比較するように構成された閾値検出器を含む、請求項42記載の駆
動装置アセンブリ。
【請求項４４】
　前記閾値が調整可能である、請求項42記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項４５】
　前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つからの前記変化が前記
閾値を満たすかまたは超えると、前記制御装置が前記表示器に、前記インピーダンス、前
記コアと前記第一の電極との間の前記電圧、および前記インピーダンスおよび前記電圧差
の少なくとも一つにおける前記変化の少なくとも一つを示させるように前記制御装置が構
成されている、請求項42記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項４６】
　前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つからの前記変化が前記
閾値を満たすかまたは超えると、前記モータを不活性化させるように前記制御装置が構成
されている、請求項42記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項４７】
　前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つからの前記変化が前記
閾値を満たすかまたは超えると、前記モータの回転スピードを変更するように前記制御装
置が構成されている、請求項42記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項４８】
　前記制御装置が、
　前記電流において信号を生成するように構成された発振器
をさらに含む、請求項42記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項４９】
　前記信号が、10 kHzから100 kHzの周波数を含む、請求項48記載の駆動装置アセンブリ
。
【請求項５０】
　前記信号が、50 kHzの周波数を含む、請求項48記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項５１】
　前記制御装置が、
　前記ドリルビットおよび前記第一の電極に結合された差動増幅器であって、前記ドリル
ビットと前記第一の電極との間の電圧差を出力するように構成された、差動増幅器
をさらに含む、請求項48記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項５２】
　前記差動増幅器が、高コモンモード除去差動入力増幅器を含む、請求項51記載の駆動装
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置アセンブリ。
【請求項５３】
　前記制御装置が、
　前記発振器および前記差動増幅器に結合された乗算器であって、前記電圧差をベースバ
ンド周波数にダウンコンバートするために、前記差動増幅器から受け取った信号を、前記
発振器から受け取った信号で乗算するように構成された、乗算器
をさらに含む、請求項51記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項５４】
　前記乗算器が直流電圧を生成するように構成されている、請求項53記載の駆動装置アセ
ンブリ。
【請求項５５】
　前記制御装置が、
　前記乗算器に結合され、かつ前記乗算器によって生成された前記ベースバンド周波数の
電圧を増加させるように構成された利得増幅器
をさらに含む、請求項54記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項５６】
　前記利得増幅器が、前記ベースバンド周波数の前記電圧を1000倍増加させるように構成
されている、請求項55記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項５７】
　前記利得増幅器が、前記ベースバンド周波数の前記電圧を100倍から10,000倍増加させ
るように構成されている、請求項55記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項５８】
　前記制御装置が、
　前記利得増幅器に結合され、かつカットオフ周波数よりも高い周波数を有する前記利得
増幅器による信号出力を減衰するように構成されたローパスフィルタ
をさらに含む、請求項55記載の駆動装置アセンブリ。
【請求項５９】
　非標的領域の中または上に駆動装置アセンブリの第一の電極を設置する工程；
　前記駆動装置アセンブリのドリルビットを、生体材料中の標的領域へ向けて、生体材料
を通って動かす工程；および、
　インピーダンス、インピーダンスにおける変化、電圧差、および電圧差における変化の
少なくとも一つを決定する工程
を含む方法。
【請求項６０】
　前記インピーダンス、前記インピーダンスにおける変化、前記電圧、および前記電圧差
における変化の少なくとも一つが閾値を満たすかまたは超えたときに、通知を表示する工
程
をさらに含む、請求項59記載の方法。
【請求項６１】
　前記インピーダンス、前記インピーダンスにおける変化、前記電圧、および前記電圧差
における変化の少なくとも一つが閾値を満たすかまたは超えたときに、前記ドリルビット
の回転速度を変更するまたは停止する工程
をさらに含む、請求項59記載の方法。
【請求項６２】
　前記ドリルビットおよび前記第一の電極とともに少なくとも3線式構成を形成するため
に、前記非標的領域の中または上に第二の電極を設置する工程
をさらに含む、請求項59記載の方法。
【請求項６３】
　インピーダンス、インピーダンスにおける変化、電圧、および電圧における変化の少な
くとも一つが閾値を満たすかまたは超えたときに、通知を表示する工程
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をさらに含む、請求項62記載の方法。
【請求項６４】
　前記インピーダンス、前記インピーダンスにおける変化、前記電圧、および前記電圧に
おける変化の少なくとも一つが閾値を満たすかまたは超えたときに、前記ドリルビットの
回転速度を変更するまたは停止する工程
をさらに含む、請求項62記載の方法。
【請求項６５】
　前記標的領域へのアクセスを可能とするために、前記ドリルビットを前記標的領域から
取り除く工程
をさらに含む、請求項59記載の方法。
【請求項６６】
　インピーダンスにおける変化および生体材料をまたいだ電圧差における変化の少なくと
も一つを決定する方法であって：
　　非標的領域の上または中に駆動装置アセンブリの第一の電極を設置する工程；
　　生体材料中の標的領域へ向けて生体材料を通って前記駆動装置アセンブリのドリルビ
ットを動かす工程；
　　参照インピーダンスおよび参照電圧差の少なくとも一つを設定する工程；および、
　　前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つからの変化を決定す
る工程
を含む、方法。
【請求項６７】
　前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つからの前記変化が閾値
を満たすかまたは超えたときに、通知を表示する工程
をさらに含む、請求項66記載の方法。
【請求項６８】
　前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つからの前記変化が閾値
を満たすかまたは超えたときに、前記ドリルビットの回転速度を変更するまたは停止する
工程
をさらに含む、請求項66記載の方法。
【請求項６９】
　少なくとも3線式構成を形成するために、前記非標的領域の中または上に第二の電極を
設置する工程
をさらに含む、請求項66記載の方法。
【請求項７０】
　前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つからの変化を決定する
工程
をさらに含む、請求項69記載の方法。
【請求項７１】
　前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つからの前記変化が閾値
を満たすかまたは超えたときに、通知を表示する工程
をさらに含む、請求項70記載の方法。
【請求項７２】
　前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つからの前記変化が閾値
を満たすかまたは超えたときに、回転速度を変更するまたは停止する工程
をさらに含む、請求項70記載の方法。
【請求項７３】
　前記標的領域へのアクセスを可能とするために、前記ドリルビットを前記標的領域から
取り除く工程
をさらに含む、請求項66記載の方法。
【請求項７４】
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　インピーダンスおよび電圧差の少なくとも一つを決定するように構成された制御装置；
　電源に結合され、かつ前記制御装置にさらに結合されたモータであって、前記制御装置
が前記モータの動作に影響を及ぼし得るように前記制御装置に結合された、モータ；
　前記モータに結合された駆動シャフトであって、前記モータが前記駆動シャフトを動か
し得るように前記モータに結合された、駆動シャフト；
　前記制御装置に結合され、かつ前記モータを活性化するように構成されたトリガ；およ
び、
　前記制御装置に結合されるように構成された第一の電極
を含む駆動装置であって、
　骨内（IO）器具に結合され、かつ前記IO器具とともに、インピーダンスにおける変化お
よび生体材料をまたいだ電圧差における変化の少なくとも一つを決定するために用いられ
るように構成された、駆動装置。
【請求項７５】
　2線式構成を含む、請求項74記載の駆動装置。
【請求項７６】
　交流を生成するように構成されている、請求項74記載の駆動装置。
【請求項７７】
　前記制御装置に結合されるように構成された第二の電極
をさらに含み、
　前記第一および第二の電極が前記制御装置に結合されているとき、少なくとも前記駆動
装置がIO器具とともに医療手技において使用されるときに前記制御装置がインピーダンス
および電圧差の少なくとも一つを決定することを可能とするために、前記制御装置が前記
第二の電極に電流を通すことができる、請求項76記載の駆動装置。
【請求項７８】
　少なくとも3線式構成を含む、請求項77記載の駆動装置。
【請求項７９】
　交流を生成するように構成されている、請求項77記載の駆動装置。
【請求項８０】
　前記交流が、5 kHzから150 kHzの周波数を含み得る、請求項79記載の駆動装置。
【請求項８１】
　前記第一および第二の電極が前記制御装置に結合されておりかつ前記駆動装置がIO器具
とともに医療手技において使用されるときに、前記制御装置が、インピーダンス、インピ
ーダンスにおける変化、電圧差、および電圧差における変化の少なくとも一つを決定する
ように構成されている、請求項77記載の駆動装置。
【請求項８２】
　前記制御装置が、前記インピーダンス、前記インピーダンスにおける変化、前記電圧差
、および前記電圧差における変化の少なくとも一つを閾値と比較するように構成されてい
る、請求項81記載の駆動装置。
【請求項８３】
　前記制御装置が、前記インピーダンス、前記インピーダンスにおける変化、前記電圧差
、および前記電圧差における変化の少なくとも一つを前記閾値と比較するように構成され
た閾値検出器を含む、請求項82記載の駆動装置。
【請求項８４】
　前記閾値が調整可能である、請求項82記載の駆動装置。
【請求項８５】
　前記インピーダンス、前記インピーダンスにおける変化、前記電圧差、および前記電圧
差における変化の少なくとも一つが前記閾値を満たすかまたは超えると、前記モータを不
活性化するように前記制御装置が構成されている、請求項82記載の駆動装置。
【請求項８６】
　前記インピーダンス、前記インピーダンスにおける変化、前記電圧差、および前記電圧
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差における変化の少なくとも一つが前記閾値を満たすかまたは超えると、前記モータの回
転スピードを変更するように前記制御装置が構成されている、請求項82記載の駆動装置。
【請求項８７】
　前記第一の電極および前記第二の電極の少なくとも一つが、前記第一の電極および前記
第二の電極の少なくとも一つを皮膚に接着するように構成された接着剤を含む、請求項77
記載の駆動装置。
【請求項８８】
　前記第一の電極および前記第二の電極の少なくとも一つを、前記制御装置に結合させる
ように構成されているパッチコネクタ
をさらに含む、請求項77記載の駆動装置。
【請求項８９】
　前記制御装置に結合された表示器
をさらに含む、請求項81記載の駆動装置。
【請求項９０】
　前記表示器が少なくとも一つの発光ダイオードを含む、請求項89記載の駆動装置。
【請求項９１】
　ドリルビットおよび前記駆動シャフトに結合されるように構成されたドリルビットカプ
ラ
をさらに含む、請求項74記載の駆動装置。
【請求項９２】
　前記ドリルビットカプラが絶縁されている、請求項91記載の駆動装置。
【請求項９３】
　前記ドリルビットカプラがインシュレータを含む、請求項92記載の駆動装置。
【請求項９４】
　前記制御装置に結合された参照ボタンであって、参照インピーダンスおよび参照電圧差
の少なくとも一つを設定するように構成されている、参照ボタン
をさらに含み、
　前記駆動装置がIO器具に結合されかつ医療手技中に使用されるときに、前記制御装置が
、前記参照インピーダンスからのインピーダンスにおける変化および前記参照電圧差から
の電圧差における変化の少なくとも一つを決定するように構成されている、請求項89記載
の駆動装置。
【請求項９５】
　前記参照ボタンが用いられたときに、前記参照ボタンが前記参照インピーダンスおよび
前記参照電圧差の少なくとも一つを設定する、請求項94記載の駆動装置。
【請求項９６】
　前記制御装置が、前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つを、
条件が満たされたときに自動的に設定するように構成されている、請求項89記載の駆動装
置。
【請求項９７】
　前記制御装置が、前記インピーダンスにおける変化および前記電圧差における変化の少
なくとも一つを、閾値と比較するように構成されている、請求項94記載の駆動装置。
【請求項９８】
　前記制御装置が、前記インピーダンスにおける変化および前記電圧差における変化の少
なくとも一つを前記閾値と比較するように構成された閾値検出器を含む、請求項97記載の
駆動装置。
【請求項９９】
　前記閾値が調整可能である、請求項97記載の駆動装置。
【請求項１００】
　前記インピーダンスにおける変化および前記電圧差における変化の少なくとも一つが前
記閾値を満たすかまたは超えると、前記制御装置が前記表示器を変化させるように前記制
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御装置が構成されている、請求項97記載の駆動装置。
【請求項１０１】
　前記インピーダンスにおける変化および前記電圧差における変化の少なくとも一つが前
記閾値を満たすかまたは超えると、前記モータを不活性化するように前記制御装置が構成
されている、請求項97記載の駆動装置。
【請求項１０２】
　前記インピーダンスにおける変化および前記電圧差における変化の少なくとも一つが前
記閾値を満たすかまたは超えると、前記モータの回転スピードを変更するように前記制御
装置が構成されている、請求項97記載の駆動装置。
【請求項１０３】
　前記制御装置が、
　　前記電流において信号を生成するように構成された発振器
をさらに含む、請求項97記載の駆動装置。
【請求項１０４】
　前記信号が、10 kHzから100 kHzの周波数を含む、請求項103記載の駆動装置。
【請求項１０５】
　前記信号が、50 kHzの周波数を含む、請求項103記載の駆動装置。
【請求項１０６】
　前記制御装置が、差動増幅器をさらに含む、請求項103記載の駆動装置。
【請求項１０７】
　前記差動増幅器が、高コモンモード除去差動入力増幅器を含む、請求項106記載の駆動
装置。
【請求項１０８】
　前記制御装置が、
