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【手続補正書】
【提出日】平成22年1月27日(2010.1.27)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　端部作動体を制御ハンドルに連結する医療デバイス端部作動体制御アッセンブリにおい
て、当該制御アッセンブリが：
　縦軸と；
　前記制御シャフトを前記縦軸を中心に回転可能に制御ハンドルに連結するように動作可
能なハンドル部分と；
　を具える制御シャフトと；
　前記制御シャフトに端部作動体を連結するように動作可能な受動的連接ジョイントと；
　　前記制御シャフトの少なくとも一部に固定的に回転可能に連結されており、前記制御
デバイスが回転するときに、前記縦軸を中心に前記制御シャフトを回転させ；
　　前記連接ジョイントに縦方向に連結されて、作動時に前記連接ジョイントの係止を選
択的に解除する；
　回転可能な制御デバイスと；
を具えることを特徴とするアッセンブリ。
【請求項２】
　請求項１に記載のアッセンブリにおいて、前記制御デバイスが、前記連接ジョイントに
縦方向に固定的に連結されており、前記縦軸に沿って縦方向に移動するときに、前記連接
ジョイントの係止を選択的に解除することを特徴とするアッセンブリ。
【請求項３】
　医療デバイスにおいて；
　縦軸を有する制御シャフトを有する制御ハンドルであって、前記制御シャフトが前記縦
軸を中心に回転可能に前記制御ハンドルに連結されている制御ハンドルと；
　前記制御ハンドルを受動的連接連結に接続する外科的端部作動体と；
　　前記制御シャフトの少なくとも一部に固定的に回転可能に連結されており、前記制御
デバイスが回転するときに前記縦軸を中心に前記制御シャフトを対応して回転させ、
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　　前記受動的連接連結に縦方向に連結されて、前記端部作動体の連接を選択的に解除す
る、
　制御デバイスと；
を具えることを特徴とする医療デバイス。
【請求項４】
　請求項３に記載のデバイスにおいて、前記外科的端部作動体が前記制御シャフトに前記
連接連結によって連結されていることを特徴とするデバイス。
【請求項５】
　請求項３に記載のデバイスにおいて、前記制御デバイスが前記連接連結に縦方向に固定
的に接続されており、前記縦軸に沿って縦方向に移動するときに、前記端部作動体の連接
を選択的に解除することを特徴とするデバイス。
【請求項６】
　請求項３に記載のデバイスにおいて、
　前記端部作動体が前記連接連結によって前記制御シャフトに固定的に回転可能に連結さ
れており；
　前記制御デバイスが、前記制御デバイスが回転するときに前記制御シャフトと前記端部
作動体を対応して回転させるように動作可能である；
ことを特徴とするデバイス。
【請求項７】
　医療デバイスにおいて、
　縦軸を有する制御シャフトを有する制御ハンドルであって、当該制御シャフトが前記制
御ハンドルを前記縦軸を中心に回転可能に連結した制御ハンドルと；
　前記制御シャフトに対して受動的に連接しており、前記制御シャフトを介して前記制御
ハンドルに連結された外科的端部作動体と；
　　前記制御シャフトの一部に固定的に回転可能に連結されており、前記制御デバイスが
回転するときに、前記縦軸を中心に前記制御シャフトを対応して回転させ；
　　作動時に前記端部作動体の受動的連接を選択的に解除するように動作可能な；
　制御デバイスと；
を具えることを特徴とする医療デバイス。
【請求項８】
　請求項７に記載のデバイスにおいて、前記制御デバイスが、前記制御シャフトに対して
縦方向に移動したときに前記端部作動体の受動的連接を選択的に解除するように動作可能
であることを特徴とする医療デバイス。
【請求項９】
　請求項７に記載のデバイスにおいて、前記制御デバイスが前記制御デバイスが回転する
ときに、前記制御シャフトと前記端部作動体を対応して回転させるように作動可能である
ことを特徴とする医療デバイス。
【請求項１０】
　医療デバイスにおいて、
　縦軸を有する受動的連接ジョイントの第１の部分を有する制御ハンドルであって、前記
第１の部分が前記制御ハンドルに対して前記縦軸を中心に回転可能である制御ハンドルと
；
　前記受動的連接ジョイントの第２の部分を有し、作動用に前記制御ハンドルに前記第１
の部分を介して連結されている外科的端部作動体であって、前記受動的連接ジョイントの
第１及び第２の部分が前記端部作動体を前記制御ハンドルに受動的連接状態で連結してい
る外科的端部作動体と；
　前記第１の部分の少なくとも一部に固定的に回転可能に連結されており、前記制御デバ
イスが回転するときに、前記縦軸を中心に前記第１の部分を対応して回転させ；
　前記受動的連接ジョイントの少なくとも一部に縦方向に連結されて、前記端部作動体の
受動的連接を選択的に解除する；
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　制御デバイスと；
