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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　人または哺乳類である患者の関節を、潤滑流体を追加する、及び、循環することによっ
て潤滑にする植込み型注油装置であって、前記注油装置は、
　調整可能な体積を有し、追加される潤滑流体を蓄積するように適合された室を備える貯
蔵部（Ｒ）と、
　流体接続管（１４０２ａ；１４０２ｂ）を備える流体接続装置と、を備え、
　前記流体接続管は、
　a.前記貯蔵部（Ｒ）に接続され、
　b.前記患者の組織を通って延長するように適合され、
　c.植込まれた時に前記関節に関連し、前記注油装置が前記患者の体に植込まれた時に前
記潤滑流体を前記関節に導入するためのものであり、
　前記植込み型注油装置は、前記関節を介した補充可能な循環潤滑流体流を確立するよう
に適合され、前記植込み型注油装置はさらに、
　前記流体接続装置に接続されるポンプ（Ｐ；１３０；１００９）であって、前記関節を
介した前記循環潤滑流体流を確立するように適合される、前記ポンプと、
　前記追加される潤滑流体を前記貯蔵部に補充するために前記流体接続管に接続された補
充注入ポート（１４３０）と、
を備えることを特徴とする植込み型注油装置。
【請求項２】
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　前記流体接続管は注入部材（１４０４ａ）を備え、前記流体接続装置に接続されており
、前記注入部材は、前記潤滑流体を前記関節へ注入するために、前記関節に導入されるよ
うに適合されており、前記注入部材は注入針（１４０３）を備え、前記潤滑流体を前記関
節に注入するために断続的に前記関節に配置されるように適合されている、請求項１に記
載の植込み型注油装置。
【請求項３】
　前記流体接続管は注入部材を備え、前記流体接続装置に接続されており、前記注入部材
は、連続的に前記潤滑流体を前記関節に注入するために、前記関節に永久に置かれるよう
に適合された注入管（１４０４）を備える、請求項１に記載の植込み型注油装置。
【請求項４】
　前記貯蔵部は、前記潤滑流体流を確立するためにその体積を変えるように適合され、前
記植込み型注油装置は、
　前記貯蔵部の体積を変えるための柔軟な外壁（１１０）と、
　前記関節への前記潤滑流体流を確立するために前記貯蔵部の前記体積を変えるばねとし
て動作するように適合されたガス室（ＧＡＳ）と、
のうちの少なくとも一つを備える、請求項１－３のいずれか一項に記載の植込み型注油装
置。
【請求項５】
　前記ポンプは、前記循環潤滑流体流における前記潤滑流体の圧力を増大するように適合
されている、請求項１－４のいずれか一項に記載の植込み型注油装置。
【請求項６】
　前記流体接続装置は、少なくとも、
　前記循環潤滑流体流から不純物を除去するように適合されたフィルタ（１４２８；１３
２）を備えるフィルタ装置と、
　前記循環潤滑流体流から不純物を除去するように適合されたフィルタ及び前記フィルタ
を清掃するように適合された清掃装置（１４２７）とを備えるフィルタ装置と、
　前記循環潤滑流体流から不純物を除去するように適合されたフィルタ及び密封された堆
積空間（１４３３）とを備え、除去された不純物を前記密封された堆積空間に堆積するよ
うに適合されたフィルタ装置と、
　前記循環潤滑流体流から不純物を除去するように適合されたフィルタ及び前記除去され
た不純物を患者の体に返すように適合された手段とを備えるフィルタ装置と、
のうちの少なくとも一つを備える、請求項１－５のいずれか一項に記載の植込み型注油装
置。
【請求項７】
　前記植込み型注油デバイスは前記関節をヒアルロン酸を用いて潤滑にするように適合さ
れている、請求項１－６のいずれか一項に記載の植込み型注油装置。
【請求項８】
　前記貯蔵部は前記補充注入ポートへの注入によって加圧潤滑流体を予めロードするよう
に適合され、
　前記補充注入ポートは自己密封式の貫通可能な膜（１４３０；１１１２）を備える、請
求項１－７のいずれか一項に記載の植込み型注油装置。
【請求項９】
　前記貯蔵部と前記関節との間の接続を閉じるように適合されたバルブ（１４３１；１４
３２）をさらに備える、請求項１－８のいずれか一項に記載の植込み型注油装置。
【請求項１０】
　前記植込み型注油装置は、さらに、少なくとも一つの人工接触表面（１１０３；６５）
を備え、前記人工接触表面（１１０３；６５）は前記人または哺乳類の体の前記関節に植
設されて、前記哺乳類の少なくとも２つの通常の関節の接触表面のうちの少なくとも１つ
の少なくとも表面を置き換え、且つ、前記関節の重さを支え、前記人工接触表面は少なく
とも１つの表面放出口（１１０５；１３１）を備え、前記人工接触表面は前記少なくとも
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１つの前記人工接触表面を潤滑にするために前記潤滑流体を前記流体接続管から前記放出
口へ配分するように適応される、請求項１－９のいずれか一項に記載の植込み型注油装置
。
【請求項１１】
　前記貯蔵部は、以下のａ－g：
ａ．少なくとも部分的に前記患者の骨の中に配置される、
ｂ．少なくとも部分的に前記患者の大腿骨の中に配置される、
ｃ．少なくとも部分的に前記患者の骨盤骨の中に配置される、
ｄ．少なくとも部分的に前記患者の大腿骨頸部の中に配置される、
ｅ．前記患者の腹部に配置される、
ｆ．前記患者の前記体における皮下に配置される、
ｇ．以下のｉ～ｉｖからなるグループから選択された領域の、前記患者の前記体における
空腔に配置される、
　　　　　ｉ．腹部領域、
　　　　ｉｉ．鼠径部領域、
　　　ｉｉｉ．骨盤領域、
　　　　ｉｖ．太腿領域
のうちの少なくとも１つに適合される、請求項１－１０のいずれか一項に記載の植込み型
注油装置。
【請求項１２】
　前記補充注入ポートは皮下に植設されるように、または骨に関連して植設されるように
適合される、請求項１－１１のいずれか一項に記載の植込み型注油装置。
【請求項１３】
　前記植込み型注油装置の手動且つ非侵襲的な制御のためのシステムを備える、請求項１
－１２のいずれか一項に記載の植込み型注油装置であって、前記システムは、前記患者に
植設可能な少なくとも１つのスイッチ（１００６）と、ワイヤレス遠隔制御装置と、植設
可能な油圧リザーバ（１０１３）であって、前記植込み型注油装置に油圧で接続され、手
動で前記油圧リザーバを押圧することによって調整されるように適合される、前記油圧リ
ザーバと、のうちの少なくとも１つを備える、植込み型注油装置。
【請求項１４】
　請求項１－１３のいずれか一項に記載の植込み型注油装置であって、
　前記植込み型注油装置（１０）の植設可能なエネルギー消費要素を駆動するための内部
エネルギー源と、　
　内部エネルギー受信機（１００２）及びエネルギートランスミッション装置（１００４
）によって前記患者の体外から非侵襲的且つワイヤレスにエネルギーを供給されるための
適合部と、
の少なくともいずれかを有するシステムを備え、前記適合部は、
　‐前記エネルギートランスミッション装置から送信されたエネルギーによって充電可能
であり前記システムに備えられた植設可能な内部エネルギー源と、
　‐前記ワイヤレスエネルギーによって通電される少なくとも１つの植設可能なエネルギ
ー消費要素、
　のうちの少なくとも１つへのワイヤレスエネルギーの送信のために適合されている、植
込み型注油装置。
【請求項１５】
　センサ及び／または計測デバイスをさらに有するシステムを備える、請求項１－１４の
いずれか一項に記載の植込み型注油装置であって、
　前記センサ及び／または計測デバイスは、
‐前記患者の少なくとも１つの物理的パラメータ、
‐前記植込み型注油装置に関連する少なくとも１つの機能的パラメータ、
　のうちの少なくとも１つのセンシングまたは計測を行い、前記植込み型注油装置に関連
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する機能的パラメータは、内部エネルギー源の充電のためのエネルギーの送信に相関する
機能的パラメータ、及び、前記植込み型注油装置に相関する機能的パラメータのうちの少
なくとも１つを備え、前記植込み型注油装置はさらに、フィードバック情報を、患者の体
内から、
‐備えられた植込み可能な内部制御装置
‐患者の体外の外部制御装置
‐前記内部制御装置を介して、患者の体外の外部制御装置
‐前記外部制御装置によって実行される前記内部制御装置のプログラミングに従って、前
記内部制御装置を介して、患者の体外の外部制御装置
のうちの少なくとも１つへ送信するフィードバックデバイスを備え、
　前記フィードバック情報は、前記患者の前記少なくとも１つの物理的パラメータと、前
記植込み型注油装置に関連する前記少なくとも１つの機能的パラメータのうちの少なくと
も１つに関連している、植込み型注油装置。
【発明の詳細な説明】
【背景技術】
【０００１】
　本発明は人体のまたは哺乳類患者、植込み型潤滑装置および前記植込み型潤滑装置によ
って人体のまたは哺乳類患者を治療する方法のジョイントに油をさす植込み型注油装置に
関する。
【０００２】
　本発明は、特にすっかり例えば何年も、長期または、すなわち長い時間間隔にわたる永
続的であるか定期刊行の基礎上の潤滑流体の導入のために、ジョイントの潤滑流体の永続
的な導入に適している。
【０００３】
　潤滑流体（滑液流体）は、関節軟骨およびジョイントの他の組織との間に摩擦を減らし
て、運動の間、骨およびジョイントの組織構成要素に油をさして、保護する。潤滑流体が
否定的に影響を受けるおよび／または通常共同の骨をカバーしている共同の関節軟骨が損
傷を受ける場合、ほとんどの場合以前の年齢および／または人体のまたは哺乳類ジョイン
ト（例えば膝関節、股関節）に対する継続大きいか異常な負荷により、これはジョイント
の痛みを伴う炎症によって特徴づけられる変形性関節症（別名骨関節炎）に結果としてな
ることがありえる。病理学的減少および共同の空間（安定していて、共同のカプセルおよ
び滑液膜によって含まれているジョイントを有する隣接する骨の関節形成面から成る）の
中の潤滑流体の構成の変更に応じて、潤滑流体は、関節軟骨と共にその通常の作業（すな
わち共同の領域およびショック吸収の注油）をもはや遂行することができない。
【０００４】
　関節軟骨が骨関節炎等のため高度に損傷を受けもするおよび／または滑液流体が減少す
るかまたは接点の中に摩擦を降ろすためにその可能性を減らしているその構成物において
変えられる場合、関節形成面は高い摩擦に従属して、ジョイントの痛みを伴う炎症を引き
起こしている磨耗を増加させた。特に歩いて、立っている際に、このことは運動の重大な
制限に結果としてなることがありえる。そして、それは更にジョイントの変形性方法を増
やす。ヨーロッパおよび米国の慢性障害のための主要な原因のある者であるこの疾患につ
いては、変形性関節症は、西の世界において非常に一般的である。
【０００５】