　　前記発振器および前記差動増幅器に結合された乗算器であって、電圧をベースバンド
周波数にダウンコンバートするために、前記差動増幅器から受け取った信号を、前記発振
器から受け取った信号で乗算するように構成された、乗算器
をさらに含む、請求項106記載の駆動装置。
【請求項１０９】
　前記乗算器が、直流電圧を生成するように構成されている、請求項108記載の駆動装置
。
【請求項１１０】
　前記制御装置が、
　　前記乗算器に結合され、前記乗算器により生成された前記ベースバンド周波数の電圧
を増加させるように構成された利得増幅器
をさらに含む、請求項109記載の駆動装置。
【請求項１１１】
　前記利得増幅器が、前記ベースバンド周波数の前記電圧を1000倍増加させるように構成
されている、請求項110記載の駆動装置。
【請求項１１２】
　前記利得増幅器が、前記ベースバンド周波数の前記電圧を、100倍から10,000倍増加さ
せるように構成されている、請求項110記載の駆動装置。
【請求項１１３】
　前記制御装置が、
　　前記利得増幅器に結合され、かつカットオフ周波数よりも高い周波数を有する前記利
得増幅器による信号出力を減衰するように構成されたローパスフィルタ
をさらに含む、請求項110記載の駆動装置。
【請求項１１４】
　外面；
　前記外面の内側に配置されたコア；および、
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　前記コアと前記外面との間に配置されたインシュレータであって、前記コアと前記外面
との間の電気的な連絡を防ぐように構成された、インシュレータ
を含むドリルビットであって、
　前記外面、前記インシュレータ、および前記コアが協働して、骨を貫くように構成され
た前記ドリルビットの少なくとも一つの先端を形成し；かつ、
　前記ドリルビットが、駆動装置に結合されるように、かつ医療手技中にインピーダンス
における変化および生体材料をまたぐ電圧差における変化の少なくとも一つを決定するた
めに使用されるように構成されている、ドリルビット。
【請求項１１５】
　整流電気接続によって駆動装置の駆動シャフトに結合されるように構成されている、請
求項114記載のドリルビット。
【請求項１１６】
　ギアボックスベアリングによって前記駆動シャフトに結合されるように構成されており
、前記ギアボックスベアリングが、前記ドリルビットと駆動装置の駆動シャフトとの間の
整流電気接続を可能とするように構成されている、請求項115記載のドリルビット。
【請求項１１７】
　前記インシュレータが、非導電性材料を含む、請求項114記載のドリルビット。
【請求項１１８】
　前記インシュレータが、ポリテトラフルオロエチレンを含む、請求項114記載のドリル
ビット。
【請求項１１９】
　前記インシュレータが、0.01ミリメータから2ミリメータの厚さを含む、請求項114記載
のドリルビット。
【請求項１２０】
　前記コアの一部分が、前記ドリルビットの前記先端で露出している、請求項114記載の
ドリルビット。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
関連出願の相互参照
　本出願は、参照により本明細書に組み入れられる2013年3月15日付けで出願された米国
特許出願第13/836,548号の優先権の恩典を主張するものである。
【０００２】
1．発明の分野
　本発明は、概して、（例えば、手動または電動の）駆動装置およびドリルビットを含む
ものなどの駆動装置アセンブリ、駆動装置、ドリルビット、および、生体材料を貫くとき
に情報を決定する方法に関する。また特に、ただし限定のためではなく、生体材料（例え
ば、骨（より具体的には、骨の中の骨内空間）、または脳脊髄液など）中の標的領域につ
いての情報（例えば、電圧、電圧差、インピーダンス、電圧差における変化、インピーダ
ンスにおける変化、およびこれらに類するもの）を決定するために使用され得る駆動装置
およびドリルビットを含む駆動装置アセンブリ、そのような駆動装置および駆動装置アセ
ンブリとともに使用することができるドリルビット、そのような駆動装置、ならびに、ペ
ネトレータ（例えば、ドリルビット）の生体材料の中でのポジション（position）や、生
体材料の中の標的領域に関連した電圧差および／またはインピーダンス（または、標的領
域における、参照位置、参照電圧差、または参照インピーダンスからの、電圧差および／
またはインピーダンスにおける変化）といった、情報を決定する方法に関する。
【発明の概要】
【０００３】
概要
　この開示は、骨または脳骨髄液などの生体材料の中の標的領域についての情報を駆動装
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置アセンブリが決定することを可能とするように構成された少なくとも一つのセンサおよ
びペネトレータを有する駆動装置を含んだ、駆動装置アセンブリの態様を含む。例えば、
本願駆動装置アセンブリの態様は、生体材料の電圧および／または電気的インピーダンス
に関する情報を表示するように構成され得る。別の例として、本願駆動装置アセンブリの
態様は、生体材料の中でのペネトレータのポジションに関する情報を表示するように構成
され得る。本開示はまた、駆動装置に結合されてそのような情報を決定することを支援す
るように使用されてもよいドリルビットなどの、ペネトレータの態様を含む。本開示はま
た、生体材料の中の標的領域にかかわる情報（例えば、電気的インピーダンス、電圧、電
圧差、インピーダンスおよび／または電圧差における変化、およびこれらに類するもの）
を決定する方法の態様を含む。本願駆動装置アセンブリ、ドリルビット、および方法の態
様は、数例を挙げると、骨内（intraosseous：IO)空間へのアクセスを形成する手技、骨
髄生検、および開頭手術などの手技において役立つだろう。
【０００４】
　本願駆動装置アセンブリのいくつかの態様は、制御装置；電源に結合され、かつ前記制
御装置にさらに結合されたモータであって、前記制御装置が前記モータの動作に影響を及
ぼし得るように前記制御装置に結合された、モータ；前記モータに結合された駆動シャフ
トであって、前記モータが前記駆動シャフトを動かし得るように前記モータに結合された
、駆動シャフト；前記制御装置に結合され、かつ前記モータを活性化するように構成され
たトリガ；および、前記制御装置に結合されるように構成された第一の電極を含む駆動装
置；ならびに、外面；前記外面の内側に配置されたコア；および、前記コアと前記外面と
の間に配置された、前記コアと前記外面との間の電気的連絡を防ぐように構成されたイン
シュレータを含む、前記駆動シャフトおよび前記制御装置に結合されるように構成された
ドリルビットであって、前記外面、前記インシュレータ、および前記コアが協働して前記
ドリルビットの少なくとも一つの先端を形成する、ドリルビットを含む駆動装置アセンブ
リであり、前記第一の電極が前記制御装置に結合されるとき、かつ少なくとも前記駆動装
置アセンブリが医療手技において使用されるときに、前記制御装置は、前記コアと前記第
一の電極との間の電圧差およびインピーダンスの少なくとも一つを決定するように構成さ
れている。いくつかの態様において、前記コアの一部分は、前記ドリルビットの前記先端
で露出している。
【０００５】
　本願駆動装置アセンブリのいくつかの態様は、2線式構成を含む。いくつかの態様にお
いて、前記インピーダンスは、前記制御装置がインピーダンスを決定するときの正規化イ
ンピーダンスである。いくつかの態様において、前記ドリルビットは、前記駆動シャフト
に整流電気接続によって結合されるように構成されている。いくつかの態様において、前
記ドリルビットは、前記ドリルビットと前記駆動シャフトとの間の整流電気接続を可能と
するように構成されたギアボックスベアリングによって前記駆動シャフトに結合されるよ
うに構成されている。いくつかの態様において、前記制御装置は、交流を前記コアへと通
すように構成されている。
【０００６】
　本願駆動装置アセンブリのいくつかの態様は、前記制御装置に結合されるように構成さ
れた第二の電極を含み、前記第一および第二の電極が前記制御装置に結合されているとき
、少なくとも前記駆動装置アセンブリが医療手技で使用されるときに前記制御装置が前記
コアと前記第一の電極との間の電圧差およびインピーダンスの少なくとも一つを決定する
ことを可能とするために、電流を前記第二の電極へと通すように前記制御装置が構成され
ている。いくつかの態様において、前記第一の電極および前記第二の電極の少なくとも一
つは、前記第一の電極および前記第二の電極の少なくとも一つを皮膚に接着するように構
成された接着剤を含む。いくつかの態様において、前記アセンブリは前記第一の電極およ
び前記第二の電極の少なくとも一つを前記制御装置に結合するように構成されたパッチコ
ネクタを含む。いくつかの態様において、前記アセンブリは、少なくとも3線式構成を含
む。いくつかの態様において、前記制御装置は、前記コアおよび前記第二の電極へと交流
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を通すように構成されている。いくつかの態様において、前記制御装置は、前記コアおよ
び前記第二の電極へと交流を通すように構成された電流源を含む。いくつかの態様におい
て、前記コアおよび前記第二の電極へと通された前記交流は、同じ電流源に由来する。い
くつかの態様において、前記交流は、5 kHzから150 kHzの周波数を含み得る。
【０００７】
　本願駆動装置アセンブリのいくつかの態様において、前記ドリルビットが生体材料を通
って動くときに、前記インピーダンスおよび前記電圧差の少なくとも一つにおける変化を
決定するように前記制御装置が構成されている。いくつかの態様において、前記制御装置
は、前記インピーダンスおよび前記電圧差の少なくとも一つにおける前記変化を閾値と比
較するように構成されている。いくつかの態様において、前記制御装置は、前記インピー
ダンスおよび前記電圧差の少なくとも一つにおける前記変化を前記閾値と比較するように
構成された閾値検出器を含む。いくつかの態様において、前記閾値は調節可能である。い
くつかの態様において、前記インピーダンスおよび前記電圧差の少なくとも一つにおける
前記変化が前記閾値を満たすかまたは前記閾値を超えると、モータを不活性化するように
前記制御装置が構成されている。いくつかの態様において、前記インピーダンスおよび前
記電圧差の少なくとも一つにおける前記変化が前記閾値を満たすかまたは前記閾値を超え
ると、前記モータの回転スピードを変更するように前記制御装置が構成されている。
【０００８】
　本願アセンブリのいくつかの態様において、前記インシュレータは、非導電性材料を含
む。いくつかの態様において、前記インシュレータは、ポリテトラフルオロエチレンを含
む。いくつかの態様において、前記インシュレータは、0.01ミリメータから2ミリメータ
の厚さを含む。
【０００９】
　本願アセンブリのいくつかの態様は、前記制御装置に結合され、前記インピーダンス、
前記コアと前記第一の電極との間の前記電圧、および前記インピーダンスおよび前記電圧
差の少なくとも一つにおける前記変化の少なくとも一つに関連した情報を表示するように
構成された表示器を含む。いくつかの態様において、前記表示器は、少なくとも一つの発
光ダイオードを含む。いくつかの態様において、前記表示器は、前記インピーダンス、前
記コアと前記第一の電極との間の前記電圧、および前記インピーダンスおよび前記電圧差
の少なくとも一つにおける前記変化に基づいて、前記ドリルビットのポジションについて
の情報を示すように構成されている。
【００１０】
　本願アセンブリのいくつかの態様は、前記ドリルビットおよび前記駆動シャフトに結合
されるように構成された、ドリルビットカプラを含む。いくつかの態様において、前記ド
リルビットカプラは絶縁されている。いくつかの態様において、前記ドリルビットカプラ
は、インシュレータを含む。
【００１１】
　本願アセンブリのいくつかの態様は、前記ドリルビットおよび前記制御装置に結合され
た少なくとも一つのドリルビット接点であって、前記制御装置と、前記コアおよび前記ド
リルビットの前記外面の少なくとも一つとの間の電気的連絡を可能とするように構成され
た、少なくとも一つのドリルビット接点を含む。いくつかの態様において、前記ドリルビ
ット接点は、整流電気接続によって前記ドリルビットに結合されている。いくつかの態様
において、前記ドリルビット接点は、前記ドリルビットに摺動可能に結合されている。い
くつかの態様において、前記制御装置は、前記ドリルビットの前記コアからの、電流、電
圧、インピーダンス、および温度の少なくとも一つに関連した情報を受け取るように構成
されている。いくつかの態様において、前記制御装置が前記ドリルビットの前記外面から
の情報を受け取ることができるように、前記少なくとも一つのドリルビット接点がさらに
構成されている。いくつかの態様において、前記外面から受け取ることのできる前記情報
は、電流、電圧、インピーダンス、および温度の少なくとも一つに関連している。いくつ
かの態様において、前記ドリルビット接点は、非導電性被覆を含む。いくつかの態様にお
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いて、前記ドリルビット接点は誘電体を含む。
【００１２】
　本願アセンブリのいくつかの態様は、参照インピーダンスおよび参照電圧差の少なくと
も一つを設定するように構成されている、前記制御装置に結合された参照ボタンを含み、
前記制御装置は、前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つからの
変化を決定するように構成されている。いくつかの態様において、前記参照ボタンが用い
られたときに、前記参照ボタンは前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なく
とも一つを設定する。いくつかの態様において、前記ドリルビットが標的領域の中の所定
の材料に接触したときに、参照インピーダンスおよび参照電圧差の少なくとも一つを自動
的に設定するように前記制御装置が構成されている。いくつかの態様において、前記制御
装置は、前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つからの前記変化
を閾値と比較するように構成されている。いくつかの態様において、前記制御装置は、前
記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つからの前記変化を前記閾値
と比較するように構成された閾値検出器を含む。いくつかの態様において、前記閾値は調
整可能である。いくつかの態様において、前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差
の少なくとも一つからの前記変化が前記閾値を満たすかまたは超えると、前記制御装置が
前記表示器に、前記インピーダンス、前記コアと前記第一の電極との間の前記電圧、およ
び前記インピーダンスおよび前記電圧差の少なくとも一つにおける前記変化の少なくとも
一つを示させるように前記制御装置は構成されている。いくつかの態様において、前記参
照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つからの前記変化が前記閾値を満
たすかまたは超えると、前記モータを不活性化させるように前記制御装置が構成されてい
る。いくつかの態様において、前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくと
も一つからの前記変化が前記閾値を満たすかまたは超えると、前記モータの回転スピード
を変更するように前記制御装置が構成されている。
【００１３】
　いくつかの態様において、本願アセンブリは、前記電流において信号を生成するように
構成された発振器を含む。いくつかの態様において、前記信号は、10 kHzから100 kHzの
周波数を含む。いくつかの態様において、前記信号は、50 kHzの周波数を含む。いくつか
の態様において、前記制御装置は、前記ドリルビットおよび前記第一の電極に結合された
差動増幅器であって、前記ドリルビットと前記第一の電極との間の電圧差を出力するよう