を具えることを特徴とする医療デバイス。
【請求項１１】
　請求項１０に記載のデバイスにおいて、前記制御デバイスが、前記第１の部分に対して
縦方向に移動するときに、前記端部作動体の受動的な連接を選択的に解除するよう動作可
能であることを特徴とするデバイス。
【請求項１２】
　請求項１０に記載のデバイスにおいて：
　前記端部作動体が受動的連接ジョイントによって前記第１の部分に固定的に回転可能に
連結されており；
　前記制御デバイスが、前記制御デバイスが回転するときに前記第１の部分と前記端部作
動体を対応して回転させるように動作可能である；
ことを特徴とするデバイス。
【請求項１３】
　医療デバイスにおいて：
　端部作動体制御ハンドルと；
　制御シャフトであって、
　　縦軸と；
　　前記縦軸を中心に回転可能に前記制御シャフトを前記制御ハンドルに連結するハンド
ル部分と；
を具える制御シャフトと；
　外科的端部作動体と；
　前記制御シャフトに前記端部作動体を連結する受動的連接ジョイントと；
　作動時に前記連接ジョイントの係止を解放して、非作動時に前記連接ジョイントを係止
する連接ジョイントと；
　　前記制御シャフトの少なくとも一部に固定的に回転可能に連結され、前記制御デバイ
スが回転するときに前記縦軸を中心に前記制御シャフトを対応して回転させ；
　　前記ジョイントに縦方向に連結され、作動時に前記連接ジョイントを選択的に解除す
る；
　端部作動体制御デバイスと；
を具えることを特徴とする医療デバイス。
【請求項１４】
　請求項１３に記載のデバイスにおいて：
　前記制御シャフトが：
　　遠位端と；
　　近位端と；
　　前記制御シャフトの近位端を前記縦軸を中心に回転可能に前記制御ハンドルに連結す
るハンドル部分と；を具え、
　前記受動的連接ジョイントが前記端部作動体を前記制御シャフトの前記遠位端に連結し
、
　前記制御デバイスが前記ジョイントに縦方向に固定的に連結されて、前記縦軸に沿って
縦方向に移動するときに、前記連接ジョイントを選択的に解除する；
ことを特徴とするデバイス。
【請求項１５】
　請求項１３に記載のデバイスにおいて、前記制御シャフトが中空状であり、前記ジョイ
ント解除が前記制御シャフトを通ることを特徴とするデバイス。
【請求項１６】
　請求項１３に記載のデバイスにおいて、前記制御デバイスが、前記制御デバイスが回転
するときに、前記縦軸を中心に前記制御シャフトと前記端部作動体を対応して回転させる
ように動作可能であることを特徴とするデバイス。
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【請求項１７】
　請求項１３に記載の医療デバイスにおいて、前記受動的連接ジョイントが：
　前記連接ジョイントリリースが非作動時に、前記端部作動体を適所に連接的に保持し；
　前記連接ジョイントリリースが作動時に、前記端部作動体を連接的に解放する；
ことを特徴とするデバイス。
【請求項１８】
　請求項１７に記載の医療デバイスにおいて、前記連接ジョイントリリースが、作動時に
、前記端部作動体を連接的に解放して自在に連接することを特徴とするデバイス。
【請求項１９】
　請求項１３に記載の医療デバイスにおいて：
　前記連接ジョイントリリースが非作動状態と、作動状態を有し；
　前記連接ジョイントが、係止連接状態と、非係止連接状態を有し；
　前記連接ジョイントリリースが：
　　前記非作動状態から前記作動状態に変わるときに、前記連接ジョイントを前記係止連
接状態から前記非係止連接状態に変更し；
　　前記作動状態から前記非作動状態に変わるときに、前記連接ジョイントを前記非係止
連接状態から前記係止連接状態に変更する；
ことを特徴とするデバイス。
【請求項２０】
　請求項１３に記載の医療デバイスにおいて、前記連接ジョイントリリースが、非作動状
態と作動状態を有し、前記作動状態にあるときに、前記受動的連接ジョイントを連接的に
解放することを特徴とするデバイス。
【請求項２１】
　請求項２０に記載の医療デバイスにおいて、前記連接ジョイントリリースが作動時に、
及び、外力が前記端部作動体に作用するときに前記端部作動体が連接することを特徴とす
るデバイス。
【請求項２２】
　請求項１３に記載の医療デバイスにおいて、前記連接ジョイントが非係止状態にあると
きに、前記端部作動体に作用する外力に応じて前記端部作動体が自在に連接することを特
徴とするデバイス。
【請求項２３】
　請求項１３に記載の医療デバイスにおいて：
　前記端部作動体がステープルを有するステープリングデバイスと刃付切断デバイスを有
する外科的ステープリング端部作動体であり；
　前記制御ハンドルが：
　　作動時に前記ステープリングデバイスを閉じるステープラ閉鎖アクチュエータと；
　　作動時に：
　　　前記ステープリングデバイスで留め；
　　　前記切断デバイスで切断する；
　　発射アクチュエータと；
を具え；
　前記ステープラ閉鎖アクチュエータと前記ステープル発射アクチュエータとが前記連接
ジョイントリリースと異なることを特徴とする医療デバイス。