　骨関節炎患者は、潤滑流体が影響を受けたジョイント（一方では、できるだけはるかに
傷害性ジョイントの生理的相関性を回復して、一方では、できるだけ患者のために小さい
余分の応力を含む　―　物理的で心理学的で）に導入される定期的な長期処理を必要とす
る。
【０００６】
　周知の標準的治療は、不在の生理的潤滑流体を置換するために、合成潤滑流体のシリン
ジによる共同の空間への周期的な体外注入である。この種の従来の処理において、患者が
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シリンジを経由してジョイントに皮膚および共同のカプセルによる一定の時間間隔に潤滑
流体を排出することは、不都合である。また、これは皮膚および共同のカプセルに損傷を
引き起こすかもしれない。そして、それは繊細な共同の組織の高度の感染症の危険度を増
す。従って、注入は、すべての半年よりしばしば実行されないかもしれない。
【０００７】
　しかしながら、多くの患者は、よりしばしば潤滑流体（すなわち潤滑流体の少量の連続
補充）の補充を必要とする。
【発明の概要】
【０００８】
　物体は、従って、油をさすこと間の改良された技術を提案することになっている傷害性
またはすり切れた外に、一方では、ジョイントに十分に油をさして、一方では、最小の感
染症危険がある人間または哺乳類患者の中でジョイント。
【０００９】
　植込み型注油装置は、少なくとも、第１に、潤滑流体を格納する貯蔵部および、第２に
、注油装置が患者の体に挿入されるときに、格納された潤滑流体を傷害性ジョイントに導
入する流体接続管から成る。傷害性ジョイントが患者の体内から手術後に適切に油をささ
れることができるように、油をさしている装置は患者の体に完全に挿入されることができ
る。このことは、著しく患者のための感染症危険率を低下させて、ポスト熟練工ができる
ようにする、連続的に、断続的に、周期的に、または、必要に応じて、例えば接点の中の
流体レベルによる傷害性ジョイントに対する潤滑流体の中で、供給する。
【００１０】
　本発明による植設された潤滑装置は、植設された注油装置とその流体接続管によってジ
ョイントに導入されるその貯蔵部に保存される潤滑流体とを具備している。
【００１１】
　植込み型注油装置（例えば貯蔵部、ポンプまたはモーター、エネルギー源、制御装置）
のより深い強制的であるか任意の構成要素は、患者の体の範囲内でも完全に行うかもしれ
ない。この種の構成要素は、植込み型輸液装置に帰属するかもしれないかまたは実際の植
込み型輸液装置と別の植込み型潤滑装置の不可欠な部分を形成するかもしれない。植込み
型注油装置が患者の体において完全に移植可能であるので、すなわち、植設された潤滑装
置は保存するための機能および患者の体（患者の体の範囲内で共同の嘘に油をさすための
潤滑流体の完全な流路）の範囲内で潤滑流体を運搬するための機能を提供する。それ故、
ジョイントへの体外注入のもはや必要が、ない。
【００１２】
　流体接続管は植込み型輸液装置の蓄積をジョイントに接続する流体接続装置から成る。
このように、ジョイントに貯蔵部から潤滑流体のための流路を確立する。流体接続装置は
完全に移植可能でもあって、好ましくはフレキシブル・チューブ等から成りもする。そし
て、それはジョイントに貯蔵部に保存される潤滑流体を運搬して手術後に適している。
【００１３】
　更に、流体接続管には、流体接続装置に接続している注入部材が具備されている。注入
部材は手術の間にジョイントに、または、内部で緊密な関係の患者の体に導入されるかも
しれない。そうすると、手術後に、潤滑流体はジョイントに導入されることができる。断
続的にジョイントに潤滑流体を注入することは、配列されるかもしれない例えば周期的に
、または、流体レベルが予め定められた閾値以下に落ちる場合、駆動メカニズムによる作
動に応じて、例えば、そして、センサ・データに依存している。代わりに、そして、好ま
しくは、注入部材も、連続的にジョイント、例えば時間装置につき潤滑流体の予め定めら
れた量、例えば毎時ある者低下等に潤滑流体を注入するために配置されるかもしれない。
【００１４】
　断続的であるか周期的な注入は手術の間に手術後にそれが断続的に正しいポジションの
ジョイントに前進するかもしれなくて、駆動メカニズムによってその後で、格納されるか
もしれないように、ジョイントに対する緊密な関係に置かれる注入針によって例えば成し
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遂げられるかもしれない。それによって、注入針のチップ端部によるジョイントの断続的
な注油を許容する。駆動メカニズムは、進んで、ジョイントとの間で注入針のチップ端部
を収縮させるために構成される。駆動メカニズムが注入針および／または流体接続装置と
別かもしれない間、それが患者の体に完全に植設されるように、それはにもかかわらず植
込み型注油装置の不可欠な部分として配置される。
【００１５】
　あるいは、注入部材は、連続的に潤滑流体をジョイントに導入するためにジョイントに
永久に置かれる注入管から成るかもしれない。この場合、注入針を前進させて／格納する
ための別々の駆動メカニズムが必要でない。これは、次のことの故である。注入管は、あ
るいは、これといってでない、ジョイントの通常作動を妨げない相当に柔らかい素材の中
であるかもしれない。従って、注入管が永続的な基礎上の接点の中に位置するかもしれな
い。そうすると、潤滑流体は共同の空間に連続的に挿入されるかもしれない。
【００１６】
　好ましくは、植込み型注油装置の蓄積は、潤滑流体を格納するための流体接続装置に連
結する貯蔵部から成る。概して、油をさしている液体は、貯蔵部に含まれる。貯蔵部は植
込み型注油装置の別々の部として配置されるかもしれない。そして、それは患者の体に別
に植設されなければならない。ジョイントに潤滑流体の適当な流体流れを確立するために
、貯蔵部は、その体積をジョイントに潤滑流体を運搬するために流体接続装置および注入
部材の範囲内で十分な圧力をつくることと交換するために適応するかもしれない。
【００１７】
　従って、少なくとも、潤滑流体が満たされるかまたは貯蔵部の中で、そして、貯蔵部か
ら流体接続装置によるジョイントまで流体の流れを引き起こすために引き出されるにつれ
て、貯蔵部の一部の周辺は可撓性素材の変形によって貯蔵部量を変えるための柔軟な外壁
から成るかもしれない。
【００１８】
　このように、貯蔵部は、バルーン・タイプの中であるかもしれない。可撓性材料は、ポ
リマー膜から成るかもしれない。蛇腹構造は、長期低下を減らすために予め曲がったしわ
を有して好ましい。負の圧力が注入針の前の圧力または流体接続装置の共同の末端の注入
管と比較して、達成されるように、流体接続装置への貯蔵部からの、そして、ジョイント
に対する図面液体は貯蔵部の最少の部に加わる圧力減少を引き起こすかもしれない。
【００１９】
　貯蔵部は、植設された貯蔵部に人体の外側でから液体に油をさすことを補充するための
補充注入ポートも有するかもしれない。貯蔵部が適当な時間間隔で容易に補充されること
ができた時から、流体接続装置に加えて患者の体に挿入される貯蔵部はこのように小さく
保たれるかもしれない。好ましくは、注入ポートは、患者の皮膚による貯蔵部を補充する
ために典型的に用いられる補充しているシリンジによって生じる浸透に関して、自己密封
式の素材から成る。注油装置の蓄積を植設することが、好ましい、または、少なくとも、
それがシリンジによって補充のために容易にアクセス可能であるように、貯蔵部の自己密
封式の注入ポートは皮下に患者において本体である。
【００２０】
　貯蔵部が流体接続装置および注入針による潤滑流体または注入管を患者の関節に導入す
るために手動で圧縮されるかもしれないと共に、それはポンプを前記流体接続装置に接続
して、貯蔵部およびジョイントに潤滑流体を貯蔵部からポンプでくむための注入部材との
間にそれを連結するのを好まれる。ポンプによって、潤滑流体の正確な量を測って出して
、このことにより連続であるか断続的な方法のジョイントに潤滑流体の適当な量を供給す
ることは、容易である。
【００２１】
　好ましくは植込み型ポンプは、第一および第二のバルブ部材を有する弁装置と、第１お
よび第２のバルブ部材との間に密封接触を形成するために正対しているなめらかな表層を
有する各々の上述の第１および第２のバルブ部材と、密封接触を維持すると共に、互いと
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関連して二つなめらかな表層の置き換えによって配列に持ってこられることができるより
深い有している異なる液チャネルとを備える。この種のポンプは、ＷＯ　２００４／０１
２８０６　Ａ１の大きな詳細に記載されている。第１および第２のバルブ部材は、多くの
物質に長い期間およびその不活発性の上のその優れた封止能力のためのセラミック材料か
ら、好ましくは作られる。ＷＯ　２００４／０１２８０６　Ａ１（この種のポンプに制限
される）にも記載されているにつれて、ポンプは膜タイプ・ポンプであるかもしれない。
ピストンが移動するにつれて、膜タイプ・ポンプはピストンによって置き換え可能な膜か
ら成るかもしれない。そして、ピストンがピストンが移動するにつれて、互いと関連して
摺動可能に第１および第２のバルブ部材を移動させるために弁装置に連結する。
【００２２】
　好ましくは、ポンプか駆動メカニズムの手動作動によって、同時にその他（すなわち駆
動メカニズムまたはポンプ）の作動が生じる。例えば、ポンプによって確立される圧力は
駆動メカニズムに注入針を前進させるかもしれない、そして、注入液体が患者の体に針の
チップ端部によって排出されるときに、ポンプの圧力救助によって復帰スプリングまたは
他の強力な手段が注入針を格納することができる。
【００２３】
　植設されたポンプは、機械式遠隔制御装置によって、皮下に患者の体に植設されるとき
に、手動で操作可能であるために配置される圧力感受性スイッチによって、または、測定
された流体レベルが予め定められた閾値以下に落ちる場合、ジョイントの流体レベルを測
定して、ポンプ（そして、注入針の発達および／または収縮のための駆動メカニズム）を
作動させて、ポンプを作動させるセンサ機構によって作動するかもしれない。好ましくは
、ポンプか駆動メカニズムの作動によって、同時にその他（すなわち駆動メカニズムまた
はポンプ）の作動が生じる。例えば、ポンプによって確立される圧力は駆動メカニズムに
注入針を前進させるかもしれない、そして、油をさしている液体が患者の体に注入針のチ
ップ端部によって排出されるときに、ポンプの圧力救助によって復帰スプリングまたは他
の強力な手段が注入針を格納することができる。
【００２４】
　ポンプを作動させることが、そして、利用される場合、進んでおよび／またはジョイン
トの、そして、前記注油装置の範囲内でジョイントに直接、または、間接的に潤滑流体流
を引き起こすための注入針ｉｎｔｏ／ｏｕｔを格納するための駆動メカニズムは最少のあ
る者モーターで設けられているかもしれない。運動ものは、電気的に例えば配列されるか