に構成された、差動増幅器をさらに含む。いくつかの態様において、前記差動増幅器は、
高コモンモード除去差動入力増幅器を含む。いくつかの態様において、前記制御装置は、
前記発振器および前記差動増幅器に結合された乗算器であって、前記電圧差をベースバン
ド周波数にダウンコンバートするために、前記差動増幅器から受け取った信号を、前記発
振器から受け取った信号で乗算するように構成された、乗算器をさらに含む。いくつかの
態様において、前記乗算器は直流電圧を生成するように構成されている。いくつかの態様
において、前記制御装置は、前記乗算器に結合されかつ前記乗算器によって生成された前
記ベースバンド周波数の電圧を増加させるように構成された利得増幅器をさらに含む。い
くつかの態様において、前記利得増幅器は、前記ベースバンド周波数の前記電圧を1000倍
増加させるように構成されている。いくつかの態様において、前記利得増幅器は、前記ベ
ースバンド周波数の前記電圧を100倍から10,000倍増加させるように構成されている。い
くつかの態様において、前記制御装置は、前記利得増幅器に結合されかつカットオフ周波
数よりも高い周波数を有する前記利得増幅器による信号出力を減衰するように構成された
ローパスフィルタをさらに含む。
【００１４】
　本願方法のいくつかの態様は、非標的領域の中または上に駆動装置アセンブリの第一の
電極を設置する工程；前記駆動装置アセンブリのドリルビットを、生体材料中の標的領域
へ向けて、生体材料を通って動かす工程；および、インピーダンス、インピーダンスにお
ける変化、電圧差、および電圧差における変化の少なくとも一つを決定する工程を含む。
いくつかの態様において、前記方法は、前記インピーダンス、前記インピーダンスにおけ
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る変化、前記電圧、および前記電圧差における変化の少なくとも一つが閾値を満たすかま
たは超えたときに、通知を表示する工程を含む。いくつかの態様において、前記方法は、
前記インピーダンス、前記インピーダンスにおける変化、前記電圧、および前記電圧差に
おける変化の少なくとも一つが閾値を満たすかまたは超えたときに、前記ドリルビットの
回転速度を変更するまたは停止する工程を含む。いくつかの態様において、前記方法は、
前記ドリルビットおよび前記第一の電極とともに少なくとも3線式構成を形成するために
、前記非標的領域の中または上に第二の電極を設置する工程を含む。いくつかの態様にお
いて、前記方法は、インピーダンス、インピーダンスにおける変化、電圧、および電圧に
おける変化の少なくとも一つが閾値を満たすかまたは超えたときに、通知を表示する工程
を含む。いくつかの態様において、前記方法は、前記インピーダンス、前記インピーダン
スにおける変化、前記電圧、および前記電圧における変化の少なくとも一つが閾値を満た
すかまたは超えたときに、前記ドリルビットの回転速度を変更するまたは停止する工程を
含む。いくつかの態様において、前記方法は、前記標的領域へのアクセスを可能とするた
めに、前記ドリルビットを前記標的領域から取り除く工程を含む。
【００１５】
　（例えば、インピーダンスにおける変化および生体材料をまたいだ電圧差における変化
の少なくとも一つを決定する）本願方法のいくつかの態様は、非標的領域の上または中に
駆動装置アセンブリの第一の電極を設置する工程；生体材料中の標的領域へ向けて生体材
料を通って前記駆動装置アセンブリのドリルビットを動かす工程；参照インピーダンスお
よび参照電圧差の少なくとも一つを設定する工程；および、前記参照インピーダンスおよ
び前記参照電圧差の少なくとも一つからの変化を決定する工程；を含む。いくつかの態様
において、前記方法は、前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つ
からの前記変化が閾値を満たすかまたは超えたときに、通知を表示する工程を含む。いく
つかの態様において、前記方法は、前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少な
くとも一つからの前記変化が閾値を満たすかまたは超えたときに、前記ドリルビットの回
転速度を変更するまたは停止する工程を含む。いくつかの態様において、前記方法は、少
なくとも3線式構成を形成するために、前記非標的領域の中または上に第二の電極を設置
する工程を含む。いくつかの態様において、前記方法は、前記参照インピーダンスおよび
前記参照電圧差の少なくとも一つからの変化を決定する工程を含む。いくつかの態様にお
いて、前記方法は、前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つから
の前記変化が閾値を満たすかまたは超えたときに、通知を表示する工程を含む。いくつか
の態様において、前記方法は、前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくと
も一つからの前記変化が閾値を満たすかまたは超えたときに、回転速度を変更するまたは
停止する工程を含む。いくつかの態様において、前記方法は、前記標的領域へのアクセス
を可能とするために、前記ドリルビットを前記標的領域から取り除く工程を含む。
【００１６】
　本願駆動装置のいくつかの態様は、インピーダンスおよび電圧差の少なくとも一つを決
定するように構成された制御装置；電源に結合され、かつ前記制御装置にさらに結合され
たモータであって、前記制御装置が前記モータの動作に影響を及ぼし得るように前記制御
装置に結合された、モータ；前記モータに結合された駆動シャフトであって、前記モータ
が前記駆動シャフトを動かし得るように前記モータに結合された、駆動シャフト；前記制
御装置に結合され、かつ前記モータを活性化するように構成されたトリガ；および、前記
制御装置に結合されるように構成された第一の電極を含む駆動装置であり、骨内（IO）器
具に結合され、かつ前記IO器具とともに、インピーダンスにおける変化および生体材料を
またいだ電圧差における変化の少なくとも一つを決定するために用いられるように構成さ
れている。いくつかの態様において、前記駆動装置は2線式構成を含む。いくつかの態様
において、前記駆動装置は、交流を生成するように構成されている。
【００１７】
　本願駆動装置のいくつかの態様は、前記制御装置に結合されるように構成された第二の
電極；を含み、前記第一および第二の電極が前記制御装置に結合されているとき、少なく
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とも前記駆動装置がIO器具とともに医療手技において使用されるときに前記制御装置がイ
ンピーダンスおよび電圧差の少なくとも一つを決定することを可能とするために、前記制
御装置は前記第二の電極に電流を通すことができる。いくつかの態様において、前記駆動
装置は少なくとも3線式構成を含む。いくつかの態様において、前記駆動装置は交流を生
成するように構成されている。いくつかの態様において、前記交流は、5 kHzから150 kHz
の周波数を含み得る。
【００１８】
　本願駆動装置のいくつかの態様において、前記第一および第二の電極が前記制御装置に
結合されておりかつ前記駆動装置がIO器具とともに医療手技において使用されるときに、
前記制御装置は、インピーダンス、インピーダンスにおける変化、電圧差、および電圧差
における変化の少なくとも一つを決定するように構成されている。いくつかの態様におい
て、前記制御装置は、前記インピーダンス、前記インピーダンスにおける変化、前記電圧
差、および前記電圧差における変化の少なくとも一つを、閾値と比較するように構成され
ている。いくつかの態様において、前記制御装置は、前記インピーダンス、前記インピー
ダンスにおける変化、前記電圧差、および前記電圧差における変化の少なくとも一つを前
記閾値と比較するように構成された閾値検出器を含む。いくつかの態様において、前記閾
値は調整可能である。いくつかの態様において、前記インピーダンス、前記インピーダン
スにおける変化、前記電圧差、および前記電圧差における変化の少なくとも一つが前記閾
値を満たすかまたは超えると、前記モータを不活性化するように前記制御装置が構成され
ている。いくつかの態様において、前記インピーダンス、前記インピーダンスにおける変
化、前記電圧差、および前記電圧差における変化の少なくとも一つが前記閾値を満たすか
または超えると、前記モータの回転スピードを変更するように前記制御装置が構成されて
いる。いくつかの態様において、前記第一の電極および前記第二の電極の少なくとも一つ
は、前記第一の電極および前記第二の電極の少なくとも一つを皮膚に接着するように構成
された接着剤を含む。いくつかの態様において、前記第一の電極および前記第二の電極の
少なくとも一つを、前記制御装置に結合させるように構成されているパッチコネクタ。
【００１９】
　本願駆動装置のいくつかの態様は、前記制御装置に結合された表示器を含む。いくつか
の態様において、前記表示器は少なくとも一つの発光ダイオードを含む。
【００２０】
　本願駆動装置のいくつかの態様は、ドリルビットおよび前記駆動シャフトに結合される
ように構成されたドリルビットカプラを含む。いくつかの態様において、前記ドリルビッ
トカプラは絶縁されている。いくつかの態様において、前記ドリルビットカプラはインシ
ュレータを含む。
【００２１】
　本願駆動装置のいくつかの態様は、前記制御装置に結合された参照ボタンであって、参
照インピーダンスおよび参照電圧差の少なくとも一つを設定するように構成されている、
参照ボタンを含み、前記駆動装置がIO器具に結合されかつ医療手技中に使用されるときに
、前記制御装置は、前記参照インピーダンスからのインピーダンスにおける変化および前
記参照電圧差からの電圧差における変化の少なくとも一つを決定するように構成されてい
る。いくつかの態様において、前記参照ボタンは、前記参照ボタンが用いられたときに、
前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なくとも一つを設定する。いくつかの
態様において、前記制御装置は、前記参照インピーダンスおよび前記参照電圧差の少なく
とも一つを、条件が満たされたときに自動的に設定するように構成されている。いくつか
の態様において、前記制御装置は、前記インピーダンスにおける変化および前記電圧差に
おける変化の少なくとも一つを閾値と比較するように構成されている。いくつかの態様に
おいて、前記制御装置は、前記インピーダンスにおける変化および前記電圧差における変
化の少なくとも一つを前記閾値と比較するように構成された閾値検出器を含む。いくつか
の態様において、前記閾値は調整可能である。いくつかの態様において、前記インピーダ
ンスにおける変化および前記電圧差における変化の少なくとも一つが前記閾値を満たすか
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または超えると、前記制御装置が前記表示器を変化させるように、前記制御装置が構成さ
れている。いくつかの態様において、前記インピーダンスにおける変化および前記電圧差
における変化の少なくとも一つが前記閾値を満たすかまたは超えると、前記モータを不活
性化するように前記制御装置が構成されている。いくつかの態様において、前記インピー
ダンスにおける変化および前記電圧差における変化の少なくとも一つが前記閾値を満たす
かまたは超えると、前記モータの回転スピードを変更するように前記制御装置が構成され
ている。
【００２２】
　本願駆動装置のいくつかの態様において、前記制御装置は、前記電流において信号を生
成するように構成された発振器を含む。いくつかの態様において、前記信号は、10 kHzか
ら100 kHzの周波数を含む。いくつかの態様において、前記信号は、50 kHzの周波数を含
む。いくつかの態様において、前記制御装置は、差動増幅器をさらに含む。いくつかの態
様において、前記差動増幅器は、高コモンモード除去差動入力増幅器を含む。いくつかの
態様において、前記制御装置は、前記発振器および前記差動増幅器に結合された乗算器で
あって、電圧をベースバンド周波数にダウンコンバートするために、前記差動増幅器から
受け取った信号を、前記発振器から受け取った信号で乗算するように構成された、乗算器
をさらに含む。いくつかの態様において、前記乗算器は、直流電圧を生成するように構成
されている。いくつかの態様において、前記制御装置は、前記乗算器に結合され、前記乗
算器により生成された前記ベースバンド周波数の電圧を増加させるように構成された利得
増幅器をさらに含む。いくつかの態様において、前記利得増幅器は、前記ベースバンド周
波数の前記電圧を1000倍増加させるように構成されている。いくつかの態様において、前
記利得増幅器は、前記ベースバンド周波数の前記電圧を、100倍から10,000倍増加させる
ように構成されている。いくつかの態様において、前記制御装置は、前記利得増幅器に結
合され、かつカットオフ周波数よりも高い周波数を有する前記利得増幅器による信号出力
を減衰するように構成されたローパスフィルタをさらに含む。
【００２３】
　本願ドリルビットのいくつかの態様は、外面；前記外面の内側に配置されたコア；およ
び、前記コアと前記外面との間に配置されたインシュレータであって、前記コアと前記外
面との間の電気的な連絡を防ぐように構成された、インシュレータを含むドリルビットで
あり、前記外面、前記インシュレータ、および前記コアが協働して、骨を貫くように構成
された前記ドリルビットの少なくとも一つの先端を形成し；かつ、前記ドリルビットは、
駆動装置に結合されるように、かつ医療手技中にインピーダンスにおける変化および生体
材料をまたぐ電圧差における変化の少なくとも一つを決定するために使用されるように構
成されている。いくつかの態様において、前記ドリルビットは、整流電気接続によって駆
動装置の駆動シャフトに結合されるように構成されている。いくつかの態様において、前
記ドリルビットは、ギアボックスベアリングによって前記駆動シャフトに結合されるよう
に構成されており、前記ギアボックスベアリングは、前記ドリルビットと駆動装置の駆動
シャフトとの間の整流電気接続を可能とするように構成されている。いくつかの態様にお
いて、前記インシュレータは、非導電性材料を含む。いくつかの態様において、前記イン
シュレータは、ポリテトラフルオロエチレンを含む。いくつかの態様において、前記イン
シュレータは、0.01ミリメータから2ミリメータの厚さを含む。いくつかの態様において
、前記コアの一部分は、前記ドリルビットの前記先端で露出している。
【００２４】
　本願の任意の駆動装置アセンブリ、駆動装置、ドリルビット、および方法の任意の態様
は、任意の記載された要素、特徴、および／または工程を含み／包含し／内包し／有し得
るというよりは、むしろ、任意の記載された要素および／または特徴からなるか、もしく
は本質的にからなることができる。したがって、任意の請求項において、「からなる」も
しくは「本質的にからなる」という用語は、非限定的な連結動詞を使用した場合に他にそ
うであるような範囲から所定の請求項の範囲を変更するために、上記の任意の非限定的な
連結動詞を代替できる。
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【００２５】
　1つの態様の特徴もしくは複数の特徴は、本開示もしくは他の態様の本質によって明白
に禁じられていない場合は、記載もしくは説明されていなくても、他の態様に適用してよ
い。
【００２６】
　上記の態様等に関連する詳細を以下に提示する。
【図面の簡単な説明】
【００２７】
　以下の図面は、限定ではなく例示の目的で説明するものである。簡潔および明確にする
ために、所定の構造が現れるすべての図面において、構造のすべての特徴に表示が付けら
れているとは限らない。同一の参照番号は必ずしも同一の構造を表示しない。むしろ、同
一の参照番号は、同一でない参照番号がそうであってよいように、類似した特徴もしくは
類似した機能性を持つ特徴を表示するのに用いられてよい。図面では、当業者が理解する
であろう図示記号を用いて記載された要素を説明する。図面中に示された本願の駆動装置
アセンブリ、駆動装置、ドリルビット、およびその構成要素の態様は、少なくとも示され
た態様については縮尺通りに描かれている。