【請求項２４】
　請求項２３に記載の医療デバイスが更に：
　前記制御ハンドルを前記受動的連接ジョイントを介して前記ステープル発射アクチュエ
ータに連結する少なくとも一の第１の可撓デバイスと；
　前記端部作動体を前記受動的連接ジョイントを介して前記制御ハンドルに連結する少な
くとも一の第２の可撓デバイスと；を具え
　前記少なくとも一の第１の可撓デバイスと、前記少なくとも一の第２の可撓デバイスが
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前記受動ジョイントの連接に対応する方法で撓むことを特徴とする医療デバイス。
【請求項２５】
　請求項１３に記載の医療デバイスにおいて：
　前記制御シャフトが第１の縦軸を有し；
　前記端部作動体が第２の縦軸を有し；
　前記制御シャフトと、前記端部作動体と、前記受動的連接ジョイントのうちの少なくと
も一つが整列デバイスを有し；
　前記整列デバイスが、前記端部作動体をバイアスして、前記連接ジョイントリリースが
作動するときに、前記第１及び第２の縦軸を実質的に整列するように動作可能であること
を特徴とする医療デバイス。
【請求項２６】
　請求項２５に記載の医療デバイスにおいて、前記整列デバイスが中央バイアスデバイス
であることを特徴とする医療デバイス。
【請求項２７】
　請求項１３に記載の医療デバイスにおいて、
　前記連接ジョイントリリースが解除歯を有し；
　前記受動的連接ジョイントが、前記連接ジョイントリリースが非作動時に前記解除歯に
相互係合するジョイント歯を有し；
　前記ジョイント歯が、前記連接ジョイントリリースが作動時に、前記受動的連接ジョイ
ントの係止を解除するように、前記解除歯からの係合を解除することを特徴とする医療デ
バイス。
【請求項２８】
　請求項１３に記載の医療デバイスにおいて、前記連接ジョイントリリースがプルツーリ
リースおよびリリースツーリロックトリガアッセンブリであることを特徴とする医療デバ
イス。
【請求項２９】
　請求項１３に記載の医療デバイスにおいて、
　前記ジョイントリリースが前記制御シャフトの部分であり；
　前記端部作動体制御デバイスが、前記ジョイントリリースに対して回転可能に固定的に
、及び縦方向に連結されており；
　　前記制御デバイスが回転するときに、前記制御シャフトを前記縦軸を中心に対応して
回転させ；
　　縦方向に作動するときに、前記連接ジョイントを選択的に解除する；
ことを特徴とする医療デバイス。
【請求項３０】
　制御ハンドルに連結された端部作動体を有する医療デバイスの、端部作動体制御アッセ
ンブリにおいて：
　　縦軸と；
　　前記制御シャフトを前記縦軸を中心に回転可能に前記制御ハンドルに連結するハンド
ル部分と；
　を有する制御シャフトと；
　端部作動体を前記制御シャフトに連結する受動的連接ジョイントと：
　　前記制御シャフトの少なくとも一部に固定的に回転可能に連結されて、前記制御デバ
イスが回転する時に、前記制御シャフトを前記縦軸を中心に対応して回転させ；
　　前記連接ジョイントに縦方向に連結されて、作動時に前記連接ジョイントを選択的に
解除する；
　端部作動体制御デバイスと：
を具えることを特徴とする医療デバイス。
【請求項３１】
　遠位部を有する端部作動体制御ハンドルと；
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　制御シャフトであって、
　　縦軸と；
　　前記縦軸を中心に回転可能に前記制御シャフトを前記制御ハンドルに連結するハンド
ル部分と；
を具える制御シャフトと；
　ステープルを有するステープリングデバイスと刃付切断デバイスとを有する外科的ステ
ープリング端部作動体と；
　前記制御ハンドルであって、
　　作動時に前記ステープリングデバイスを閉じるよう動作可能なステープラ閉鎖アクチ
ュエータと；
　　前記ステープルを前記ステープリングデバイスで留め、作動時に前記切断デバイスで
切断するよう動作可能なステープル発射アクチュエータと；
を具えた前記制御ハンドルと；
　前記制御シャフトに端部作動体を連結する受動的連接ジョイントと；
　作動時に前記連接ジョイントの係止を解放して、非作動時に前記連接ジョイントを係止
する連接ジョイントリリースであって、前記ステープラ閉鎖アクチュエータ及び前記ステ
ープル発射アクチュエータが前記連接ジョイントリリースとは異なる連接ジョイントリリ
ースと；
　ベル状の端部作動体制御デバイスであって、
　　前記制御シャフトの少なくとも一部に固定的に回転可能に連結されており、前記制御
デバイスが回転するときに、前記縦軸を中心に前記制御シャフトを対応して回転させ；
　　前記端部作動体制御ハンドルの前記遠位部の周りに設けられた内側を規定し；
　　前記ジョイントリリースに縦方向に連結されて、作動時に前記連接ジョイントの係止
を選択的に解除する；
端部作動体制御デバイスと；
を具えることを特徴とする医療デバイス。
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