もしれない磁気的に、または、電磁気でポンプおよび／または駆動メカニズムを作動させ
て、または、油圧でポンプおよび／または駆動メカニズムを作動させることのための。好
ましくは、モーターはポンプか駆動メカニズムを作動させるために配置される。それによ
って、その他（すなわち駆動メカニズムまたはポンプ）の同時作動を引き起こす。モータ
ーは、輸液装置の他のいかなるエネルギーを消費している部もの発動のためにも提供され
るかもしれない。
【００２５】
　本発明という意味における条件「モーター」は、マニュアルよりもう一方が駆動するエ
ネルギーを使用する何でも含んで、自動的にこの種のエネルギーも変換するに運動のまた
は油圧、または、他のタイプのエネルギー、または、直接ポンプ、駆動メカニズムおよび
／または植設された油をさしている装置の他の部を起動させるこの種のエネルギーを用い
る。このように、例えば電磁気で作動駆動メカニズムの場合、駆動メカニズムの部もモー
ターの部を形成するかもしれない。
【００２６】
　モーターは、油をさしている装置の部を形成されて、患者の体の範囲内で遠隔移植の油
をさしている装置のボディと別の患者の体の範囲内で挿入されるかまたは注油装置のボデ
ィに含まれる。結合要素は、モーターに装置の外側で伝導であるか無線エネルギー転送の
ためのどちらでも設けられているかもしれない。例えば、モーターは、外部の電磁界によ
ってワイヤレスでドライブされるために配置されるかもしれない。外部のエネルギー源を
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用いることは可能でもある、特に患者の体（例えば主要なエネルギー源または電池）の外
側で再充電可能電池（エネルギーをポンプおよび／または駆動メカニズムへ供給する患者
の皮膚および／または注油装置の他のいかなるエネルギーを消費している部にも載置する
）を用いる。エネルギー源は、これらの部品を作動させるための少なくとも一つのモータ
ーに接続しているかもしれない特に。無線エネルギー転送のための外部のエネルギー源は
、外部のフィールド（例えば電磁界、磁場または電界）を作成するかまたは波信号（例え
ば電磁気波または音波信号）を発生させるために適応するかもしれない。
【００２７】
　エネルギーが植設された注油装置へワイヤレスで移される所で、ワイヤレスで転送され
たエネルギーを電力量に変えるトランス形成装置は設けられているかもしれない。この種
の変換装置は、患者の体の外側で変換装置およびエネルギー供給手段との間に距離および
組織の量を最小化するために患者の皮膚の下に直接配置されるために、好ましくは適応す
る。
【００２８】
　エネルギー源および／またはエネルギー格納手段から変換装置への無線エネルギー移動
のエネルギー伝送装置は、電磁界を生成するために適応するかもしれない。代わりに、ま
たは、加えて、無線エネルギー転送のエネルギー伝送装置は、磁場を生成するために適応
するかもしれない。また、無線エネルギー転送のエネルギー伝送装置は、電界を生成する
ために適応するかもしれない。無線エネルギーは、少なくとも一つの波信号によってエネ
ルギー伝送装置にもよって伝動されるかもしれない。この種の信号は、電磁波信号から成
るかもしれない。そして、赤外線の光信号、可視光信号、紫外光信号、レーザー信号、マ
イクロ波信号、電波信号の少なくとも１つを含む、Ｘ線放射線は、信号を送る、そして、
－放射線信号。また、波信号は、音または超音波信号から成るかもしれない。さらにまた
、無線エネルギーは、デジタルであるかアナログの信号またはそれらの組み合わせとして
伝導されるかもしれない。
【００２９】
　外部のエネルギー源の代わりに、または、に加えて、植込み型注油装置は、エネルギー
源をそれ自身で備えているかもしれない。この種のエネルギー源は、部であるかもしれな
いかまたは本体の範囲内で含まれるかもしれない油をさしている装置。しかしながら、そ
れは、患者の体の範囲内の遠隔移植の油をさしている装置のボディからの設けられている
抜刷りでもあるかもしれない。
【００３０】
　好ましくはこの種の移植可能なエネルギー源に、エネルギー格納手段、例えば長寿命電
池または、より好ましくは、アキュムレータが設けられている。アキュムレータは、再充
電可能であることの効果がある。好ましくは、アキュムレータは、再充電可能な電池およ
び／またはコンデンサから成る。
【００３１】
　また、装置が患者の体に挿入されるときに、装置の外側の主要なエネルギー源からアキ
ュムレータへの伝導であるか無線エネルギー移動のための結合要素は患者の体の外側でか
らアキュムレータに充電して提供されるかもしれない。同様に、アキュムレータは、伝導
および／または無線エネルギーのための要素が輸液装置の少なくとも一つのモーターに供
給する結合から成るかもしれない。
【００３２】
　少なくとも一つのモーターがモーターの手動起動のための作動手段を備えるかもしれな
いと共に、それはまた、制御装置を少なくとも一つのモーターを制御するために提供する
のを好まれる。制御装置は、ポンプ、駆動メカニズムおよび／または植設された油をさし
ている装置の他のいかなるエネルギーを消費している部も制御するために用いられもする
かもしれなくて、装置が内部であるか外部のエネルギー源を含む所で、この種のエネルギ
ー源を制御するために用いられさえしもするかもしれない。制御装置は患者の個々の要求
に合うかもしれない。そうすると、医学の適当な量は適当な時間間隔で管理される。自動
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管理は、患者を実質的に救う。
【００３３】
　制御装置が注油装置のボディに含まれるかどうか、または、それが油をさしている装置
のボディとかけ離れた患者の体の範囲内で植設されるかどうかに関係なく好ましくは、制
御装置は患者の体の外側の外部データ処理デバイスおよび患者の体に挿入される制御装置
間のデータ転送のためのデータ転送ポートを有する。前記データ転送ポートは、制御装置
を監督することが輸液装置を患者の必要を変えることに適応させるのを許す。好ましくは
、制御装置およびデータ処理装置の間での簡単なデータ交換を提供するために、データ転
送ポートは、データ転送のための無線移送ポートである。たとえば博士号の訪問の間。最
も好ましくは、制御装置は、更にその適合柔軟性を増加させるためにプログラム可能であ
る。
【００３４】
　制御装置も、　―　データ転送ポートの有無にかかわらず　―　外部肉体的に設けられ
ているかもしれない。たとえば、患者の皮膚に取付けられる。外部制御装置は、いかなる
失敗の場合にも容易にアクセス可能であることの効果がある。それは、輸液装置で挿入さ
れる少なくとも一つのモーターのワイヤレス遠隔制御装置のために、好ましくは適応する
。
【００３５】
　制御信号伝送装置は、植設されたモーターに体外制御信号の無線通信等のために提供さ
れるかもしれない。同様に、患者の体に挿入される制御装置に患者の体の外側でからワイ
ヤレスでデータを送信するためのデータ伝送インタフェースは、設けられているかもしれ
ない。また、無線制御信号および／またはデータ伝送は上述した波信号のある者から成る
かもしれない。そして、デジタルであるかまたはアナログであるかまたはそれらの組み合
わせである。より好ましくは、エネルギーがモーターに発信されるにつれて、制御信号は
同様に送信されるかもしれない。例えば、制御信号はエネルギー信号の変調によって送信
されるかもしれない。そして、エネルギー信号がこのことによりデジタルであるかアナロ
グ制御信号のための搬送波信号として役立つ。より詳しくは、制御信号は、頻度、位相お
よび／または振幅被変調信号であるかもしれない。
【００３６】
　制御装置の部から離れて、または、として、フィードバックは、患者の治療のために関
連したパラメータに設けられているかもしれない。この種のパラメータは、患者のいずれ
の物理的なパラメータもおよび／または装置のプロセス・パラメータであるかもしれない
。このため、少なくとも一つのフィードバック・センサは、この種のパラメータを検出し
て提供される。例えば、フィードバック・センサは、ジョイントおよびその注油の条件に
関するジョイントまたは他のパラメータの範囲内で潤滑流体のレベルを検出するかもしれ
ない。フィードバック・センサは制御装置に接続しているかもしれない、そして、制御装
置はフィードバック・センサの一つ以上の信号に応答してジョイントに潤滑流体の制御伝
達のための制御プログラムから成るかもしれない。加えて、または、代わりに、フィード
バック・データは、制御装置から外部データ処理デバイスへ移されるかもしれない。この
種のフィードバック・データは、医師の診断に役立つかもしれない。
【００３７】
　好ましくは、流体接続装置は、各々貯蔵部に接続していて、共同の空間に挿入されるそ
の開放端で注入部材を有している二つ流体接続部から成る。手術後に、それらがジョイン
トを介して、すなわちジョイント（第１の流体接続部を経て）に対するポンプおよび／ま
たは貯蔵部から、そして、ポンプおよび／または貯蔵部へ（第２の流体接続部を経て）潤
滑流体のための円形の流路を形成するように、二つ流体接続部は患者の体の範囲内で配置
されるかもしれない。ポンプまたは貯蔵部の柔軟な外壁によってつくられる圧力の下で、
潤滑流体は断続的に、または、連続的に円形の流路を循環するかもしれない。そして、第
２の流体接続部が第１の流体接続部を経てそこへ嵌入された共同のスペースの潤滑流体を
拾う。
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【００３８】
　円形の流路のため潤滑流体がジョイントを渡した後に少なくとも部分的に再利用される
ので、流体は潤滑流体の品質および所望の効果を減らすかもしれない不純物または他の外
国の粒子によってそのうちに汚される。植込み型注油装置の円形の流体接続装置は、従っ
て、汚された循環潤滑流体から汚い粒子を除去するために円形の流路に接続されるフィル
タを有するフィルタ装置からも成るかもしれない。好ましくは、フィルタ装置は定期的に
フィルタを掃除するために適応する、そして、粒子を除去することは潤滑流体からもれて
きた。これらの除去された不純物または外国の粒子は、それから密封された堆積空間に沈
澱するかもしれないかまたは患者の体に、例えば周囲組織に、または、血管等に返される
かもしれない。
【００３９】
　好ましくは油をさされる傷害性ジョイントにできるだけ近くに、油をさしている装置は
、さまざまな場所に患者の体に挿入されるかもしれない。例えば、大腿骨ボールまたは膝
関節に油をさすための大腿の注油装置　―　その或いは部　―　の移植は、可能である。
油をさしている装置または、例えば、その貯蔵部が比較的多量のときに、腹部の貯蔵部を
補充することが困難かもしれないにつれて、完全に満たされた貯蔵部を有する油をさして
いる装置を挿入することが、好ましいかもしれない。しかしながら、貯蔵部に管を介して
接続される皮下に配置された補充注入ポートは、この場合適切かもしれない。あるいは、