【００２８】
【図１Ａ】カニューレおよびスタイレットを有する先行技術の骨内器具の透視図を示す。
【図１Ｂ】別の先行技術のカニューレの透視図を示す。
【図１Ｃ】図1Bのカニューレ中に配置されたスタイレットを有する先行技術のIO器具の透
視図を示す。
【図１Ｄ】図1Bのカニューレ中に配置されたスタイレットを有する先行技術のIO器具の透
視図を示す。
【図２】先行技術の駆動装置であって、本発明のセンサの１つを有するように改変しても
よく、従って本発明の駆動装置の１つとなる、駆動装置の、垂直断面図を示す。
【図３】先行技術のカプラアセンブリおよび先行技術のIO器具を持つ図2の駆動装置の透
視図を示す。
【図４】図3のカプラアセンブリおよびIO器具を示す。
【図５】図2の駆動装置の部分および図3のカプラアセンブリおよびIO器具の一部分を示す
。
【図６Ａ】図3のカプラアセンブリの様々な図を示す。
【図６Ｂ】図3のカプラアセンブリの様々な図を示す。
【図６Ｃ】図3のカプラアセンブリの様々な図を示す。
【図７Ａ】先行技術のキットの様々な図を示す。
【図７Ｂ】先行技術のキットの様々な図を示す。
【図７Ｃ】先行技術のキットの様々な図を示す。
【図８Ａ】センサを伴う駆動装置および駆動装置に結合されたドリルビットを有する、本
願駆動装置アセンブリの一態様の斜視図を示す。当該駆動装置アセンブリは、標的領域に
ついての情報、例えば生体材料の中での位置など、を決定するように構成されている。
【図８Ｂ】図8Aの駆動装置アセンブリの駆動装置の内部の一部分を示す。
【図８Ｃ】図8Aおよび8Bに示される本願ドリルビットの一態様の拡大図を示す。
【図８Ｄ】図8Aの駆動装置アセンブリの（より具体的には、駆動装置の）制御装置のため
の回路図の一態様を示す。
【図８Ｅ】図8Aの駆動装置アセンブリの（より具体的には、駆動装置の）制御装置のため
の回路図の別の態様を示す。
【発明を実施するための形態】
【００２９】
例示的態様の説明
　「結合した」という用語は接続したと定義されるが、必ずしも直接的にではなく、そし
て必ずしも機械的にではない。2つの物品は、互いに結合できる場合に「結合可能」であ
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る。文脈によって明らかに異なることを要するのでない場合は、結合可能な物品は分離可
能でもあり、逆もまた同様である。第一構造が第二構造と結合可能である非限定的な方法
の1つは、第一構造について第二構造と結合するように構成されることである。「1つ（a
）」および「1つ（an）」という用語は、本開示において明らかに異なることを要するの
でない場合は、1つまたは複数と定義される。「実質的に」という用語は、当業者によっ
て理解されるように、主として指定されたものであるが、必ずしも完全に指定されたもの
ではないと定義される（そして指定されたものを包含する。例えば、実質的に90度は90度
を包含し、実質的に平行は平行を包含する。）。開示された任意の態様において、「実質
的に」、「およそ」、および「約」という用語は、指定されたもの「の［百分率の］範囲
内に」で代替されてよく、百分率は0.1、1、5、および10％を包含する。
【００３０】
　「含む（comprise）」（ならびに「含む（comprises）」および「含む（comprising）
」等の含むの任意の形態）、「有する（have）」（ならびに「有する（has）」および「
有する（having）」等の有するの任意の形態）、「包含する（include）」（ならびに「
包含する（includes）」および「包含する（including）」等の包含するの任意の形態）
、および「内包する（contain）」（ならびに「内包する（contains）」および「内包す
る（containing）」等の内包するの任意の形態）は非限定的な連結動詞である。結果とし
て、1つまたは複数の要素もしくは特徴を「含む」、「有する」、「包含する」、もしく
は「内包する」装置または装置の構成要素は、それらの1つまたは複数の要素もしくは特
徴を保有するが、それらの要素もしくは特徴のみの保有に限定されない。同様に、1つま
たは複数の段階を「含む」、「有する」、「包含する」、もしくは「内包する」方法は、
それらの1つまたは複数の段階を保有するが、それらの1つまたは複数の段階のみの保有に
限定されない。さらに、「第一」および「第二」等の用語は、構造もしくは特徴を識別す
るためにのみ使用され、異なる構造もしくは特徴を特定の順序に限定しない。
【００３１】
　用語「決定する」（および、「決定する」、「決定される（た）」、「決定すること」
などの「決定する」の任意の形）は、本開示にわたって、ある範囲から情報を受け取るこ
とまたは収集すること、および、結果的に行われる任意の、そのような情報を用いた計算
および／またはそのような情報の操作を含むように、広範な意味で用いられ、検出するこ
と、測定すること、同定すること、受け取ること、および類似の用語などの用語（またそ
のような用語の派生形）を含む。
【００３２】
　さらに、ある特定のやり方で構成された、システム（本願駆動装置アセンブリの一つな
ど）、器具（本願駆動装置の一つまたは本願ドリルビットの一つなど）、または器具の構
成要素（本願駆動装置の一つの、制御装置またはセンサなど）は、少なくともそのやり方
で構成されたものであって、具体的に記述されたのとは他のやり方で構成されることもま
た可能である。
【００３３】
　本開示の教示を取り入れた種々のタイプのカプラアセンブリは、駆動装置から延びるシ
ャフトの一端を骨内器具の一端に解放可能に係合させるために、十分に用いられるだろう
。いくつかの態様のために、電動の駆動装置は、カプラアセンブリの一端内に配置された
ラッチ機構と解放可能に係合されるように動作可能な、概して六角形の断面を伴う一端を
有する駆動シャフトを含んでもよい。いくつかの態様のために、本開示の教示を取り入れ
たカプラアセンブリは、「ハンズフリー」カプラ、易分離または易解放カプラおよび／ま
たはポートアセンブリ、と呼ばれてもよい。
【００３４】
　本開示の教示を取り入れた種々のタイプのカプラアセンブリは、駆動装置から延びるシ
ャフトの一端を骨内器具の一端に解放可能に係合させるために、十分に用いられるだろう
。いくつかの態様のために、電動の駆動装置は、カプラアセンブリの一端内に配置された
ラッチ機構と解放可能に係合されるように動作可能な、概して六角形の断面を伴う一端を
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有する駆動シャフトを含んでもよい。いくつかの態様のために、本開示の教示を取り入れ
たカプラアセンブリは、「ハンズフリー」カプラ、易分離または易解放カプラおよび／ま
たはポートアセンブリ、と呼ばれてもよい。
【００３５】
　本願の電動の駆動装置の態様は、選択された標的領域もしくは標的部位の中へIO器具を
10秒以内で挿入するのに使用してよい。しかしながら、本開示の様々な教示は電動の駆動
装置の使用に限定されない。手動の駆動装置およびバネ動力の駆動装置も、本開示の教示
を組み入れたIO器具（本願のドリルビットの態様等）とともに使用してよい。
【００３６】
　手動の駆動装置の例は、2005年1月25日に提出された手動骨内器具という名称の同時係
属中の特許出願番号第11/042,912号（US 2005/0165404として公開された）に示されてい
る。本願において「流体」という用語は、骨髄の生検もしくは吸引または骨髄もしくは他
の標的部位との流体の連結に関連する血液、水、食塩溶液、IV溶液、血漿等であるがこれ
らに限定されない液体、または液体、粒子状物質、溶解薬物、および／または薬剤の任意
の混合物を包含するように使用されてよい。本願において「流体」という用語は、任意の
体液および／または、骨髄および／または標的領域から回収されてよい細胞等の粒子状物
質を内包する液体を包含するように使用されてもよい。
【００３７】
　本願において「採取する（harvest）」および「採取する（harvesting）」という用語
は、骨および／または骨髄生検ならびに骨髄吸引を包含するように使用されてよい。骨お
よび／または骨髄生検（ときどき「針生検」と呼ばれる）は、生検目的で選択された標的
領域から骨および／または骨髄の相対的に小さい破片もしくは標本を取り出すように概し
て記載されてよい。骨髄吸引（ときどき「骨髄サンプリング」と呼ばれる）は、選択され
た標的領域からより大量の骨髄を取り出すように概して記載されてよい。比較的大量の骨
髄は、診断、移植、および／または研究の目的で使用されてよい。例えば、いくつかの幹
細胞研究技術は比較的大量の骨髄を要するかもしれない。
【００３８】
　本願において「挿入部位」という用語は、骨および関連する骨髄の中へ骨内器具が挿入
されてよい、もしくはドリルで穴を開けて入れられてよい骨上の位置を記載するのに使用
されてよい。挿入部位は概して皮膚および軟組織で覆われている。「標的領域」という用
語は、生きているヒトの生体材料等の生体材料上もしくは生体材料内の任意の位置を指す
。
【００３９】
　本願において「骨内（IO）器具」という用語は、骨内空間もしくは骨内部分に到達する
か、もしくは到達させるように機能する任意の中空の針、中空のドリルビット、ペネトレ
ータアセンブリ、ボーンペネトレータ、カテーテル、カニューレ、トロカール、スタイレ
ット、内部ペネトレータ、外部ペネトレータ、IO針、生検針、吸引針、IO針セット、生検
針セット、もしくは吸引針セットを包含するが、これらに限定されずに使用されてよい。
そのようなIO器具は、少なくとも部分的には304ステンレススチール等の金属合金ならび
に針および類似した医療器具に関連する他の生体適合性材料から形成されてよい。
【００４０】
　本願の駆動装置アセンブリの態様は、国際特許出願番号第PCT/US2007/078207号（WO 20
08/033874として公開された）に開示されたもの等の医療処置トレイに包含され得る。
【００４１】
　図1A～7Cに示された器具および構成要素は先行技術の器具および構成要素であって、そ
れらについての以下の記載は、本願の駆動装置アセンブリ、駆動装置、および方法の態様
と一貫して使用され得る器具および構成要素の種類について状況を読者に伝えるために提
供される。
【００４２】
　ここで図面を参照し、特に図1Aを参照すると、図面中に示され、符番100で指定される
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のは本願の骨内（IO）針セットもしくは吸引針セットの一態様である。吸引針セット100
は、中空の外部ペネトレータもしくはカニューレ110a、対応する内部ペネトレータもしく
はスタイレット（もしくはトロカール）120、およびハブアセンブリ130aを含む。示され
た態様において、カニューレ110aの第一端111aおよびスタイレット120の第一端121は、骨
および関連する骨髄に貫入するように機能するか、もしくは構成される。カニューレ110a
の第一端111aおよびスタイレット120の第一端121の様々な特徴は、中により詳細に示され
る。IO針セット100の第一端101は、カニューレ110aの第一端111aおよびスタイレット120
の第一端121に概して対応する。
【００４３】
　示された態様において、カニューレ110aはカニューレの外部分上に配置された複数のマ
ーク104を包含する。マーク104は、「位置決めマーク」もしくは「深度表示」と呼ばれて
よく、骨および関連する骨髄の中への針セット100の貫入深度を表示するのに使用されて
よい。いくつかの態様において、カニューレ110aはおよそ60ミリメートルの長さおよび／
またはおよそ0.017インチの公称外径を有してよい（例えば16ゲージ針の寸法に概して対
応する）。カニューレ110aおよび／またはスタイレット120は、ステンレススチールもし
くは他の適切な生体適合性材料から形成されてよい。いくつかの態様において、マーク10
4はカニューレ110aの外部分上に1センチメートルの間隔で距離をあけられる。いくつかの
態様において、1つまたは複数の側面ポート106はカニューレ110aの外部分中に第一端111a
から距離をあけて形成されてよい。
【００４４】
　ハブアセンブリ130aは、カニューレ110aの長手側のボアもしくは管腔内にスタイレット
120を解放可能に配置するように構成および／または使用されてよい。示された態様にお
いて、ハブアセンブリ130aは第一ハブ140aおよび第二ハブ150aを包含する。第一端111aと
反対側のカニューレ110aの第二端は、ハブ140aとしっかりと係合してよい。第一端121と
反対側のスタイレット120の第二端は、ハブ150aの第一端としっかりと係合してよい。図1
Aに示されるように、カニューレ110aはハブ140aの第一端141から長手方向に延びてよい。
スタイレット120もハブ150aの第一端から延びてよい。ハブ140aの第二端は、第二ハブ150
aの第一端内に配置された対応するルアーロック取付具と解放可能に係合してよい標準的
なルアーロック取付具を包含してよい。ハブ140aの第二端上に配置されたルアーロック取
付具は、カニューレ110a中のボアもしくは管と流体連結してよく、そして標準的なシリン
ジ型取付具および／または標準的な静脈内（IV）接続と解放可能に係合するように機能し
てよい。示された態様において、ハブ150aはハブアセンブリ130aの第二端132およびIO針
セット100の第二端102に概して対応する第二端152を包含する。ハブ140aは、ハブアセン
ブリ130aの第一端131に概して対応してよい第一端141を包含してよい。カニューレ110aは
、ハブ140aの第一端141およびハブアセンブリ130の第一端131から長手方向に延びてよい
。
【００４５】
　示された態様において、以下により詳細に記載されるように、ハブアセンブリの第二端
は、カプラアセンブリ中に形成された容器内に配置されるように機能してよい。本開示の
1つの特徴は、カプラアセンブリの第一端中に配置された第一の容器内に解放可能に係合
してよいハブアセンブリを形成することを包含してよい（例えば図6A～6Bに示されるよう
に、延びたコア260の第一端261の近位の容器263）。容器263の寸法および構成は、ハブア
センブリ130aが容器263中に配置される場合は、ハブ140aに対してハブ150aの回転を防ぐ
ように選択されてよい（例えば、骨および関連する骨髄の中へIO器具を挿入する（回転さ
せる）間）。電動の駆動装置は、カプラアセンブリの第二端中に配置された第二の容器と
解放可能に係合してよい（例えば図6A～6Bに示されるように、延びたコア260の第二端262
の近位の容器264）。
【００４６】
　示された態様において、骨内器具もしくは吸引針セット100aは、ハブ140aの第二端142
から距離をあけたハブ150aの第一端151を包含する。ハブ150aの第一端151から延びるスタ
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イレット120の部分は、カニューレ110aの管腔もしくは長手側のボア118内にスライド可能
に配置されて示される。ハブアセンブリ130aは、ハブ140aの第一端141に概して対応して
よい第一端131を包含してよい。ハブアセンブリ130aは、示されるように、ハブ150aの第
二端152およびハブアセンブリ130aの第二端102に概して対応してよい第二端132も包含し
てよい。カニューレ110aは、ハブ140aの第一端141に付着してよく、そして第一端141から
延びてよい。ハブ140aの第二端142は、第二ハブ150aの第一端151中に配置されたルアーロ
ック接続もしくは取付具の対応する部分と解放可能に係合するように機能する典型的なル
アーロック接続もしくは取付具の半分を包含してよい。図1Aに示されたもの等の態様につ
いて、ハブアセンブリ130aの第一端131は、第一ハブ140aの第一端141に対応してよい。第
二ハブ150aの第二端152は、ハブアセンブリ130aの第二端132および吸引針セット100aの第
二端102に対応してよい。
【００４７】
　ハブアセンブリ130aの少なくとも一部分は、図6A～6Bに示されるように、カプラアセン
ブリ250の第一端251の近位に配置された容器263の概して六角形の断面内に受け取られる