注油装置も、皮下に挿入されるかもしれない。必要に応じて、皮下の移植は、油をさして
いる装置に出入りする無線エネルギーおよび／またはデータ転送の可能性を増加させる。
また、油をさしている装置が皮下に挿入されるときに、患者のもので皮膚を突き通ってい
る補充している針によって補充注入ポートによる貯蔵部を補充することは実質的に容易に
なる。個々の処理に応じて、脂肪組織の範囲内で油をさしている装置を挿入することは、
有利かもしれない、または、筋注で、または、ジョイントに隣接して潤滑流体が特定のジ
ョイントに注入されることができる。
【００４０】
　上記のその各種要素を有する注油装置から離れて、本発明による植設された潤滑装置は
、貯蔵部に保存されて、植設された流体接続管によってジョイントに導入されるために適
応する適当な潤滑流体から成る。好ましくは、潤滑流体は、生理的潤滑流体と同様に同一
方法の患者の体による合成潤滑流体の融食作用および生物学的で化学相互作用を確実にす
るために再吸収可能で、生物学的適合性である。好ましくは、潤滑流体は、ヒアルロン酸
等である。
【００４１】
　移植可能医療装置がそうである一実施例においては少なくとも、哺乳類の共同の少なく
とも２つの接触表面（更に成り立っている前記医療装置）の少なくとも１つの表層を置き
換えている共同の（前記人体のまたは哺乳類本体に植設されるときに）前記人工の接触表
面の少なくとも一つの人工の接触表面をもたらしている重量に油をさすために適応させた
。そして、少なくとも一つの放出口は潤滑流体を受信するために適応させたから前記、貯
蔵部、そして装置がそうである前記健康診断は前記貯蔵部から油をさされた流体を分注し
て、それを前記少なくとも一つの人工の接触表面へ運搬するために人工の動作装置によっ
て操作可能であるために適応させた。
【００４２】
　移植可能医療装置は離れて間隔を置かれる前記貯蔵部およびジョイントを備えているか
もしれない。そして、前記貯蔵部およびジョイントの間の流体接続のための導管から成る
。
【００４３】
　移植可能医療装置は、皮下に配置されるために適応する貯蔵部を備えているかもしれな
い、または、成ることから一群の領域から選択される患者の領域の本体の空腔において：
　ａ．　腹部、
　ｂ．　鼠径部、
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　ｃ．　骨盤領域、そして、
　ｄ．　大腿領域。
【００４４】
　移植可能医療装置は、このように腹部に置かれるかもしれない。
【００４５】
　補充注入ポートが、皮下に植設されるのに適している、または、骨との関係のあるかも
しれない。
【００４６】
　移植可能医療装置は、一つの人工の接触表面および人体のまたは哺乳類患者の腰または
膝関節の逆の接触表面に油をさすために適応するかもしれない。
【００４７】
　中脈および横方向の接触重量をもたらしている表層を有する（前記移植可能医療装置が
人体のまたは哺乳類患者の膝関節の中間の側上の前記人工の接触表面に油をさすために適
応するかもしれない）膝関節。
【００４８】
　中脈および横方向の接触重量をもたらしている表層を有する（前記移植可能医療装置が
人体のまたは哺乳類患者の膝関節上の横方向の側の前記人工の接触表面に油をさすために
適応するかもしれない）膝関節。
【００４９】
　少なくとも２つの接触表面を有する哺乳類ジョイント。医療装置は、少なくとも哺乳類
の共同の接触表面の少なくとも１つの表層を前記ジョイントに戻した少なくとも一つの人
工の接触表面に油をさすために適応する。さらに、医療装置は、貯蔵部から潤滑流体を受
け取るために適応する少なくとも一つの入口から成る。
【００５０】
　通常少なくとも一つのチャネルは、潤滑流体を人工の接触表面の表層に配布するための
少なくとも一つの入口と関連して、人工の接触表層において少なくとも部分的に集積され
る。医療装置は、貯蔵部から油をさされた流体を分注するために動作装置によって操作可
能であるために適応することができる。断続的に潤滑流体を注入する可能性、または、必
要とするジョイントの摩擦を減少して、そして、ジョイントの注油の最適レベルを可能に
する。
【００５１】
移植可能医療装置の一実施例によれば、潤滑流体を人工の接触表面に油をさすための人工
の接触表面の二つかそれ以上の部分上の人工の接触表面の表層に配布することは、適応す
ることができる。複数の部分の配分は、潤滑流体のより均一な配分を可能にすることがで
きる。
【００５２】
　他の実施例によれば、皮下に、または、骨と関連して、貯蔵部が潤滑流体を保つために
適応させた医療装置は、本体の空腔に置かれる植込み型貯蔵部でありえた。
【００５３】
　移植可能医療装置は、前記貯蔵部から人工の接触表面に油をさすための人工の接触表面
まで潤滑流体を運搬するために適応する動作装置から更に成ることができる。
【００５４】
　一実施例によれば、貯蔵部は潤滑流体を保つために適応することができる、そして、本
願明細書において実施例のいずれかによる動作装置は貯蔵部から人工の接触表面に油をさ
すための人工の接触表面まで潤滑流体を運搬するために適応することができる。
【００５５】
　動作装置は本願明細書において実施例のいずれかに従って貯蔵部から成ることができる
。そして、加圧注油流体によって予めロードされる。
【００５６】
　他の実施例によれば、加圧潤滑流体を有する貯蔵部を予めロードするために、注入ポー
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トへの注入によって、移植可能医療装置は、許すために適応する移植可能な注入ポートか
ら更に成ることができる。
【００５７】
　移植可能医療装置は、一実施例に従って、貯蔵部および人工の接触表面との結合を終え
るために適応する弁から更に成ることができる。貯蔵部は、人工の接触表面と別の装置に
置かれるために適応することができて、導管を有する人工の接触表面に接続しているため
に適応することができる。貯蔵部は貯蔵部量を移動して、変えるために適応する可動壁部
分から成ることができる、壁部分はモーターから成ることができる駆動された壁部であり
えた。
【００５８】
　他の実施例によれば、移植可能医療装置は、人工の接触表面において集積されて、部分
的に少なくとも少なくとも一つの放出口および少なくとも一つのより深いチャネルから成
ることができる。医療装置は、潤滑流体の循環を許容するために適応することができる；
　放出口による、そして、入口による人工の接触表面にの人工の接触表面から外の。流体
を囲むことは、潤滑流体を循環させるために適応する動作装置によって実行されることが
できる。旋回しているシステムは、流体を循環潤滑流体に加えるために適応する貯蔵部お
よび／または循環潤滑流体を掃除するフィルタから成ることができる。
【００５９】
　実施例のいずれかによる動作装置は、断続的に潤滑流体を人工の接触表面へ運搬するた
めに適応することができる。
【００６０】
　装置が一実施例に従ってそうすることができる移植可能な健康診断は、ジョイントまた
は圧力または潤滑流体または動作装置を潤滑流体の流れを人工の接触表面に合わせるため
に制御する動作装置の機能的なパラメータのボリューム内部で物理的なパラメータを検出
するために適応するセンサから成る。
【００６１】
　実施例のいずれかによる貯蔵部は、導管による人工の接触表面に接続していることがで
きる。導管を医療装置のいかなる部にも接続するために、入口は、接続部から成ることが
できる。導管は実施例のいずれかに従って複数の部分から成ることができる。そして、そ
れはインター接続部による各々に接続しているために適応することができる。導管の第１
部分が医療装置と関連してあることができる、そして、導管の第２部分が貯蔵部と関連し
てあることができる。導管ある者実施例に一致することが、長期の保存のための本体の骨
で通過方法を、潤滑流体が人工の接触表面に着くことができて、骨で開いていると認める
ために適応させることができる。他の実施例によって導管が長期の保存のための本体の共
同のカプセルで、通過方法を共同のカプセルで開いていると認めるために適応すること、
潤滑流体が人工の接触表面に着くことができて、さらにもう一つの実施例に導管を一致さ
せることは、逆のものから骨盤を通過するために適応する寛骨臼で、そして、股関節に前
記である。
【００６２】
　移植可能医療装置は、医療装置の人工の接触表面が部分的に少なくとも適応することが
ありえたというどの場合が寛骨臼の接触表面を置き換えるか、患者および／または大腿骨
頭の股関節に油をさすために適応することができる。
【００６３】
　移植可能医療装置は、一実施例に従って第２の人工の接触表面に油をさすことができる
。一実施例に第１の人工の接触表面を一致させることには股関節の中央の方の凸形状が設
けられ、第２の人工の接触表面には股関節の中央の方の凹形状が設けられている。第１の
人工の接触表面はヒト患者の骨盤に固定するために適応するこの逆の実施例に一致してい
る、そして、第２の人工の接触表面はヒト患者の大腿骨の骨に固定するために適応する。
骨盤（股関節カプセルが完全に保たれることができる操作上の方法）の腹部側から、人工
の接触表面は、骨盤の穴による股関節に導入されるために適応することができる。
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【００６４】
　貯蔵部一実施例に一致することが、あるいは、少なくとも部分的に患者の骨内部で、配
置された内部であるために適応させることができる、骨は、例えば患者の大腿骨の骨、骨
盤または結腸煙突大腿骨でありえた。
【００６５】
　他の実施例によって、貯蔵部は、皮下に配置されるために適応することができる、また
は、本体（成ることから一群の領域から選択される領域の空腔でありえた）の空腔におい
て：　
　腹部、
　鼠径部、骨盤領域および大腿領域。
【００６６】
　移植可能医療装置は、一実施例に従って貯蔵部の中で満たすための注入ポートから成る
ことができる。注入ポートは自己を封止している膜から成ることができる。そして、それ
は例えばパリレン・コートのシリコーン膜でありえた。骨と関連して、または、本体の空
腔で、注入ポートは、皮下に植設されるために適応することができる。
【００６７】
　貯蔵部は、圧力の下に注油流体を配置するために適応することができる。圧力を成し遂
げるために、貯蔵部は、載せられるばねであるか、圧縮ガスを保つために適応する室から
成るかまたは、圧力をつくるために適応する弾力的な壁から成るために適応することがで
きる。一実施例に貯蔵部を一致させることに、パリレン・コートのシリコーン・ゴム壁が
設けられている。
【００６８】
　一実施例に貯蔵部を一致させることに、パリレン・コートのシリコーン・ゴム壁が設け
られている。他の実施例によれば、移植可能医療装置は、患者の膝関節に油をさすために
適応する。油をさされる人工的な接触表面一実施例に一致することが部分的に少なくとも
適応させることができる大腿骨の骨（脛骨および／または大腿骨の骨の接触表面でありえ