ように機能する概して六角形の断面を有してよい。いくつかの態様について、図1Aに示さ
れるように、縮外径部分143に隣接して配置された第一ハブ140aの部分は、概して六角形
の断面を有してよい。他の態様において、電動の駆動装置をカプラアセンブリの一端と、
そして骨内器具をカプラアセンブリの反対端と解放可能に係合させるために、六角形以外
の様々な断面を満足のいくように使用してよい。吸引針セットは、スタイレットや、関連
するカニューレ、カテーテル、もしくは外部ペネトレータと組み合わせたスタイレットま
たはペネトレータを包含してよい。しかしながら、本開示の教示に従って形成された生検
針は、スタイレットや、スタイレットもしくは内部ペネトレータを包含してもしなくても
よい。
【００４８】
　ハブ140aは、その中に形成された開口部144を持つ第二端142を包含してよい。図6A～6B
に説明されるように、通路はハブ140aの第二端142から第一端141に向かって延びてよい。
通路は、カニューレ100aの管腔118と流体を連結するように機能してよい。図6A～6Bに示
されるように、ハブ140の第二端142は、ネジ山148等の従来型のルアーロック接続もしく
は取付具の様々な特徴を包含してよく、対応するネジ山158はハブ150aの第一端151内に形
成されてよい。
【００４９】
　いくつかの適用について、ハブ140aおよびハブ150aは、例えば射出成形技術を用いて形
成されてよい。そのような態様について、ハブ140aは第一端141および第二端142の間に配
置された縮外径部分143を包含してよい。同じように、第二端152に隣接し、そして第二端
152から第一端151の方向に延びる複数の隙間もしくは切り抜き153がハブ150a中に形成さ
れてよい。縮径部分143および／または切り抜き153の構成および寸法は、関連する射出成
形技術を最適化し、同時に関連するハブアセンブリ130aが本開示に記載されるように機能
できるために必要とされる構成、寸法、および材料強度を提供するために変化してよい。
【００５０】
　いくつかの態様において、スタイレット120の先端123はカニューレ110aの先端の比較的
近くに配置されてよい。いくつかの適用について、スタイレット120の第一端121およびカ
ニューレ110aの第一端111aは、隣接する切断面を形成するために同時に研削されてよい。
研削端111aおよび121は同時に単一の切断ユニットを形成することになり、概して揃った
切断端を形成してよい。本開示の教示に従って形成された他の種類の切断面は、以下で論
じられるかもしれない（例えば図1B～1Dを参照して記載されるように）。
【００５１】
　図1B～1Dは、本願の態様において、カニューレおよび／または関連するスタイレットの
端部に隣接して形成されてよい切断面および先端の第二例を示す。示された態様において
、外部ペネトレータもしくはカニューレ110gは、第一端111g中の開口部116に隣接して形
成された複数の切断面114gを有する第一端111gを包含してよい。開口部116は、関連する
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長手側のボアもしくは管腔118の一部分と連結し、該一部分を形成してよい。いくつかの
適用について、WO 2008/033874に記載されるように、切断面114gは放電加工機（EDM）技
術等を用いて形成されてよい。示された態様において、第一端111gはカニューレ110gの他
の部分に比べて、概して先細の構成もしくは縮外径を有する。他の態様において、第一端
111gはカニューレ110gの他の部分の外径と等しい外径を有する（例えばカニューレ110gは
カニューレの全長に沿って一定の外径を有し得る）。切断面114gは、例えば研削盤技術を
用いて形成されてよい。示されたもの等のいくつかの態様において、カニューレ110gの端
部111gは、その間にそれぞれの頂部115を持つ6つの研削切断面114gを包含してよい。先細
の端部111gならびに複数の切断面114gおよび頂部115を持つ生検針セットおよび／または
生検針を形成することで、結果として得られる生検針セットおよび／または生検針が本開
示の教示に従って電動の駆動装置とともに使用された場合に、（例えば他の構成に比べて
）改善された穿孔性能が提供されてよい。いくつかの適用について、らせん状の溝117は
開口部116の近位の長手側のボア118内に形成されてよい。らせん状の溝117は、長手側の
ボア118内で生検標本もしくは骨髄標本を保持するのを支援してよい。例えば、らせん状
の溝117がネジ山の巻（turns）の間に画定されるように、単一のネジ山はカニューレの長
手側のボアもしくは管腔内に配置されてよい。WO 2008/033874に記載されるように、単一
のネジ山を設置し、もしくは他の方法でらせん状の溝を形成するために、様々な技術およ
び手続を満足のいくように使用してよい。
【００５２】
　図1Cに示すように、生検針セット100gは、その中にスライド可能に配置されたスタイレ
ットもしくは内部ペネトレータ120gを持つカニューレもしくは外部ペネトレータ110gを包
含してよい。カニューレ110gおよびスタイレット120gの近位端は、図1Aに示されたカニュ
ーレ110aおよびスタイレット120のものと類似してよい（例えばハブ140aおよび150aをそ
れぞれ包含してよい）。いくつかの適用について、生検針セット100gの第一端101は挿入
部位において皮膚および軟体組織への損傷を最小限にしてよい。いくつかの適用について
、内部ペネトレータもしくはスタイレット120gは、その外部分上に形成され、関連する先
端123からスタイレットもしくは内部ペネトレータ120gの第二端に向かって延びる複数の
切断面125および126を有する第一端121を包含してよい。いくつかの適用について、1つま
たは複数の切断面125は、関連するカニューレ110g中で先端123から関連する切断面114gに
延びる長さ127を有して形成されてよい。1つまたは複数の切断面126は、各切断面125に隣
接して第二の長さ128を持って形成されてよい。第一の長さ127は、第二の長さ128よりも
長くてよい。示されるように、長さ127および128は、スタイレット120gの中心の長手軸と
平行に測定される。第一の長さ127と第二の長さ128の比は、選択された骨および関連する
骨髄に貫入する最適な性能を提供するために、本開示の教示に従って変化してよい。第一
端101のいくつかの態様のさらなる詳細は、WO 2008/033874に記載される。
【００５３】
　図2は、本願のセンサを備えた駆動装置、方法、およびそのような駆動装置を含むキッ
トの一例として使用され得る駆動装置の一態様の断面図を示す。示された態様において、
電動の駆動装置200は本願の骨内器具を骨および関連する骨髄の中へ挿入するのに使用さ
れてよい。電動の駆動装置200は、ハンドル214によって部分的に画定される小さいピスト
ルに類似した一般的な構成を有するハウジング210を包含してよい。電動の駆動装置200に
関連する様々な構成要素（例えばハンドル214）がハウジング210内に配置されてよい。例
えば、電池パック216等の電源がハンドル214内に配置されてよい。ハウジング210は、ポ
リカーボネートもしくは他の満足のいく材料等の比較的強く頑丈なポリマー材料から形成
されてよい。いくつかの適用について、ハウジング210はその中に配置された電動の駆動
装置200の様々な構成要素を保護するために、流体密封されて結合されてよい2つの部分（
明示せず）で形成されてよい。
【００５４】
　モータ218およびギアアセンブリ220は、ハンドル214に隣接するハウジング210の部分内
に配置されてよい。モータ218およびギアアセンブリ220は、互いに概して整列してよい。
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モータ218は、ギアアセンブリ220の一端と回転可能に係合してよい。駆動シャフト222は
、モータ218と反対側のギアアセンブリ220の他端と回転可能に係合し、該他端から延びて
よい。いくつかの適用について、モータ218およびギアアセンブリ220の両者は、概して円
筒状の構成を有してよい。ハウジング210の第一端211の遠位端は、示されるように、開口
部および開口部を通って延びる駆動シャフト222の部分を包含してよい。いくつかの適用
について、ハウジング210の第一端211から延びる駆動シャフト222の端部224もしくは部分
は、その上に配置された表面226を持つ概して六角形の断面を有してよい。カプラアセン
ブリ250の第二端252中に配置された容器263は、図6A～6Cに示されるように、揃った概し
て六角形の断面を有してよい。
【００５５】
　表面226は、互いに概して平行に、そして駆動シャフト222の長手軸もしくは回転軸に関
して平行に延びてよい。1つまたは複数の先細の表面228も、電動の駆動装置200をカプラ
アセンブリ250と解放可能に係合させるのを支援するために、端部224上に形成されてよい
。電動の駆動装置200の態様は、例えば60：1および80：1の間の減速比を包含してよく、
その結果としてモータのRPMに比べて駆動シャフトのRPMは小さくなる。対応する開口部も
しくは容器を有するカプラアセンブリは、電動の駆動装置200の第一端211から延びる端部
224と解放可能に係合してよい。例えば、ハウジング210の第一端211から延びる端部224は
、図6A～6Bに示されるように、カプラアセンブリ250の第二端252の近位に配置された容器
264と解放可能に係合してよい。
【００５６】
　いくつかの適用について、スラスト軸受241はハウジング210の第一端もしくは遠位端21
1およびギアアセンブリ220の隣接部分の間に配置されてよい。スラスト軸受242は、ハウ
ジング210の第二端もしくは近位端212およびモータ218の隣接部分の間に配置されてよい
。スラスト軸受241および242は、ハウジング210の関連する部分内でモータ218、ギアアセ
ンブリ220、および駆動シャフト222の長手側の動きを制限してよい。トリガアセンブリ24
4もハンドル214の近位のハウジング210内に配置されてよい。トリガアセンブリ244は、ト
リガもしくは接触スイッチ246を包含してよい。モータ218は、トリガ246を交互に押し下
げおよび解放することによって、動力を与えられおよび動力を断たれてよい。電気回路基
板247も、ハウジング210内に配置されてよい。電気回路基板247は、トリガアセンブリ244
、モータ218、電力供給装置216、および表示灯248と電気的に結合してよい。いくつかの
適用について、表示灯248は発光ダイオード（LED）もしくはより従来型の小さい電球であ
ってよい。いくつかの適用について、表示灯248は電池パック216の電気記憶容量の90％が
使用されたときに起動してよい。本開示の教示に従って形成された骨内器具の構成および
寸法は、各骨内器具のそれぞれの意図された用途によって変化してよい。例えば、本開示
の教示に従って形成された生検針の長さは、およそ5ミリメーターから30ミリメーターま
で変化してよい。
【００５７】
　本開示の教示を組み入れたカプラアセンブリは、電動の駆動装置（例えば柔軟な収納袋
もしくは滅菌スリーブ内に配置された駆動装置）からIO器具を係合および係合解除するよ
うに機能する「簡易脱着機構」として機能してもよい。そのようなカプラアセンブリは、
柔軟な収納袋もしくは滅菌スリーブを損傷せずにIO器具（例えば生検針もしくは針セット
）が回転できるようにしてよい。カプラアセンブリの一端は、収納袋もしくは滅菌スリー
ブの隣接部分と流体シールもしくは流体バリアを形成するように機能してよい。本開示の
教示を組み入れたカプラアセンブリは、収納袋に付着するポートアセンブリとしても記載
されてよい。そのようなポートアセンブリは、IO器具から電動の駆動装置を簡単に係合も
しくは係合解除できるようにすると同時に、挿入部位から電動の駆動装置がIO器具を「電
源投入および電源切断」できるようにしてよい。
【００５８】
　図3～6Cは、本願のアセンブリおよびキットのいくつかの態様に適したカプラアセンブ
リ250の一例を示す。図3～5は、器具100bがマーク104を包含しないことを除いて器具100a
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と実質的に類似する電動の駆動装置200、カプラアセンブリ250a、および骨内器具100bの
様々な図を示す透視図である。カプラアセンブリ250aは、生検針セット100bの第二端102
等であるがこれらに限定されない骨内器具の一端と解放可能に係合するように機能する第
一端251を包含する。カプラアセンブリ250aは、電動の駆動装置200のハウジング210の第
一端211から延びる駆動シャフト222の端部224等であるがこれに限定されない電動の駆動
装置から延びる駆動シャフトの一部分と解放可能に係合するように機能する第二端252も
包含してよい。ここには示されていないが、カプラアセンブリ250の第二端252は、WO 200
8/033874に記載されるように、収納袋もしくは滅菌スリーブ中の開口部としっかりと係合
してよい。
【００５９】
　本開示の様々な教示を組み入れたカプラアセンブリは、電動の駆動装置もしくは手動の
駆動装置と「手を使わないで」解放可能に係合できるように、一端が下方および反対端が
上方を向いた、医療処置トレイもしくはキット中に設置されてよい。例えばカプラアセン
ブリ250aは、操作者もしくは使用者がカプラアセンブリ250aの任意の部分に物理的に接触
もしくは操作する必要なしに、（駆動装置200の）駆動シャフト222の端部224がカプラア
センブリ250の第二端252の中へ挿入され、解放可能に係合してもよいように、第一端251
が下向きおよび第二端252が上向きで医療処置トレイ中に配置されてよい。以下に記載さ
れるように、カプラ250aは「手を使わない」ラッチ機構を包含してよい。
【００６０】
　示された態様において、カプラアセンブリ250aは延びたコア260および延びたコア260の
外部分上にスライド可能に配置されたハウジングアセンブリ270を包含してよい。ハウジ
ングアセンブリ270/270aは、延びたコア260のそれぞれの第一端261およびそれぞれの第二
端262と概して整列してよい第一端271および第二端272を包含してよい。いくつかの適用
について、延びたコア260は、その上に形成された様々な肩部および／または窪みを持つ
第一の外部分260aおよび第二の外部分260b中に画定される概して円筒状の構成を有してよ
い。いくつかの適用について、第一の外部分260aは第二の外部分260bよりも大きい直径を
有してよい。ハウジングアセンブリ270は、第一のハウジング区分280および第二のハウジ
ング区分290によって部分的に画定される概して中空で円筒状の構成を有するように記載
されてよい。ハウジング区分280の第一端は、ハウジングアセンブリ270の第一端271に概
して対応してよい。第二のハウジング区分290の第二端は、ハウジングアセンブリ270の第
二端272に概して対応してよい。第二のハウジング区分290の第一端291は、第一のハウジ
ング区分280の第二端282の隣接する内径よりも小さい外径を持つ概して円筒状の構成を有
するように記載されてよい。第二のハウジング区分290は、カプラアセンブリ250の第二端
252と係合した駆動シャフトの一端を解放するために、第一のハウジング区分280の第二端
282内で第一の位置（図6A）から第二の位置（図6B）へと長手方向にスライドしてよい。
【００６１】
　コイルバネ274等の付勢機構が、概して延びたコア260の外部分260aの周囲に配置されて
よい。コイルバネ274の第一端275は、第一のハウジング区分280の内部分上に形成された
環状肩部284と接触してよい。コイルバネ274の第二端276は、第二のハウジング区分290の
第一端291の近位に配置された環状肩部278と接触してよい。コイルバネ274、環状肩部284
、および環状肩部278は、第一のハウジング区分280および第二のハウジング区分290を互
いに関して第一の延びた位置に概して維持するために、互いに連携してよい。板バネおよ
び蛇腹等であるがこれらに限定されない他の付勢機構（明示せず）も環状肩部284および