た）の接触表面を交換する。
【００６９】
　一実施例によれば、医療装置は膝関節の脛骨の接触表面の中間であるか横方向の部の少
なくとも１つに油をさすために適応する、そして、他の実施例によれば、移植可能医療装
置は膝関節の大腿骨の骨の接触表面の中間であるか横方向の部の少なくとも１つに油をさ
すために適応する。さらにもう一つの実施例において、医療装置は、膝関節の大腿骨の骨
の接触表面および膝関節の脛骨の骨の接触表層に油をさすために適応する。
【００７０】
　一実施例によって実施例のいずれかによる貯蔵部が人体の外側から補充されるために適
応すること、補充することは、移植可能な注入ポートで実行されることができる。
【００７１】
　一実施例によれば、貯蔵部は圧力を保つために適応する。そして、それは注入ポートに
よる潤滑流体の注入によって増加するために可能である。
【００７２】
　実施例のいずれかによる移植可能医療装置はシステムの部であるために適応することが
できる。そして、それは更に手動で、そして、非侵襲的に移植可能医療装置を制御するこ
と間の患者において植込み型少なくとも一つのスイッチから成ることができる。通電され
たシステムは、動作装置が医療装置によって実行される注油を操作することを可能にする
。
【００７３】
　システムは一実施例に従って植込み型流体貯蔵部を有する油圧装置から更に成ることが
できる。そして、それは移植可能医療装置に油圧で接続していることができる。移植可能
医療装置は、手動で流体貯蔵部を押圧することによって非侵襲的に調整されるために適応
することができる。
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【００７４】
　他の実施例によれば、システムは、非侵襲的に移植可能医療装置を制御するためのワイ
ヤレス遠隔制御装置から更に成ることができる。ワイヤレス遠隔制御装置は少なくとも一
つの外部信号送信機および／またはレシーバから成ることができる。そして、外部信号送
信機によって送られる信号を受信するかまたは外部信号受信器に信号を送るための患者に
おいて植込み型内部信号受信器および／または送信機から更に成る。ワイヤレス遠隔制御
装置は、移植可能医療装置を制御するための少なくとも一つの無線制御信号を送信するた
めに、更に適応することができる。無線制御信号は、頻度（振幅）から成ることができる
かまたは被変調信号またはそれらの組み合わせを段階的に実行することができる。ワイヤ
レス遠隔制御装置は、制御信号を運ぶための電磁気の搬送波信号を送るために、更に適応
することができる。
【００７５】
　他の実施例によれば、システムは、非侵襲的に無線エネルギーを有する移植可能医療装
置の移植可能なエネルギーを消費している構成要素に通電するワイヤレス・エネルギー－
トランスミッション装置から成ることができる。無線エネルギーは波信号から成ることが
できる。そして、以下から選択される：　音波信号、超音波信号、電磁波信号、赤外線の
光信号、可視光信号、紫外光信号、レーザー光信号、ミクロ波信号、電波信号、Ｘ線放射
線信号、ガンマ放射線信号、電界、磁場、複合起電物体および磁場。
【００７６】
　システムの制御信号は、電界、磁場、複合起電物体および磁場から成ることができる。
信号は、アナログの信号、デジタル信号または類似体およびデジタル信号の組合せから成
ることができる。移植可能医療装置のエネルギーを消費している構成要素を駆動するため
に、移植可能なシステムは、移植可能な内部エネルギー源から成ることができる。他の実
施例によれば、システムは無線モードのエネルギーを移すための外部のエネルギー源から
成る。そこにおいて、内部エネルギー源は無線モードで移されるエネルギーによって充電
可能である。
【００７７】
　より深い実施例によれば、システムはセンサから更に成ることができる、または、フィ
ードバック情報を内部エネルギー源（そして、その外側に患者の体内部でからフィードバ
ック情報を送るフィードバック装置）に請求するためのエネルギーの転送と相関している
機能的なパラメータを検出しているかまたは測定している測定装置はセンサによって検出
されるかまたは測定装置で測定される機能的なパラメータに関連があることがありえた。
【００７８】
　さらにもう一つの実施例によれば、システムは、その外側、患者の物理的なパラメータ
の少なくとも１つに関しているフィードバック情報および移植可能医療装置に関連した機
能的なパラメータに患者の体内部でからフィードバック情報を送るフィードバック装置か
ら更に成ることができる。
【００７９】
　システム一実施例に一致することが、センサによって検出される患者の物理的なパラメ
ータの少なくとも１つに関連がある情報に応答して移植可能医療装置を制御するためのセ
ンサおよび／または測定装置および植込み型内蔵制御装置を更に成ることができる、また
は、センサによって検出されるかまたは測定装置で測定される移植可能医療装置に関連し
た測定装置および機能的なパラメータによって正確に計った。物理的なパラメータは、あ
る者実施例に従って圧力または運動性運動でありえた。
【００８０】
　システム一実施例に一致することが、外部データ・コミュニケータ（コミュニケータが
外部データ・コミュニケータに移植可能医療装置または患者に関連したデータに入れるお
よび／または外部データ・コミュニケータが内部データ・コミュニケータにデータに入れ
る内臓）と通信している外部データ・コミュニケータおよび移植可能な内部データ・コミ
ュニケータを成ることができる。
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【００８１】
　本願明細書において実施例のいずれかによるシステムは、モーターまたは移植可能医療
装置または移植可能医療装置を作動する油圧動作装置を作動するためのポンプから更に成
ることができる。動作装置は、動作装置がその代わりに移植可能医療装置を作動するため
に必要とされる力を減少させるように設計されたサーボモータから成ることができるより
長い道を行っていて、決定された動きのための時間を増加させている動作装置。
【００８２】
　一実施例によれば、システムは、移植可能医療装置を作動する動作装置から更に成るこ
とができる。無線エネルギーがエネルギー－トランスミッション装置によって伝動されて
いるにつれて、無線エネルギーは移植可能医療装置の動作のための運動エネルギーをつく
るために直接動作装置を駆動するためにその無線状態において用いられることができる。
システムは、第２の形エネルギーに第１の形からエネルギー－トランスミッション装置に
よって伝動される無線エネルギーを変換するためのエネルギー変換装置から成ることもで
きる。
【００８３】
　エネルギー変換装置が第２の形エネルギーにエネルギー－トランスミッション装置によ
って伝動される第１の形エネルギーを変換するにつれて、エネルギー変換装置は直接第２
の形エネルギーを有する移植可能医療装置の移植可能なエネルギーを消費している構成要
素を駆動するために適応することができる。第２の形エネルギーは、直流、脈動している
直流および交流電流の少なくとも１つから成ることができる。第１であるか第２の形のエ
ネルギーは、少なくとも一つの磁気エネルギー、運動エネルギー、しっかりしたエネルギ
ー、化学エネルギー、放射エネルギー、電磁気エネルギ、写真エネルギー、原子力エネル
ギー熱エネルギー、磁性がないエネルギー、非運動エネルギー、非化学エネルギー、非音
のエネルギー、非核エネルギーおよび非熱エネルギーから成ることができる。
【００８４】
　システムまたはシステムの部を保護するために、システムは、少なくとも一つの電圧レ
ベル・ガードおよび／または少なくとも一つの定電流源ガードを含む植込み型電気的コン
ポーネントから更に成ることができる。制御デバイスはエネルギー－トランスミッション
装置から無線エネルギーの伝達を制御するために配置されることができる、そして、送信
された無線エネルギーを受信するための植込み型内部エネルギー・レシーバ、受取人が直
接移植可能医療装置の移植可能なエネルギーを消費している構成要素に接続していること
ができた内部エネルギーまたは間接的に供給することはそれに対してエネルギーを受信し
た、システムは内部エネルギー・レシーバによって受け取られるエネルギーの間のエネル
ギー釣合いを決定するために適応する判定装置から更に成ることができる、そして、エネ
ルギーが植込み型医療装置の移植可能なエネルギーを消費している構成要素のために用い
られて、制御デバイスは外部エネルギー－トランスミッション装置から無線エネルギーの
伝達を制御するために適応することができる。そして、判定装置で測定されるエネルギー
・バランスに基づく。
【００８５】
　判定装置はエネルギー・バランスの変化を検出するために適応することができる、制御
デバイスは検出エネルギー・バランス変化に基づいて無線エネルギーの伝達を制御するた
めに適応することができる。判定装置は内部エネルギー・レシーバによって受け取られる
エネルギーおよび移植可能医療装置の移植可能なエネルギーを消費している構成要素のた
めに用いられるエネルギーの違いを検出するために次々に適応することができる、そして
、制御デバイスは検出エネルギー差に基づいて無線エネルギーの伝達を制御するために適
応することができる。
【００８６】
　エネルギー－トランスミッション装置は、人体（内部的に、送信された無線エネルギー
で力のものを変化させるために連続して引くことおよび電気的パルスのリーディング・エ
ッジとの間に無線エネルギー、リードすることを有する電気的パルスおよび後縁部を送信
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する電気的パルス、連続してリードすることおよび後縁部との間に第１の時間間隔を変化
させるために適応する電気回路および／または第２の時間間隔を有する外部コイルを駆動
するために接続される人体および電気回路に置かれるために次々に植込み型エネルギー・
レシーバから更に成ることができる）に外部的に配置されるコイルから成ることができる
送信された無線エネルギーを受信しているエネルギー・レシーバ多彩な力。電気回路は、
第１のおよび／または第２の時間間隔を変化させることを除いて不変のままであるために
電気的パルスを排出するために適応することができる。
【００８７】
　システム一実施例に一致することが、第１のおよび／または第２の時間間隔の長さが多
彩であるように、一定に第一を変化させるために適応する時定数および最初だけの範囲の
第２の時間間隔を有する電気回路をすることができる、コイルの上の送信パワーは、多彩
である。
【００８８】
　エネルギーがそうすることができる受信無線のための植込み型内部エネルギー・レシー
バは、第１のコイルおよび送信無線エネルギー、外部第２のコイルを有するエネルギー送
信機および第２のコイル（エネルギー送信機の外部第２のコイルがエネルギー・レシーバ
で初めてのコイルによって受け取られる無線エネルギーを伝動する）に接続している第２
の電子回路用の外部エネルギー送信機に接続している内部第１のコイルおよび第１の電子
回路から成る更に成り立っているシステム力オン／オフに内部第１のコイルの接続を第１
の電子回路に移すためにスイッチ、第１のコイルに託すことに関連したフィードバック情
報が外部第２のコイルの積荷におけるインピーダンス変化の形で外部エネルギー送信機に
よって受け取られるように。そのとき、電源スイッチはオン／オフに内部第１のコイルの
接続を第１の電子回路に移す。
【００８９】
　システムは無線エネルギーを受信するための植込み型内部エネルギー・レシーバ、内部
第１のコイルを有するエネルギー・レシーバおよび第１のコイルに接続している第１の電
子回路から成ることもできる、そして、無線エネルギーを伝導するための外部エネルギー
送信機、外部第２のコイルを有するエネルギー送信機および第２の電子回路は第２のコイ
ルにつながった。そこにおいて、エネルギー送信機の外部第２のコイルはエネルギー・レ
シーバの第１のコイルによって受け取られる無線エネルギーを伝動する、エネルギー量を
外へ伝達するフィードバック装置から更に成っているシステムはフィードバック情報とし
て初めてのコイルにおいて受けた、そして、第２の電子回路はフィードバック情報を受信
するための、そして、第一および第２との間にカップリング要因を得るために第１のコイ
ルにおいて受け取られるエネルギー量に関連したフィードバック情報を有する第２のコイ
ルによって転送されたエネルギーの量を比較するための判定装置を含むコイル。
【００９０】
　システムが外部第２のコイルから成る実施例において、外部第２のコイルは第２のコイ
ルの最適設置を確立するために内部第１のコイルに関して移動するために適応することが
できる。そこにおいて、カップリング要因は最大にされる。外部第２のコイルはフィード
バック情報を判定装置において成し遂げるために転送されたエネルギーの量を調整するた
めに適応することもできる。その後に、カップリング要因は最大にされる。
【００９１】
　第２の態様によれば、本願明細書において実施例のいずれかに従って医療装置を挿入す
る方法は、更に設けられている。方法に、次のステップが設けられている。ジョイントに
人体の外側から手を伸ばしていて、人工の接触表面をジョイントに提供していて、ジョイ
ントに人工の接触表面を固定させていて、貯蔵部を人体に挿入していて、貯蔵部に含まれ
る潤滑流体を用いて人工の接触表面に油をさしている開口部をつくること。
【００９２】
　貯蔵部に含まれる潤滑流体を用いて共同の接触表面または人工の接触表面に油をさすス
テップは、貯蔵部から人工の接触表面まで体液を輸送するために適応する動作装置を挿入
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することから成ることができる。他の実施例に貯蔵部に含まれる潤滑流体を用いて人工の
接触表面に油をさすステップを一致させることに、エネルギー源を動作装置を駆動するた
めに提供することが設けられている。
【００９３】
　さらにもう一つの実施例によれば、貯蔵部に含まれる潤滑流体を用いて共同の接触表面
または人工の接触表面に油をさすステップは、エネルギー源を用いている動作装置を駆動
することから成ることができる。
【００９４】
　貯蔵部を人体に挿入するステップは、ある者実施例に従って、貯蔵部において集積され
ている動作装置を挿入するステップから成ることができる。そして、貯蔵部に含まれる潤
滑流体を用いて人工の接触表面に油をさすステップを許容する。そして、貯蔵部から人工
の接触表面まで流体を運搬している動作装置を用いる。
【００９５】
　貯蔵部を挿入して、実施例のいずれかに一致することは患者の骨の中に部分的に少なく
とも貯蔵部を挿入するステップから成ることができる。そして、それは患者の大腿骨の骨
、患者の脛骨の骨および／または患者の骨盤でありえた。
【００９６】
　人工の接触表面を提供するステップは、骨盤の腹部側から人工の接触表面を提供するス
テップから成ることができる。
【００９７】
　貯蔵部を人体に挿入するステップは、皮下に貯蔵部を挿入するステップから成ることが
できる。皮下に貯蔵部を配置することは、貯水池への単純な出入りを許容して、注入ポー
トおよび貯蔵部との間に長い導管の必要を除去する。
【００９８】
　皮下に貯蔵部を挿入するステップは、貯蔵部を成ることから一群の領域から選択される
患者の領域の少なくとも１つに植設するステップから成ることができる：腹部、鼠径部、
骨盤領域、大腿領域および子牛革領域。
【００９９】
　貯蔵部の中で満たすための注入ポートを植設するより深いステップは、実行されること
ができる。注入ポートの移植は、骨と関連して注入ポートを植設するステップから成るこ
とができる。
【０１００】
　一実施例によって、医療装置が患者のジョイントの重量をもたらすために適応する人工
の接触表面から成ること、人工の接触表面は、潤滑流体を運搬するための少なくとも一つ
のチャネルから成ることができる、方法が、次のステップから成る
医療装置をヒト患者のジョイントに挿入して、導管を挿入することは医療装置に接続して
いるために適応させた。そして、導管内部で潤滑流体を運搬する動作装置を挿入して、潤
滑流体を保つために適応する貯蔵部を挿入して、少なくとも貯蔵部から導管の、そして、
更に人工の接触表面のチャネルによる人工の接触表面まで手術後に、動作装置によって、
潤滑流体を運搬した。それによって、人工の接触表面に潤滑流体を適用した。
【０１０１】
　通常、注油装置は、従来の手術の間に、または、内視鏡であるか腹腔鏡方法によって挿
入されるかもしれない。
更に、ある者は、潤滑流体の断続的な導入のための注入針および潤滑流体の連続導入のた
めの注入管を有する注油装置を挿入する方法を有する注油装置を挿入する方法を区別しな
ければならない。
【０１０２】
　植込み型注油装置によって潤滑流体をジョイントへ供給することによって人体のまたは
哺乳類ジョイント（例えば人体の腰または膝関節骨関節炎）を扱う方法において、ジョイ
ントの領域を含む適当な場所は手術によって患者の体において自由で切開される。そして
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、それは特に患者の皮膚を切って、貯蔵部には潤滑流体が入る適切な場所を切開すること
を含むかもしれない。
それから、流体接続管が潤滑流体をジョイントに手術後に導入するかもしれないというよ
うな方法で、注油装置は切開された空いている適当な場所に配置される。
この目的のために、穴はジョイントの切開された自由領域で共同のカプセルにおいてつく
られる、そして、注入管の開放端が手術後に連続的にジョイントに貯蔵部に保存される潤
滑流体を注入するためにジョイントを有する連続コミュニケーションに置かれるように、
注入管は穴に導入される。
すなわち、第１に、注入管の開放用端部が油をさされるジョイントを有する永続的なコミ
ュニケーションに保たれるように、注入管は穴に嵌入される、そして、第２に、注入管は
流体接続装置で、そして、このように貯蔵部で接触している。
注油装置の設置の後、注油装置が患者の体に完全に挿入されるように、患者の体は閉じる
。
このプロセスは、層において、そして、縫合またはステープルまたは接着剤の手段等によ
って好ましくは実行されるかもしれない。
最後に、移植プロセスの後、植設された注油装置の動作によってジョイントが適切に油を
さされるように、潤滑流体は貯蔵部に手術後に導入される。
【０１０３】
　あるいは、流体接続管が注入部材として断続的に操作の注入針から成る場合、ジョイン
トの切開された空いている適当な位置および領域の注油装置の設置が注入針の駆動メカニ
ズムが断続的に注入針を導入するかもしれなくて、格納するかもしれないジョイントの切
開された領域に対するこの種の緊密な関係の注入針を配置することによって実現されて、
この種のその潤滑流体が貯蔵部に保存したジョイントのｉｎｔｏ／ｏｕｔは、ジョイント
に断続的に注入される。
すなわち、それが断続的にジョイントに油をさすこと間で、駆動メカニズムに接続してい
る適当な駆動メカニズムによってその後で、格納されるジョイント等に導入されるものに
よってそうするかもしれないように、注入針はジョイントの切開された自由領域に対する
緊密な関係に置かれる。
【０１０４】
　植込み型注油装置によって人体のまたは哺乳類患者を治療する他の方法は、内視鏡であ
るか腹腔鏡技術を潤滑流体が注入部材によってジョイントに注入されるかもしれないジョ
イントの領域をつくることのために利用する。
最初に、ジョイントのこの領域は、針のようであるか管のような器具を患者の体に嵌入し
て、組織にガスを満たして、このことによりジョイントの近くで空腔を膨張するためにｎ
ｅｅｄｌｅ／ｔｕｂｅ－ｌｉｋｅ器具によるガスを導入することによって緊密な関係の空
腔をジョイントに膨張することによって設けられている。
その後で、少なくとも２つの腹腔鏡／内視鏡トロカールは空腔に置かれる、そして、カメ
ラおよび少なくとも一つの切開しているツールは腹腔鏡トロカールで嵌入される。
ジョイントの領域は、それから挿入された切開しているツールで切開される。
また、注油装置の残りの構成要素の適当な場所は、自由に切開される（例えば貯蔵部、ポ
ンプまたはモーター、等）。
注油装置はそれから適当な場所に配置されるが、潤滑流体がジョイントに導入されるよう
に、注入部材を有する流体接続管はジョイントの腹腔鏡的に切開された領域に配置される
。
注油装置の設置の後、患者の体は、注油装置が患者の体に完全に挿入されるという趣旨に
よって閉じる。
その後で、前記ジョイントが流体接続装置および注入部材によって適切に油をさされるよ
うに、潤滑流体は貯蔵部に手術後に導入されることができる。
【０１０５】
　腹腔鏡方法を用いて、また、注入管か注入針を有する注油装置は、挿入されるかもしれ
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ない。
前者の場合、貯蔵部は適当な場所に配置される、そして、穴はジョイントの腹腔鏡的に切
開された領域で共同のカプセルにおいてつくられる、そして、管の開放端がジョイントお
よび格納された潤滑流体を有する連続コミュニケーションに置かれることがジョイントに
連続的に噴射されるかもしれないように、注入管は穴に嵌入される。
後者の場合、適当な場所に貯蔵部を配置した後に、駆動メカニズムが格納された潤滑流体
がジョイントに断続的に注入されることができるために注入針をジョイント（そして、か
ら）に断続的に導入するかもしれない（そして、引っ込む）ように、注入針および駆動メ
カニズムはジョイントの腹腔鏡的に切開された領域に対する緊密な関係に置かれる。
【０１０６】
　患者の体または特に皮膚を閉じることは、縫合していて、テープに記録していて、他の
適切な技術を例えば含むかもしれない。
注油装置は患者の体において、または、脂肪組織の範囲内で皮下に配置されるかもしれな
い、または、筋注で。
適当であるならば、注油装置は患者の胃腸であるか尿地域の中に、または、に隣接しても
配置されるかもしれない。