環状肩部278の間に配置されてよい。コイルバネ274の第二端276に関連する環状肩部278は
、概して円筒状の輪277から放射状に外向きに延びてよい。概して円筒状の輪277は、延び
たコア260の外部分260a上にスライド可能かつ回転可能に配置されてよい。環状肩部279は
、概して円筒状の輪277の内部分上に配置されてよく、延びたコア260の隣接部分に向かっ
て放射状に内向きに延びてよい。環状肩部268は、延びたコア260の外部分260a上に、第一
端261および第二端262の中間に形成されてよい。環状肩部268および環状肩部279の構成お
よび寸法は、概して円筒状の輪277の環状肩部279と延びたコア260の環状肩部268の間の係
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合が、延びたコア260の第二端262の方向に長手方向に第二のハウジング区分290の動きを
制限してよいように、互いに適合するように選択される。
【００６２】
　いくつかの適用について、複数の柔軟なコレットもしくはフィンガー477は、概して円
筒状の輪277から環状肩部278と反対側に延びてよい。それぞれのコレット頭部478は、環
状肩部278と反対側に、各コレット477の端部上に形成されてよい。コレット頭部478の寸
法および構成は、第二のハウジング290中に形成された、それぞれのスロットもしくは開
口部297内に受け取られるように選択されてよい。カプラアセンブリ250aの製造の間に、
各コレット頭部478は概して円筒状の輪277および第二のハウジング区分290の第一端291の
近位の環状肩部278をしっかりと係合するために、それぞれのスロットもしくは開口部297
内に配置されてよい。結果として、第二のハウジング区分290および環状肩部278は、延び
たコア260および第一のハウジング区分280に関して、単一のユニットとして概して動いて
よい。カプラアセンブリ250aの第一端251から骨内器具が係合解除される間に、第一のハ
ウジング区分280は第二のハウジング区分290に向かって長手方向に動くか、もしくはスラ
イドしてよい。同じように、カプラアセンブリ250aの第二端252から電動の駆動装置が係
合解除される間に、第二のハウジング区分290は第一のハウジング区分280に向かって長手
方向に動くか、もしくはスライドしてよい。
【００６３】
　環状肩部267は、第一端261の近位の延びたコア260の外部分上に形成されてよい。カプ
ラアセンブリ250aの第二端252から電動の駆動装置が係合解除される間に、第二のハウジ
ング区分290が延びたコア260の第一端261に向かって長手方向に動く間に、第一のハウジ
ング区分280が長手方向に動くのを制限するために、環状肩部267はハウジング270の第一
端271の部分と係合してよい。前述したように、環状肩部268は延びたコア260の外部分上
に、第一端261および第二端262の間に形成されてよい。概して円筒状の輪277の環状肩部2
68および環状肩部279の間の係合は、第二のハウジング区分290が延びたコア260の第二端2
62に向かって動くのを制限してよい。バネ274ならびに第一ハウジング区分280の環状肩部
278および環状肩部284の間の接触により、カプラアセンブリ250aの第一端251から骨内器
具が係合解除される間に、延びたコア260の第二端262の方向に長手方向に第一ハウジング
区分280が動くのが制限されてよい。
【００６４】
　概して円筒状の輪277および付着する環状肩部279は、環状コア260の外部分上で、環状
肩部268および環状肩部267の間で長手方向にスライドしてよい。カプラアセンブリ250aの
第一端251との係合から骨内器具の一端を解放するために、第一ハウジング区分280は延び
たコア260の第二端262に向かって長手方向に動いてよい。同じように、カプラアセンブリ
250aの第二端252と係合した電動の駆動装置から延びる駆動シャフトの一端を解放するた
めに、第二ハウジング区分290は延びたコア260の第一端261に向かって長手方向に動いて
よい。本開示の教示を組み入れたカプラアセンブリの第一端内に骨内器具の一端を解放可
能に係合させるために、多様なラッチおよびラッチ機構を満足のいくように使用してよい
。同じように、本開示の教示を組み入れたカプラアセンブリの第二端内に電動の駆動装置
もしくは手動の駆動装置から延びる駆動シャフトの一端を解放可能に係合させるために、
多様なラッチおよびラッチ機構を満足のいくように使用してよい。
【００６５】
　カプラアセンブリ250aによって表される態様について、カプラアセンブリ250aの容器26
3内の生検針セット100bの第二端102等のIO器具の一端と解放可能に係合させるために、第
一のラッチ410は第一端261に隣接する容器263の近位の延びたコア260の外部分上に配置さ
れてよい。カプラアセンブリ250aの第二端252と駆動シャフトの一端を解放可能に係合さ
せるために、第二のラッチ機構420は第二端262に隣接する容器264の近位の延びたコア260
の外部分上に配置されてよい。第二のラッチ420は、電動の駆動装置200から延びる駆動シ
ャフト222の端部224等の駆動シャフトの一部分をカプラアセンブリ250aの第二端252内で
解放可能に係合させるために使用されてよい。ラッチ410はカプラアセンブリ250aの第一
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端251と骨内器具を解放可能に係合してよく、実質的に同一のラッチ420はカプラアセンブ
リ250aの第二端252と電動の駆動装置を解放可能に係合してよい。
【００６６】
　いくつかの適用について、ラッチ410および420は、概して「オメガ」形状等の類似した
構成を有してよい（例えばラッチ420）。しかしながら、ラッチ410は延びたコア260の外
部分260aに概して対応する、より大きい寸法を有してよい。ラッチ420は延びたコア260の
外部分260bに概して対応する、より小さい寸法を有してよい。本開示の様々な特徴は、第
二のハウジング区分290の隣接部分および延びたコア260の外部分260bとともにラッチ機構
420に関して記載されてよい。それぞれの戻り止め421および422は、概してオメガ形状の
ラッチ420の反対端上に形成されてよい。同じように、それぞれの戻り止め（明示せず）
は概してオメガ形状のラッチ410の端部上に形成されてよい。戻り止め421および422の構
成および寸法は、延びたコア260の外部分260bとカプラアセンブリ250aの第二端252の近位
に配置された容器264の内部分の間に延びる、それぞれのスロットもしくは開口部中に各
戻り止め421および422を設置するように適合されてよい。ラッチ420は、その中で戻り止
め421および422の部分がそれぞれのスロットを通って延びてよい第一の位置を有してよい
。戻り止め421および422の寸法および構成は、電動の駆動装置200の端部224中に形成され
た環状溝402としっかりと係合するように機能してよい。同じように、関連するラッチ410
上のそれぞれの戻り止めは、生検針100bの第二端102中に配置された環状溝401と解放可能
に係合してよい。いくつかの適用について、カプラアセンブリ250aの第一端251の中へ生
検針100bの第二端102が挿入される間に、オメガ形状のラッチ410に関連する戻り止め機構
を放射状に外向きに放射状に広げるために、複数の先細の表面403は第一端142の近位のハ
ブ140aの外部分上に形成されてよい。戻り止め機構は、それと整列させる際に、環状溝40
1の中へ「はめ込み」されてよい。同じように、カプラアセンブリ250aの第二端252の中へ
電動の駆動装置200の端部224を挿入する間に、戻り止め機構421および422を放射状に外向
きに放射状に広げるために、複数の先細の表面228は電動の駆動装置200から延びる駆動シ
ャフト222の端部224の外部分上に形成されてよい。戻り止め機構421および422は、それと
整列させる際に、環状溝402の中へ「はめ込み」される。
【００６７】
　ラッチ410に関連する戻り止め機構とハブアセンブリ130aの環状溝401の間の係合は、カ
プラアセンブリ250aの第一端251としっかりと係合した生検針100bの第二端102を概して保
持する。この係合は、挿入部位からカニューレもしくは生検針110bを回収する間に、電動
の駆動装置200がカニューレもしくは生検針110bを回転でき、もしくは急速に回せるよう
にしてよい。同じように、オメガ形状のラッチ420の戻り止め機構421および422ならびに
電動の駆動装置200の端部224の環状溝402の間の係合は、挿入部位からカニューレ110bを
回収する間に、電動の駆動装置100と係合したカプラアセンブリ250aの第二端252を概して
保持する。
【００６８】
　生検針セット100bは、第一のハウジング区分280を延びたコア260の第二端262に向かっ
て長手方向にスライドさせることによって、カプラアセンブリ250aの第一端251から解放
されてよい。第一のハウジング区分280のそのような動きによって、内部の先細の表面286
がオメガ形状のラッチ410の外部分と接触し、オメガ形状のラッチ410を圧縮して、ハブア
センブリ130aの環状溝401との係合から関連する戻り止め機構（明示せず）を放射状に広
げることになる。結果として、生検針セット100bはカプラアセンブリ250aの第一端251か
ら簡単に回収されてよい。同じように、カプラアセンブリ250aの第一端251に向かった第
二ハウジング区分290の長手方向の動きによって、内部の先細の表面296がオメガ形状のラ
ッチ420の外部分と接触し、オメガ形状のラッチ420を概して圧縮して、端部224の環状溝4
02との係合から戻り止め機構421および422を回収もしくは引っ込めることになる。結果と
して、電動の駆動装置200およびカプラアセンブリ250aの第二端222は、互いから簡単に切
断されてよい。
【００６９】
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　突縁254は、拡大されたじょうご状もしくは釣鐘状の構成を有するように概して記載さ
れてよい。突縁254の寸法および構成は、電動の駆動装置200の端部211と適合するように
選択されてよい。前述したように、カプラアセンブリ250aは、本開示の教示に従って収納
袋もしくは滅菌スリーブ中に形成された開口部としっかりと係合してよい。示されたもの
等の態様について、カプラアセンブリ250aのハウジング270の端部272は、突縁254の隣接
部分としっかりと係合するように機能する環状の輪370を包含してよい。環状の輪370の外
径は、突縁254の隣接部分の外径に概して対応してよい。環状の輪370の内径も、突縁254
の隣接部分の内径に概して対応してよい。いくつかの態様について、複数の柱372および
概してV字型の溝374は、突縁254の最端部上に交互に配置されてよい。環状の輪370は、そ
の中にそれぞれの柱372を受け取る大きさの複数の穴371を包含してよい。環状の輪370は
、突縁254の隣接部分中に形成された、それぞれの概してV字型の溝374内に受け取られる
大きさの複数の概してV字型の突起376も包含してよい。示されたもの等の態様について、
収納袋の部分（例えば開口部の周囲）は、環状の輪370および突縁254の隣接部分の間に配
置されてよい。例えば、柱372は収納袋中の開口部の外周に隣接する収納袋中の対応する
穴を通って挿入されてよい。環状の輪370中の穴371は、それぞれの柱372と整列してよい
。収納袋の他の部分（例えば開口部に隣接する）は、それぞれのV字型の突起376およびV
字型の溝374の間に挟まれてよい。突縁354の隣接部分と環状の輪370を接着させるために
、レーザー溶接を含むがこれに限定されない様々な溶接技術が柱372に適用されてよい。
結果として、収納袋中の開口部の周囲の収納袋の外周は、カプラアセンブリ250aの第二端
252としっかりと係合してよい。
【００７０】
　図7A～7Cは、本開示の教示を組み入れた1つまたは複数の骨内器具および／または他の
構成要素を内包してよい医療処置トレイおよび／またはキットのいくつかの例を示す。例
えば、図7Aに示されるような医療処置トレイ20aは、本開示の様々な教示を組み入れた骨
内針セットもしくは吸引針セット100を包含してよい。図7Bに示されるような医療処置ト
レイ20bは、骨内針セットもしくは生検針セット100b、排出装置90、じょうご80、および
／または収納袋もしくは滅菌スリーブ170を包含してよい。図7Cに示されるような医療処
置トレイ20cは、様々なIO器具ならびに生検針セット100b、カプラアセンブリ250、収納袋
170、排出装置90、および／またはじょうご80aを含むがこれらに限定されない本開示の教
示を組み入れた他の構成要素も包含してよい。
【００７１】
　本開示の教示に従って形成された医療処置トレイおよび／またはキットは、操作者もし
くは使用者がそれぞれの構成要素を把持もしくは操作する必要なしに操作者もしくは使用
者が様々な機能を実行できるように、カプラアセンブリ、じょうご、および／または鋭利
物保護器等の様々な構成要素について、支持もしくは基礎を提供してよい。例えば、図7C
に示されるような医療処置トレイ20cは、電動の駆動装置の一端がカプラアセンブリ250の
第二端252と解放可能に係合するように挿入され（押し入れられ）てよいように、カプラ
アセンブリ250を正しく位置させ、そして支持してよい。ここで電動の駆動装置は、操作
者もしくは使用者がカプラアセンブリ250を直接把持もしくは操作する必要なしに医療処
置トレイ20cからカプラアセンブリ250を回収するのに使用されてよい。
【００７２】
　医療処置トレイ20a、20b、および／または20cは、図7Aおよび7B中に示されるように、1
つまたは複数の鋭利物保護器64を含むがこれらに限定されない多様な他の構成要素も内包
してよい。鋭利物保護器64は、その中に配置された硬質発泡材料もしくは粘土状材料66を
包含してよい。吸引針セットおよび生検針セット等の骨内器具は、通常は皮膚、軟組織、
および骨に貫入するように機能する、それぞれの鋭利な先端および／または切断面を有す
る。そのような骨内器具の鋭利な先端および／または切断面は、それぞれの骨内器具を用
いた医療処置が完了した後に硬質発泡材料もしくは粘土状材料66の中へ挿入されてよい。
【００７３】
　図7Cは、本開示の教示を組み入れた収納袋内に電動の駆動装置を設置するための1つの
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手続を示す。収納袋170は、従来型の滅菌技術を用いて滅菌されてもよい概して柔軟な流
体不浸透性の材料から形成されてよい。収納袋170は、特に骨髄生検処置もしくは骨髄吸
引処置の間に非滅菌の電動の駆動装置が滅菌された骨内器具および／または注入部位を汚
染するのを防ぐために使用されてよい。収納袋170は、ハウジングアセンブリ270の隣接部
分と流体バリアを形成するように機能してよい。同時に、カプラアセンブリ250は収納袋1
70を損傷せずにカプラアセンブリ250の第一端251と解放可能に係合した骨内器具を電動の
駆動装置が回転できるようにしてよい。
【００７４】
　次に図8A～8Bを参照して、符番510で示されるのは、本願駆動装置アセンブリの一態様
である。駆動装置アセンブリ510は、例えば、標的領域を貫くために骨内針セットおよび
／またはドリルビットを回転させおよび／または動かすように構成された、駆動装置512
を含む。駆動装置アセンブリ510は、例えば、電圧および／または標的領域と別の（例え
ば非標的）範囲との間の電圧差、標的領域でのインピーダンスを決定するように、および
／または、電圧差および／またはインピーダンスの少なくとも一つにおける変化を決定す
るように、構成されている（かつ、駆動装置512は、決定における使用のために構成され
ている）。駆動装置アセンブリ510の態様は、本開示にわたって記述され示された他の駆
動装置および骨内器具の任意のもの（例えば図2）の、一つまたは複数の構成要素および
／または特徴を含み得るが、ただし含むことを求められるものではない。
【００７５】
　示された態様において、駆動装置512は、ハウジング514を含む。ハウジング514は、ピ