それが路に隣接して配置されるときに、それは注油装置に接続している保持具によって胃
腸であるか尿路に固着するかもしれない。
さらに別の方法として、注油装置は、患者の胸部において、または、患者の腹部において
置かれるかもしれない。
例えば、貯蔵部は、腹部または胸部腔に置かれるかもしれない。
あるいは、注油装置またはその部（例えば貯蔵部）は公開の手術によって植設されるかも
しれない。そこにおいて、例えば、層において好ましくは縫合されて、縫合するものによ
って、胸部または腹壁が患者の胸部または腹部の範囲内で適当な場所に注油装置を配置す
るために切開されるという場合および、その後、組織の皮膚およびその他層は閉じる。
好ましくは貯蔵部を補充するつながられておよび／または貯蔵部（例えば貯蔵部）の周辺
において集積される注入ポートによる注油液体の量を射出するステップを成る。
【０１０７】
　機能的な腰運動は、少なくとも部分的に腰の自然な動きに対応する腰の動きとして理解
されることになっている。
若干の場合に、股関節の自然な動きはいくらか制限されるかもしれないかまたは股関節手
術の後、変えられるかもしれない。そして、それは自然の股関節の機能的な腰動きとはい
くらか異なる人工の表層を有する股関節の機能的な腰動きを作る。
【０１０８】
　植込み型医療腰装置または人工器官の機能的なポジションは、股関節が機能的な腰運動
を実行することができるポジションである。
最終的なポジションは、医療装置がより深いポジション変化を必要としない機能的なポジ
ションとして理解されることになっている。
【０１０９】
　機能的な膝運動は、少なくとも部分的に膝の自然な動きに対応する膝の動きとして理解
されることになっている。
若干の場合に、膝関節の自然な動きはいくらか制限されるかもしれないかまたは膝関節手
術の後、変えられるかもしれない。そして、それは自然の膝関節の機能的な膝動きとはい
くらか異なる人工の表層を有する膝関節の機能的な膝動きを作る。
【０１１０】
　植込み型医療膝装置または人工器官の機能的なポジションは、膝関節が機能的な膝運動
を実行することができるポジションである。
【０１１１】
　機能的な膝関節は、植設された医療装置または人工器官の有無にかかわらず機能的な膝
運動を実行することができる膝関節である。
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【０１１２】
　前記医療装置が膝関節に挿入されるときに、完全な機能的なサイズは医療膝装置の寸法
として理解されることになっている。
【０１１３】
　関節鏡検査は、ジョイントにおいて実行される鍵となる穴手術として理解されることに
なっている、関節鏡の処置が患者の腹部において実行されることができた時から、この関
節鏡の手順のステップのいくらかがより腹腔鏡検査で、二つが関節鏡検査および腹腔鏡検
査と称する発明は、いったいどのようにこれのために同義的に用いられる、そして、メイ
ンのものはこれらの方法の中で意図する本発明ためにそれがそれらである最小限侵襲性で
ある。
【０１１４】
　実施例のいずれかによる医療装置は、少なくとも、素材が成ることをグループから選択
したある者から成ることができる：
ポリテトラフルオロエチレン（ＰＴＦＥ）過フルオロ・アルコキシ（ＰＦＡ）でフッ化エ
チレン・プロピレン（ＦＥＰ）。
素材が金属合金（例えばコバルト－クロミウム－モリブデンまたはチタンまたはステンレ
ス鋼）から成ることはさらに、考えられる、または、ポリエチレン、例えばクロスリンク
・ポリエチレンまたはガスはポリエチレンを殺菌した。
用いるセラミックの中で、人工の接触表面または全ての医療装置（例えばジルコニウムま
たは二酸化ジルコニウム・セラミックまたはアルミナ・セラミック）において、素材が考
えられもすること。
人体の骨に対する医療装置の固定のための人体の骨と接触する医療装置の部は、医療装置
を固定させるための医療装置の人体の骨のｇｒｏｗｔｈ－ｉｎを促進するために適応する
多孔性マイクロまたはナノ構造でありえた救貧院構造から成ることができる。
多孔質構造体はヒドロキシアパタイト（ＨＡ）コーティングまたは粗くｏｐｅｎ－ｐｏｒ
ｅｄされたチタン・コーティング（空気プラズマ噴霧によってできることができる）を適
用することにより提供されることができる。そして、ラフから成っている組合せはチタン
・コーティングをｏｐｅｎ－ｐｏｒｅｄした、そして、ＨＡ表層は考えられもする。
接触部は蝋様変性のポリマー（例えばＰＴＦＥ、ＰＦＡ、ＦＥＰ、ＰＥまたはＵＨＭＷＰ
Ｅ）のような自己油をさされた素材または潤滑油を吹き込まれることができる粉末冶金素
材でできていることがありえた。そして、それは好ましくは生物学的適合性の潤滑油（例
えばＨｙａｌｕｒｏｎｉｃ酸派生物）である。
本願明細書において医療装置の部または表層を接触させる素材が常に、または、断続的に
油をさされるために適応することは、考えられもする。
若干の実施例によれば、医療装置の部または部分は、金属素材および／または炭素繊維お
よび／またはホウ素の組合せ、金属およびプラスチック材料の組合せ、金属およびカーボ
ンを主成分とする素材の組合せ、カーボンおよびプラスチックを主成分とする素材の組合
せ、可撓性で固い素材の組合せ、弾性でより少ない弾性体の組合せ、Ｃｏｒｉａｎまたは
アクリル系ポリマから成ることができる。
【０１１５】
　実施例のいかなる実施例もまたは部がいかなる形であれいかなる方法または方法の部と
同様に結合されることができる点に注意します。
本願明細書において全ての実施例は、一般にいかなる形であれ組み合わさる一般的説明、
したがって候補者の一部として見られなければならない。
一般の説明が装置および方法の両方とも記載するとみなされなければならない点に注意し
ます。
【０１１６】
　この種の組合せが明らかに両立しなくない場合、実施例のさまざまな上述した特徴はい
かなる形であれ結合されるかもしれない。
実施例は、現在添付の図面に関して更に詳細に記載されている。
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また、この種の組合せまたは交換が装置の全体的機能に明らかに両立しなくない限り、各
種実施形態の個々の特徴は結合されるかもしれないかまたは交換されるかもしれない。
【図面の簡単な説明】
【０１１７】
【図１】股関節および／または膝関節の注油の植設された注油装置を有する患者の体を示
す。
【図１Ａ－１Ｂ】股関節および、それぞれ、図１の、そこにおいて、嵌入される植設され
た注油装置の注入部材を有する膝関節を例示する。
【図１Ｃ】医療装置が設けられていた膝関節を横方向の見ることを示す。
【図１Ｄ】一実施例に従えば、断面の医療装置を示す。
【図１Ｅ】植設された注油装置のメインの構成要素を例示する；
【図１Ｆ】円形の流路を確立しているモータ駆動植設された注油装置を示す。
【図２Ａ】注入針および駆動メカニズムを有する植設された注油装置を示す。
【図２Ｂ】概略的に若干の変更態様を有する２Ａ図の注油装置を示す。
【図２Ｃ】植込み型輸液装置のコンパクトな実施例の断面図を示す。
【図２Ｄ】１Ｆ図の図示した実施例との関係ために、適切なモータ駆動ポンプユニットを
示す。
【図３】人工の接触表面から成っている一実施例に従って、医療装置を示す。
【図４】人工の接触表面から成っている一実施例に従って医療装置、断面のことを示す。
【図５】股関節を示しているヒト患者の正面の図を示す。
【図６】腹腔鏡／関節鏡の処置が実行されるときに、側部が、断面において、ヒト患者の
中で見ることを示す。
【図７】骨盤骨の穴がつくられている断面の股関節を示す。
【図８ａ】骨盤の小さい穴がつくられている断面の股関節を示す。
【図８ｂ】医療装置が骨盤の穴によって設けられていた断面の股関節を示す。
【図９ａ】医療装置が骨盤の穴によって設けられている断面の股関節を示す。
【図９ｂ】医療装置が骨盤の穴によって設けられていた断面の股関節を示す。
【図１０】植込み型潤滑装置に接続している医療装置が設けられるときに、股関節は断面
であることを示す。
【図１１ａ－１１ｃ】本願明細書において実施例のいずれかに従って医療装置を提供する
方法に用いられる外科用器具を示す
【図１２】医療装置が挿入されて、植込み型貯蔵部に接続していた断面の股関節を示す。
【図１３ａ】穴が大腿骨の骨によってつくられている股関節イオン部の側面図を示す。
【図１３ｂ】医療装置が大腿骨の骨の穴によって設けられている断面の股関節を示す。
【図１３ｃ】医療装置が大腿骨の骨の穴によって設けられていた断面の股関節を示す。
【図１３ｄ】医療装置に、もっと詳細に接続されるために適応する貯蔵部を示す。
【図１４】潤滑流体の移植可能な注入ポートへの注入を示す。
【図１５】逆の実施例の移植可能医療装置を示す。
【図１６】断面の股関節、逆の実施例の移植可能医療装置が、配置されたことを示す。
【図１７】断面の股関節、逆の実施例の移植可能医療装置が、配置されたことを示す。
【図１８】断面の股関節、逆の実施例の移植可能医療装置が、配置されて、貯蔵部に接続
していたことを示す。
【図１９】ヒト患者の膝関節の正面の図を示す。
【図２０】ヒト患者の膝関節の正面の図、医療装置が、設けられていたことを示す。
【図２１】植込み型潤滑システムを示す。
【図２２ａ】医療装置があった膝関節の側面図は、大腿骨の骨に与えたことを示す。
【図２２ｂ】医療装置があった膝関節の側面図は、脛骨の骨に与えたことを示す。
【図２３】人工の膝関節面から成っている医療装置を示す。
【図２４】断面の人工の膝関節面から成っている医療装置を示す。
【図２５ａ】複数の医療装置部から成っている医療装置を示す。
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【図２５ａ】組み立ての際に、複数の医療装置部から成っている医療装置を示す。
【図２６】脛骨の骨に固定するときに、複数の医療装置部から成っている医療装置を配置
することを示す。
【図２７】脛骨の骨に固定して、貯蔵部および注入ポートに接続するときに、実施例によ
る移植可能医療装置を示す。
【図２８】植込み型潤滑システムが設けられていた人体の患者の正面の図を示す。
【図２９】もっと詳細に植込み型潤滑装置を示す。
【図３０】もっと詳細に植込み型旋回している潤滑装置を示す。
【図３１】もっと詳細に、フィルタから成っている植込み型旋回している潤滑装置を示す
。
【図３２】植込み型潤滑装置、人工股関節面に油をさすことを示す。
【図３３ａ】格納式の針から成っている移植可能な潤滑装置、第１の状態のことを示す。
【図３３ｂ】第２の状態の格納式の針から成っている植込み型潤滑装置を示す。
【図３４】疾患を治療するシステム、システムが、患者に植設される本発明の装置を含む
ことを示す。
【図３５－４９】ワイヤレスで図３４に示される装置を駆動するシステムの各種実施形態
を図式的に示す。
【図５０】図３４に示される装置の動作のために用いられる正確なエネルギー量を供給す
るための装置を例示している概略ブロック図である。
【図５１】図式的に、システムの実施例は、装置がいずれであるかについて導線に結び付