ストルに類似した構成を有する（例えば、銃身形を有する、ハンドルを有する、など）。
駆動装置アセンブリ510に、より具体的には駆動装置512に関連した種々の構成要素が、ハ
ウジング514の中に配置されている。ハウジング514は、実質的に硬いポリマー材料（例え
ばポリカーボネート）を含んでもよく、かつ、いくつかの態様においては、ハウジング51
4は一片の材料を含み得るし；他の態様においては、ハウジング514は一片よりも多い材料
（例えば、流体密封で結合された半分と半分）を含み得る。示された態様において、ハウ
ジング514はハンドル518を含み、ハンドル518は、例えば、ユーザによって握られるよう
に構成されていることなどを含む、種々の構成を有し得る。
【００７６】
　示された態様において、駆動装置510、より具体的には駆動装置512は、制御装置522を
含む。制御装置522は、駆動装置512の種々の構成要素（例えば、モータ）を制御するよう
に構成され得る。制御装置522は、標的および／または別の（例えば、非標的）範囲の種
々の特徴（例えば、電圧、電圧差、インピーダンス、電圧差およびインピーダンスの少な
くとも一つにおける変化、およびこれらに類するもの）を決定するようにも構成され得る
。示された態様において、駆動装置512は、電源530（例えば、バッテリ）に結合され、か
つ制御装置522にさらに結合されたモータ526もまた含む。制御装置522は、例えば、モー
タ526を（例えば、ユーザ入力、（ドリルビットなどの）骨内器具の標的領域の中でのポ
ジション、インピーダンス、電圧差、または、インピーダンスおよび電圧差の少なくとも
一つにおける変化に基づいて）活性化および／または不活性化するように構成され得る。
【００７７】
　示された態様において、駆動装置512は、モータ526が駆動シャフト534を回転させ得る
ようにモータ526に結合された駆動シャフト534もまた含む。駆動シャフト534は、本開示
にわたって記述され示された他の駆動シャフトの態様（例えば図２）と同様に構成され得
る。いくつかの態様において、駆動シャフト534は、ギアアセンブリ（例えば、上述の態
様における、ギアアセンブリ220）によって、モータ526に結合され得る。いくつかの態様
において、駆動シャフト534は、実質的に六角形の断面（例えば、図6Cに示されたカプラ
アセンブリに対応する）を有し得る。他の態様において、駆動シャフト534は、対応する
ドリルビットまたは針セットのような骨内器具に結合されるように構成された、任意の形
状を伴う断面を有し得る。
【００７８】
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　示された態様において、駆動装置512は、モータ526および／または制御装置522に結合
され得るトリガ538を含む。トリガ538は、モータ526が駆動シャフト534および結合された
任意の骨内器具を回転させることを可能とするために、モータ526を活性化させる（およ
び／または、いくつかの態様においては、不活性化させる）のに用いられ得る。
【００７９】
　示された態様において、駆動装置アセンブリ510は、駆動装置512に結合されるように構
成されたドリルビット542（図8C）もまた含む。本開示において、第二の構造に結合され
るように構成された第一の構造は、第二の構造に結合されずにいることもできるし、また
は第二の構造に結合されていることもできる（そして、どちらの場合であっても、第一の
構造はなお、第二の構造に結合されるように構成されている）。ドリルビット542は、第
一端546および第二端550を有する露出部分（この態様においては、露出した遠位部分）を
含む。ドリルビット542は、本開示にわたって論じた他の骨内器具（例えば、針セット）
が駆動シャフトに結合し得るやり方と同様にして（例えば、ハブを有するカプラアセンブ
リを介して）、駆動シャフト534に結合され得るが、ただし結合されることを求められる
ものではない。示された態様において、例えば、駆動装置アセンブリ510は、ドリルビッ
トカプラ554を含む。ドリルビットカプラ554は、操作者が初めてドリルビットを使用する
ために入手するときにドリルビット542の一部分であることもできるし、または、操作者
が初めてドリルビットを使用するために入手するときにドリルビット542とは別の、ドリ
ルビット542に結合可能な要素であることもできる（例えば、操作者が初めて駆動装置を
使用するために入手するときに、駆動装置512に結合され得る構造である、駆動装置512に
結合されている構造である、のいずれでもよい）。ドリルビットカプラ554は、ドリルビ
ット542の第二端550に（例えば、切り離し可能に）結合されるように構成された、第一端
558を含む。ドリルビットカプラ554は、駆動シャフト534に（例えば、切り離し可能に）
結合されるように構成された（例えば、駆動シャフト534の雄六角形構成に対応した雌六
角形構成によって）、第二端562もまた含む。ドリルビットカプラ554は、ドリルビット54
2からの熱および／または電気がドリルビットカプラ554を超えて通るのを実質的に防ぐた
めに、（例えば、インシュレータ（insulator)（例えば、ポリテトラフルオロエチレン）
を含むことなどによって、）絶縁され（insulated）得る。
【００８０】
　示された態様において、ドリルビット542の第二端550は、ドリルビット542と制御装置5
22との間の電気的な連絡を可能とするために、制御装置522に（例えば、ギアボックスベ
アリングを介して）整流電気接続によって結合されるようにさらに構成されている。例え
ば、示された態様において、駆動装置512はドリルビット542および制御装置522に（例え
ば、摺動可能に）結合された少なくとも一つのドリルビット接点566を有する。ドリルビ
ット接点566は、ドリルビット542と制御装置522との間に整流電気接続を提供するように
構成されている。ドリルビット接点566は、ドリルビット542からの電気がドリルビット接
点566を超えて通るのを実質的に防ぐように構成された、非導電性被覆（例えば、ポリテ
トラフルオロエチレンなどの、誘電体）を含み得る。
【００８１】
　示された態様において、ドリルビット542は、標的領域（例えば、標的領域570）を貫く
ように構成されている。ドリルビット542は、ドリルビット542の露出部分の第二端550か
ら第一端546まで延びる外面574を含む。外面574は、ドリルビット542が標的領域（例えば
、骨の中のIO空間または対象の頭蓋骨の中の脳骨髄液）に至るために生体材料（例えば、
骨）を貫くことができるようにするのを助ける溝578（例えば、ねじ山）を有する。示さ
れた態様において、ドリルビット542は、第一端546から第二端550を超えて、かつドリル
ビットの近位端までの、ドリルビット542の（全長として特徴づけられることもできる）
長さに延びたコア582もまた含む。しかし、他の態様において、コア582はドリルビット54
2の長さよりも短く延び得る（例えば、さらに、ドリルビット542の先端以外の、ドリルビ
ット542に沿った点のところで、生体材料に対して露出され得る）。コア582は、少なくと
も外面574の内側に配置され得る。示された態様において、ドリルビット542は、ドリルビ
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ットの近位端よりも遠位（そのためコア582の近位端よりも遠位）の位置から第二端550を
過ぎて、ドリルビット542の第一端546まで延びる、（例えば、ポリテトラフルオロエチレ
ンなどの非導電性材料を含む）インシュレータ586もまた含む。インシュレータ586は、コ
ア582と外面574との間の電気的な連絡を防ぐために、少なくともコア582と外面574との間
に配置され得る。いくつかの態様において、インシュレータ586は、0.001ミリメータから
2ミリメータの厚さを有する。他の態様において、インシュレータ586は、（例えば、コア
582を通って流れる電気に応じて）0.001ミリメータを下回る、または2ミリメータを上回
る厚さを有し得る。
【００８２】
　示された態様において、外面574、コア582、およびインシュレータ586は、ドリルビッ
ト542の第一端546で少なくとも一つの先端590を協働して形成するように構成され得る。
先端590は、種々のやり方で（例えば、本開示にわたって記述され示された他の骨内器具
と同様にして（例えば、一つまたは複数の切断面を有することによるなど））、標的領域
（例えば、標的領域570）を貫くように構成され得る。示された態様において、先端590と
標的領域との間の電気的連絡を可能とするために、コア582の一部分は、先端590で露出し
ている。示された態様において、ドリルビット接点566は、制御装置522と、コア582およ
び外面574の少なくとも一つとの間の電気的連絡を可能とするように構成されている。例
えば、制御装置522は、外面574および／またはコア582からの、電流、電圧、インピーダ
ンス、および温度の少なくとも一つを（例えば、ドリルビット接点566を通じて）決定す
るように構成され得る。
【００８３】
　示された（例えば、図8A、8D、および8Eに示された）態様において、駆動装置アセンブ
リ510（より具体的には、駆動装置512）は、少なくとも一つの第一の電極594もまた含む
（例えば、図8Dに示されるように制御装置522と2線式構成を形成する）。第一の電極594
は、非標的領域（例えば、皮膚および／または骨を取り囲む組織などの生体材料を含む非
標的領域598）の中または上に、（例えば、接着剤を使って）置かれ得る。そのような非
標的領域は、標的領域（例えば、示された態様において骨および／または骨髄などの、生
体材料を含む標的領域570）の近く（例えば、近接して）であってもよい。いくつかの態
様において、非標的領域が標的領域に近いほど、駆動装置アセンブリ（より具体的には、
駆動装置）は所望の情報（例えば、コア582と第一の電極594との間の電圧差、コア582と
第一の電極594との間の生体材料のインピーダンス、コア582と第一の電極594との間の電
圧差における変化、および／またはコア852と第一の電極594との間の生体材料のインピー
ダンスにおける変化）を決定することにおいてより効果的となるであろう。他の態様にお
いて、駆動装置アセンブリ（より具体的には、駆動装置）は、（例えば、第一の電極594
によって生じるまたは第一の電極594に起因する標的領域での電圧勾配を最小化するため
に）非標的領域が標的領域からより遠い場合に、所望の情報を決定することにおいてより
効果的となるであろう。当業者が理解するように、手技の目的とする解剖学的構造が、標
的領域に関する第一の電極594の位置またはポジションに強く影響を与えるであろう（例
えば、当業者はコア582と第一の電極594との間に時間変化するインピーダンスアーティフ
ァクト（例えば、心臓の活動、呼吸など）を位置させることを避けてもよい）。第一の電
極594は、例えば、パッチコネクタ598によって、制御装置522に結合されるように構成さ
れている。示された態様において、第一の電極594は（例えば、浮動型結合によって）差
動増幅器の反転入力部に結合されている（例えば、そのために制御装置522に結合されて
いる）。制御装置522は、コア582と第一の電極594との間の電圧差および／またはインピ
ーダンスを決定するように構成され得る。制御装置522は、（例えば、以前の電圧差およ
び／またはインピーダンス、参照電圧差および／または参照インピーダンス、およびこれ
らに類するものに基づいて）電圧差における変化および／またはインピーダンスにおける
変化を決定するようにさらに構成され得る。いくつかの態様において、（例えば、標的領
域の位置と、コア582のポジションとに応じて）コア582と第一の電極594との間のインピ
ーダンスおよび／または電圧差は、標的領域でのインピーダンスおよび／または電圧差に
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、それぞれ、実質的に類似したものであり得る。種々の他の構成が、標的領域についての
情報を決定するために使用され得る。例えば、割りリング電極コアを含むドリルビット、
3線式構成、4線式構成、およびそれらに類するものを用いるなどである。
【００８４】
　示された態様において、駆動装置アセンブリ510は、パッチコネクタ598によるなどして
制御装置522に結合された、少なくとも一つの第二の電極602をさらに含み得る（例えば、
図8Eに示されるように少なくとも3線式の構成を形成する）。示された態様において、第
二の電極602は非標的領域（例えば、非標的領域606）の中または上に、（例えば、接着剤
を用いて）置かれ得る。第二の電極602は、第一の電極594および非標的領域に関して、例
えば、第一の電極594と中心を共有する（例えば、第二の電極602が第一の電極594を丸く
取り囲むように）など、種々のポジションに置かれ得る。他の態様においては、しかし、
第二の電極602は種々の他の形状（例えば、長方形）を含み得るし、第一の電極594に関し
て種々のほかのポジション（例えば、第一の電極594に平行）に置かれ得る。示された態
様において、制御装置522は、第二の電極602へと電流（例えば、交流（例えば、50 kHzの
））を通すように構成され得る、つまり、制御装置は第二の電極へと電流が通るようにす
ることに関与している（または役割を果たしている）。いくつかの態様において、制御装
置522は、コア582および第二の電極602へと、同じ電流を通すように構成され得る。例え
ば、制御装置522は、5 kHzから150 kHzの周波数を有する電流を第二の電極602へと通し得
る。示された態様において、第二の電極602は、例えば第一の電極594とコア582との間の
電圧差、そのような電圧差における変化、ドリルビット542および／または標的領域（例
えば、標的領域570）に近接したところ（または近く）のインピーダンス、およびそのよ
うなインピーダンスにおける変化を、制御装置522が決定することを可能とすることに関
与している（または役割を果たしている）。例えば、第二の電極602は、標的領域に関連
した情報（例えば、電圧差、電圧差における変化、インピーダンス、および／またはイン
ピーダンスにおける変化）を決定するときに、非標的領域からの干渉（例えば、近接場効
果）を減らすまたは最小限にすることを補助し得る。当業者が理解するとおり、手技の目
的とする解剖学的構造が、標的領域および／または非標的領域の位置またはポジションに
対する、第一の電極594および／または第二の電極602の位置またはポジションに、強く影
響を与える。
【００８５】
　制御装置522は、様々なやり方で、標的領域（例えば、生体材料中の標的領域）につい
ての情報を決定するように構成され得る。示された態様において、制御装置522は、少な
くとも部分的に、標的領域の中の点、インピーダンス、および／または電圧差を参照する
ことによって、インピーダンスにおける変化および／または（例えば、標的領域と非標的
領域との間の）電圧差における変化を決定するように構成されている。例えば、駆動装置
510は、制御装置522に結合された参照ボタン607を含む。参照ボタン607は、参照点（例え
ば、標的領域の中の物理的なポジションを示す）、参照インピーダンス（例えば、標的領
域内のある点でのインピーダンスを示す）、および／または参照電圧差（例えば、標的領
域の中のある点での（例えば、標的領域と非標的領域との間の）電圧差を示す）を、（例
えば、ユーザが参照ボタン607を用いるときに）設定するように構成されている。他の態
様において、制御装置522は、参照点、参照インピーダンス、および／または参照電圧差
を、ドリルビット542が所定の点（例えば、骨）に接触したときに自動的に設定するよう
に構成され得る。（例えば、ユーザが参照ボタン607を用いることによって、自動的に、
などして）参照点、参照インピーダンス、および／または参照電圧差が設定されれば、制
御装置522は、それぞれその参照点、参照インピーダンス、および／または参照電圧差か
らの変化を決定するように構成されている。制御装置522は、参照インピーダンスおよび
／または参照電圧差よりそれぞれ大きいまたは小さいインピーダンスまたは電圧差を決定
することによって、インピーダンスおよび／または電圧差における変化を決定するように
構成され得る。他の態様において、例えば、制御装置522は、標的領域の中の第一の深さ
のところでの第一のインピーダンス（例えば、骨のインピーダンス）および／または第一
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の電圧差（例えば、標的領域と非標的領域との間の）を決定し、かつさらに、標的領域の
中の第二の深さのところで第二のインピーダンス（例えば、骨髄のインピーダンス）およ
び／または第二の電圧差を決定するように構成され得る。制御装置522は、また、それぞ
れ第一のインピーダンスおよび／または第一の電圧差と第二のインピーダンスおよび／ま
たは第二の電圧差との間の、インピーダンスにおける変化および／または電圧差における
変化を、決定するように構成され得る。他の態様において、制御装置522は、標的領域の
中の複数の深さに対応する、複数の（例えば、二つまたはそれより多くの）インピーダン
スおよび／または電圧差を決定するように構成され得る。制御装置522は、次に、それぞ
れその複数のインピーダンスおよび／または電圧差の間の、インピーダンスにおける変化
および／または電圧差における変化を、決定するように構成され得る。
【００８６】
　示された態様において、制御装置522は、ユーザに対して標的領域に関する情報を表示
するように構成され得る。駆動装置アセンブリ510（より具体的には、駆動装置512）は、
制御装置522に結合されるように構成されかつインピーダンス、インピーダンスにおける
変化、電圧差、および／または電圧差における変化の少なくとも一つに関連した情報を表
示するように構成された表示器608（例えば、一つまたは複数の発光ダイオード、液晶デ
ィスプレイ、および／またはノイズインジケータ）を含み得る。示された態様において、
表示器608は、複数の発光ダイオードを含む。いくつかの態様において、表示器608は、例
えば、（例えば、インピーダンス、インピーダンスにおける変化、電圧差、および／また
は電圧差における変化に基づいて）標的領域の中のドリルビットのポジション、標的領域
の中のドリルビットの深さなどの、追加の情報を表示するように構成され得る。
【００８７】
　示された態様において、制御装置522は、制御装置522が標的領域に関連する情報を決定
すること、そのような情報を表示すること、そしてモータを制御することを可能とするよ
うに構成された、種々の構成要素を含む。例えば、示された態様において、制御装置522
は、第二の電極602およびドリルビット542のコア582へと通すための電流を発生するよう
に構成された、電流源610を含む。示された態様において、電流源610は、5 kHzから150 k
Hzの周波数を有する電流（例えば、100 uAから10 mA）を発生しおよび／または通すよう
に構成されている。他の態様において、電流源610は、5 kHz未満および150 kHzを超える
周波数を有する電流を発生するおよび／または通すように構成され得る（例えば、所与の
標的領域の位置、制御装置522中の抵抗、コア582中の抵抗、および第二の電極602中の抵
抗に応じて）。
【００８８】
　示された態様において、制御装置522は、電流源610によって発生した電流、例えば、交
流などにおいて、信号を発生するように構成された発振器614もまた含む。例えば、示さ
れた態様において、発振器614は5 kHzから150 kHzの周波数を有する信号を発生し得る。
他の態様において、発振器614は10 kHz未満および100 kHzを超える周波数を有する信号を
発生するように構成され得る（例えば、所与の標的領域の位置、制御装置522中の抵抗、
コア582中の抵抗、および第一の電極594中の抵抗に応じて）。
【００８９】
　示された態様において、制御装置522は、差動増幅器618もまた含む。差動増幅器618は
、例えば、高コモンモード除去差動入力増幅器であり得る。差動増幅器618は、ドリルビ
ット542のコア582に（例えば、電気的に）結合され、かつドリルビット542のコア582から
の電圧を受け取るように構成され得る。差動増幅器618はまた、第一の電極594に（例えば
、電気的に）結合され、かつ第一の電極594からの電圧を受け取るように構成され得る。
示された態様において、差動増幅器618は、第二の電極602およびコア582へと電流が適用
されている間に、コア582と第一の電極594との間の電圧差を出力するように構成されてい
る。差動増幅器618からの出力は、例えば、標的領域（例えば、ドリルビット542に近接し
た（または近くの）生体材料）での（または近くでの）インピーダンスの関数である、お
よび／または当該インピーダンスに対応する。コア582および第一の電極594は、差動増幅
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器618の入力に、任意の構成（例えば、出力のための所望の信号位相に応じて）で結合さ
れ得る。
【００９０】
　示された態様において、制御装置522は、発振器614および差動増幅器618に（例えば、
電気的に）結合され得る乗算器622もまた含む。示された態様において、乗算器622は、（
例えば、ロックイン増幅器と同様に）差動増幅器618からの電圧出力をダウンコンバート
してベースバンド周波数を発生するために、差動増幅器618からの信号を、発振器614から
の信号で乗算するように構成されている。示された態様において、乗算器618は、標的領
域での（または近くでの）インピーダンスの関数としておよび／または当該インピーダン
スに対応した、直流電圧を発生し得る。
【００９１】
　示された態様において、制御装置522は、乗算器618に（例えば、電気的に）結合され得
る利得増幅器626もまた含む。示された態様において、利得増幅器626は、乗算器622によ
って発生したベースバンド周波数の電圧を増加させるように構成されている。例えば、利
得増幅器626は電圧を1000倍増加させ得る。他の態様において、利得増幅器626は、例えば
所与の標的領域の位置および／または制御装置522中の抵抗に応じて、電圧を100から10,0
00倍増加させ得る。必要とされるシステム利得は、例えば、任意で差動増幅器618と利得
増幅器626との間で分配され得る。
【００９２】
　示された態様において、制御装置522は、利得増幅器626に（例えば、電気的に）結合さ
れ得るローパスフィルタ630もまた含む。ローパスフィルタ630は、利得増幅器626からの
信号を受け取り、かつ所定のカットオフ周波数より高い周波数を有する信号を減衰させる
ように構成されている。
【００９３】
　示された態様において、駆動装置アセンブリ510（より具体的には、駆動装置512）は、
インピーダンスにおける変化および／または電圧差における変化が閾値（例えば、正また
は負であり得る所定の閾値であり、負の閾値の超過とは、負の閾値よりもさらに負である
、負の値であり得る）を満たすかまたは超えたら、表示器608がユーザに通知するように
構成されている。制御装置522は、ローパスフィルタ630に（例えば、電気的に）結合され
た、閾値検出器634を含む。閾値検出器634は、所定の閾値を有する（例えば、電圧差、イ
ンピーダンス、または電流に対応するもの、など）。いくつかの態様において、所定の閾
値は調節可能で、ユーザが閾値を設定できるようになっている。他の態様において、駆動
装置アセンブリ510は、例えば、種々の標的領域（例えば、頭蓋骨、胸骨、およびこれら
に類するもの）に対応した、プリプログラムされた閾値からユーザが選択することを可能
とし得る。ローパスフィルタ630は信号を出力することができ、その信号が閾値検出器634
の所定の閾値を満たすかまたは超えると、制御装置522は、例えば、インピーダンス、イ
ンピーダンスにおける変化、電圧差、電圧差における変化、標的領域の中のドリルビット
542のポジション、および、インピーダンス、電圧、および／または標的領域の中のドリ
ルビット542の位置に関連した任意の他の適切な情報のうち少なくとも一つを、表示器608
に示すようにすることができる。
【００９４】
　示された態様において、駆動装置アセンブリ510（より具体的には、駆動装置512）は、
モータ制御装置638もまた含む。制御装置522は、インピーダンスにおける変化および／ま
たは電圧差における変化が所定の閾値を満たすかまたは超えると、モータ制御装置638が
モータ526を不活性化（および／または、いくつかの態様においては活性化）することを
可能とするように構成されている。他の態様において、制御装置522は、インピーダンス
における変化および／または電圧差における変化が所定の閾値を満たすかまたは超えると
、モータ制御装置638がモータ526（例えば、さらに間接的にドリルビット542）の回転ス
ピードを変更する（例えば、増加させるおよび／または減少させる）ことができるように
構成され得る。
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【００９５】
　本願ドリルビット、駆動装置、および駆動装置アセンブリは、例えば、（ドリルビット
または針セットのような）IO器具がその中を通って進んでいる生体材料における変化を、
（自動的にせよ、ユーザにより認識され得る通知を介するにせよ）同定することが望まし
いような、任意の手技において使用されてよい。開頭手術は、そのような手技の一例であ
る。別の例は、胸骨の中のIO空間への針セットの設置である。本願の駆動装置アセンブリ
の態様を用いて、標的領域および／または非標的領域に関連したインピーダンス、インピ
ーダンスにおける変化、電圧差、および／または電圧差における変化を決定する本願の方
法のいくつかの態様は、駆動装置アセンブリ（例えば、駆動装置アセンブリ510）の第一
の電極（例えば、第一の電極594）を、非標的領域（例えば、非標的領域606）の中または
上に設置すること、駆動装置アセンブリのドリルビット（例えば、ドリルビット542）を
、生体材料内の標的領域（例えば、骨髄または頭蓋骨の内側の場所（脳脊髄液で満たされ
た場所など）などの標的領域570）に向かって生体材料（例えば、皮膚および組織）を通
って動かすこと、および、（例えば、標的領域でのまたは標的領域の近くでの）インピー
ダンス、インピーダンスにおける変化、（例えば、標的領域と非標的領域との間の）電圧
差、および電圧差における変化の少なくとも一つを決定することを含む。いくつかの態様
において、方法は、さらに、第二の電極（例えば、第二の電極602）を非標的領域の中ま
たは上に設置することを含み得る（例えば、非標的領域の近接場効果を最小限にするまた
は減らすために、少なくとも3線式構成を形成する）。さらに、方法は、インピーダンス
、インピーダンスにおける変化、電圧差、および／または電圧差における変化の少なくと
も一つが閾値を満たすかまたは超えたときに、通知を表示することを含み得る。別の態様
として、方法は、インピーダンス、インピーダンスにおける変化、電圧差、および／また
は電圧差における変化の少なくとも一つが閾値を満たすかまたは超えたときに、ドリルビ
ットの回転速度を変更することおよび／または停止させることを含み得る。方法は、標的
領域へのアクセスを可能とするなどのために、ドリルビットを標的領域から取り除くこと
をさらに含み得る。
【００９６】
　本願駆動装置アセンブリの態様を用いて、インピーダンス、インピーダンスにおける変
化、電圧差、および／または電圧差における変化を決定する方法は、例えば、駆動装置ア
センブリ（例えば、駆動装置アセンブリ510）の第一の電極（例えば、第一の電極594）を
、非標的領域（例えば、非標的領域606）の中または上に設置すること、駆動装置アセン
ブリのドリルビット（例えば、ドリルビット542）を、生体材料内の標的領域（例えば、
標的領域570）に向かって生体材料を通って動かすこと、参照インピーダンスおよび参照
電圧差の少なくとも一つを設定すること、および、上述したやり方などで、参照インピー
ダンスおよび参照電圧差の少なくとも一つからの変化を決定することを含み得る。いくつ
かの態様において、方法はさらに、第二の電極（例えば、第二の電極602）を非標的領域
の中または上に設置することを含み得る（例えば、非標的領域の近接場効果を最小限にす
るまたは減らすために、少なくとも3線式構成を形成するために）。さらに、方法は、イ
ンピーダンス、インピーダンスにおける変化、電圧差、および／または電圧差における変
化の少なくとも一つが閾値を満たすかまたは超えたときに、通知を表示することを含み得
る。別の態様として、方法は、インピーダンス、インピーダンスにおける変化、電圧差、
および／または電圧差における変化の少なくとも一つが閾値を満たすかまたは超えたとき
に、ドリルビットの回転速度を変更することおよび／または停止させることを含み得る。
方法は、例えば標的領域へのアクセスを可能とするなどのために、ドリルビットを標的領
域から取り除くことをさらに含み得る。
【００９７】
　本開示において記述された骨内器具（または骨内器具の構成要素）の他の態様と同様に
、本願駆動装置、駆動装置アセンブリ、およびドリルビットの態様（およびそのような態
様の構成要素）は、一つまたは複数のキットに含まれることもできる。本願駆動装置アセ
ンブリの一つまたは複数の態様（または一つまたは複数の構成要素）を含むキットは、本



(36) JP 2016-513565 A 2016.5.16

10

20

30

開示において記述されたキット（例えば、図7A～7Cに示されるような）の任意のものの一
つまたは複数のIO器具（または一つまたは複数のIO器具の構成要素）を含み得る。例えば
、キットは、駆動装置（例えば、駆動装置510）および駆動装置に結合されるように構成
された骨内器具（例えば、ドリルビット542）を含み得る。いくつかの態様において、キ
ットはカニューレおよびスタイレットの少なくとも一つもまた含み得る。いくつかの態様
において、キットはさらに、駆動装置を骨内針セットに結合するように構成されたカプラ
を含み得る。他の態様において、キットは、カニューレに結合されるように構成された吸
引器具を含み得る。いくつかの態様において、キットは、少なくとも一つの鋭利物保護器
(sharps protector)を含み得る。当該少なくとも一つの鋭利物保護器は、切断面が露出す
るのを防ぐために、カニューレ、スタイレット、およびドリルビットの少なくとも一つが
、鋭利物保護器の中に配置され得るように構成されている。他の態様において、キットは
、骨内針セットおよび標的領域の少なくとも一つが脱滅菌化（desterilization）される
のを防ぐために、駆動装置を収納アセンブリの内側に密封するように構成された収納アセ
ンブリを含み得る。
【００９８】
　以上の明細書および例は、例示的態様の構造および使用の完全な記載を提供する。特定
の態様は、ある程度の特殊性を持って、もしくは1つまたは複数の個々の態様を参照して
上記されているが、当業者は本発明の範囲から逸脱することなく、開示された態様に多数
の変更を加えることができる。したがって、本願の装置の様々な実例的態様は、開示され
た特定の形態に限定されることを意図しない。むしろ、これらは特許請求の範囲内に入る
すべての修正物および代替物を包含し、示されたもの以外の態様は示された態様のいくつ
かもしくはすべての特徴を包含してよい。例えば、構成要素は単一構造として組み合わさ
れてよく、および／または接続は代替されてよい。さらに、適切な場合は、上記された任
意の例の局面は、記載された任意の他の例の局面と組み合わされて、同等もしくは異なる
特性を有し、かつ同一もしくは異なる課題に対処する、さらなる例を形成してよい。同様
に、上記した利益および長所は1つの態様に関連してよく、もしくは数個の態様に関連し
てよいことが理解される。
【００９９】
　所定の請求項中で、それぞれ「のための手段（means for）」もしくは「のための段階
（step for）」という語句を用いてミーンズプラスもしくはステッププラスファンクショ
ン型の限定を明らかに記載している場合を除き、特許請求の範囲はそのような限定を包含
することを意図しておらず、そして包含すると解釈されてはならない。
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