いたエネルギーによって作動したことを示す。
【図５２】図３４に示される装置の動作のために用いられる無線エネルギーの伝達を制御
するための装置のより詳細なブロック図である。
【図５３】図５２に示す、可能な実施例に一致した装置用の回路である。
【図５４－６０】液圧応用機械を配置するさまざまな方法または装置の中で駆動すること
が患者に植設した空気タイヤを示す。
【発明を実施するための形態】
【０１１８】
　以下において、好ましい実施例の詳細な説明は、与えられる。
図面において、参照番号の様に、数桁の全体にわたって同一であるか対応する要素を示す
。
これらの図が例示目的のためにあって、範囲をいかなる形であれ制限していないことはい
うまでもない。
このように、方向のいかなる参照も、例えば「上へ」または、「下って」図に示される方
向に関連しているだけである。
また、いかなる寸法もなど。図において、目的は、説明のために示される。
【０１１９】
　実施例のいかなる実施例もまたは部がいかなる形であれいかなる方法または方法の部と
同様に結合されることができる点に注意します。
本願明細書において全ての実施例は、一般にいかなる形であれ組み合わさる一般的説明、
したがって候補者の一部として見られなければならない。
【０１２０】
　図１は、主本体部１４０１および油をさされるためにジョイントに貯蔵部に保存される
潤滑流体を運搬する二つ流体接続管１４０２からなる植設された注油装置を有する患者の
体を示す、ここ股関節、そして、膝関節。
このために、主本体部１４０１は、潤滑流体を格納するための貯蔵部から成って、より深
い構成要素（例えばポンプ、モーター、制御装置等）からも成るかもしれない。
ジョイントがいかなる体外構成要素もまたは注入の中でそれぞれに手術後に適切に油をさ
されることができるように、注油装置（すなわち全てのその構成要素）は患者の体へ完全
に移植可能である。そして、それは著しく患者のための感染症危険率を低下させる。
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ジョイントの、そして、ジョイントへの損傷のひどさ上のタイプに応じて、ジョイントは
断続的に／周期的に、連続的に、または、必要に応じて油をさされるかもしれない。そし
て、接点の中で例えば潤滑流体面に依存する。
通常、それが容易にアクセス可能であるか、例えば貯蔵部を補充すること間であるかまた
はワイヤレス制御装置等を介して機能または作動モードを準備するように、注油装置の主
本体部１４０１は皮下に植設されるかもしれない。
【０１２１】
　１Ａおよび１Ｂ図において、図１（股関節および膝関節）に示される二つ油をさされた
ジョイントは、より詳細にそれぞれ例示される。
１Ａ図および１Ｂにおいて流体接続管１４０２がその末端でジョイントに最後に潤滑流体
を持ってくる共同の空間に嵌入されている注入部材を備えていることが分かること。図は
、１Ａ、股関節の共同の空間に共同のカプセルで射出される注入針１４０３を示す。
注入針１４０３は、駆動メカニズム（図示せず）と関連して、共同の空間に前進するかも
しれなくて、断続的にジョイントに油をさすために、それから格納されるかもしれない。
あるいは、図１Ｂで、注入部材は、潤滑流体の連続流れが接点に着くように、共同の空間
に永久に置かれる注入管１４０４である。
注入管１４０４の素材は、柔らかい素材であるかもしれない、または、最小限その定期的
な動作のジョイントを妨げるだけであること。
駆動メカニズムは、図１Ｂの注入チューブ１４０４のために必要でない。
【０１２２】
　通常、注油装置（ジョイントの領域が自由に切開される、そして、注入針１４０３また
は注入管１４０４が自由に切開された領域に配置される従来の方法）を挿入する２つの基
本的な方法がある、そして、ジョイントの空腔がある腹腔鏡方法は腹腔鏡的に膨張した、
そして、注入針１４０３または注入管１４０４は腹腔鏡トロカールによる空腔に置かれる
。
流体接続管が注入針１４０３の１４０２の末端に管をつける場合、１Ａ図に示すように、
貯蔵部に保存される潤滑流体が断続的に注入されるように、針の駆動メカニズムが共同の
空間との間で断続的に注入針１４０３を導入するかもしれなくて、格納するかもしれない
というような方法で、注入針１４０３は共同のカプセルに、または、カプセルの穴に緊密
な関係に置かれる。
あるいは、流体接続管が注入管１４０４の１４０２の末端に管をつける場合、図１Ｂに示
すように、永続的な穴は潤滑流体がジョイントに連続的に注入されるかもしれないように
、管が連続的に配置される共同のカプセルにおいてつくられる。
【０１２３】
　図１Ｃは、医療装置が大腿骨の骨１０２（ひじ継手の部であること）の遠位面を置き換
えるために適応する第１の人工の接触表面１１０１から成る実施例に従って、医療装置を
示す。
第１の人工の接触表面１１０１は、横方向の関節丘、内側関節丘または横方向で内側関節
丘の表層を置き換えるために適応することができる。
図の中で医療装置、１Ｃは、脛骨の骨の接触表面を置き換えるために適応している第２の
人工の接触表面１１０２から更に成る膝関節の他の接触表面である。
移植可能医療装置は貯蔵部１１０８から潤滑流体を受け取るために適応する入口１１０４
から成る。そして、この実施例によるそれは、それぞれ、脛骨の骨１０２の後方側面およ
び大腿骨の骨１０２の後方側面に配置される。
貯蔵部１１０８は、貯蔵部１１０８を有する流体接触に置かれている注入ポート１１０７
によって補充されるために適応するこの実施例に一致している。
貯蔵部１１０８は、入口１１０４を供給する；医療装置および貯蔵部１１０８の間の流体
接続管を供給する導管１１０６による潤滑流体を有する１１２３。
貯蔵部は、貯蔵部１１０８が注入ポート１１０７によって満たされるときに、更に圧縮さ
れる加圧ガスのための室から成っている前記注入ポート１１０８による圧力の下に配置さ
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れるために適応するこの実施例に一致している。
入口１１０４；１１２３は、潤滑流体を前記人工接触表面１１０１，１１０２において少
なくとも部分的に集積されるチャネル１１０５へ運搬する。
図１の実施例によれば、チャネル１１０５は、医療装置において完全に集積される。
チャネル１１０５は、潤滑流体を人工の接触表面１１０１に散布する、１１０２、そして
、このことにより人工接触表層１１０１，１１０２を油をさして、そして、摩擦を減らす
ことによってその機能を改良する。
移植可能医療装置は、他の哺乳類（例えばウマ）の膝関節に植設されるために、ちょうど
同様に適応することができる。
【０１２４】
　図１Ｄは、医療装置が股関節の部を置き換えるために適応する実施例に従って、移植可
能医療装置を示す。
医療装置には、注入されている潤滑流体によって股関節の人工の接触表面に油をさすため
に適応する複数のチャネル１１０５が設けられて、１１０６が移植可能医療装置において
中央に配置した導管によるチャネルように構成されている。
導管１１０６は、茎部（前記医療装置の中で、ヒト患者の大腿骨の骨の固定のために適応
する）に位置する貯蔵部１１０８を有する流体接続の複数のチャネル１１０５を配置する
。
導管１１０６は、チャネル１１０５に潤滑流体をより深い配分のための入口１１２３へ運
搬する。
図１Ｄの実施例による貯蔵部１１０８は、圧力の下に前記潤滑流体を配置するためのピス
トン１１１０の形をした可動壁部分を押すばね１１０９によって載せられるばねである。
貯蔵部１１０８は注入ポート１１０７によって補充されるために適応する。そして、それ
は医療装置の横方向の側に配置される。
注入ポート１１０７による潤滑流体を注入することはこのことにより圧力の下に潤滑流体
を配置するばね１１０９を圧縮する。そして、それのために、圧力はヒト患者の股関節に
油をさして導管１１０６による、そして、チャネル１１０５に対する潤滑流体を圧搾する
。
ロードした貯蔵部１１０８が圧力を潤滑流体（例えば注入ポートによる潤滑流体を注入す
ることによって更に加圧される加圧ガスを満たされる室から成っている貯蔵部１１０８）
に配置するために適応する他のタイプの貯蔵部と交換されることができる春、貯蔵部１１
０８がゴムの弾力的な特性が貯蔵所にたくわえるケースが潤滑流体に加圧した弾力的な貯
蔵部であることは、さらに、考えられる。
【０１２５】
　図は、１Ｅ、植設された注油装置およびそのメインの構成要素を例示する。
図の注油装置は、１Ｅ、潤滑流体を格納するための貯蔵部Ｒおよび貯蔵部Ｒと永久に共同
の空間の中のその開放端によって配置される注入管１４０４を接続する流体接続管１４０
２から成る。
流体接続管１４０２による貯蔵部Ｒからの潤滑流体およびインジェクション・チューブ１
４０４をジョイントに圧入するための適当な圧力をつくるために、ガス室１４０７は、そ
の体積を膨張すると、即座に、必要な圧力を発生するかもしれない貯蔵部Ｒの範囲内で配
置される。
更に、潤滑流体が患者の皮膚１４０５によって射出されるシリンジによって貯蔵部Ｒに補
充されることができるように、貯蔵部Ｒの外壁において配列される補充注入ポート１４０
６が患者の皮膚１４０５によって近づきやすいように、貯蔵部は皮下に挿入される。
補充注入ポート１４０６はこのように適当な膜（例えばポリマー素材）の中で作られるか
もしれない。そして、それは注入シリンジの浸透に関して自己密封式である。
【０１２６】
　図１Ｆは、本発明による注油装置の他の実施例を示す。
モーターＭによってドライブされるポンプＰは、貯蔵部Ｒと二つ管部１４０２ａ（貯蔵部
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Ｒおよび油をさされたジョイントを介して潤滑流体のための完全な円形の流路を形成する
１４０２ｂ）からなる円形の流体接続管１４０２を接続する。
各々二つ管部１４０２ａのうち、１４０２ｂは個々の注入管１４０４ａ（共同の空間に嵌
入される１４０４ｂ）から成るが、貯蔵部に保存される潤滑流体は注入管１４０４ａを有
する管部１４０２ａを介して共同の空間に導入される。その一方で、用いられた潤滑流体
は部分的に管部１４０２ｂによって定義される流路の中に配置されるフィルタ１４２８を
有するフィルタ素子１４２７を介して注入管１４０４ｂを有する管部１４０２ｂを介して
貯蔵部へジョイントから導かれる。
ポンプＰによってつくられる圧力の下で、潤滑流体は流体接続管部１４０２ａ（１４０２
ｂ）によって形成される円形の流路の中で連続的に循環する。そうすると、潤滑流体はジ
ョイントを渡した後に少なくとも部分的に再利用されるかもしれない。
しかしながら、接点から、そして、注入管１４０４ｂ、可能に汚れることおよび不純物に
流れている潤滑流体のｒｅ－ｕｓａｇｅか何かを可能にするために、ジョイントによる自
分の道上の潤滑流体に加えられた外国の粒子は、ｒｅ－ｕｓａｇｅに潤滑流体の品質およ
び所望の効果を固定するために、フィルタ装置１４２７によって除去される。
フィルタ装置１４２７は、完全な潤滑流体がフィルタを通過するように、流路の中に配置
される濾過装置１４２８を備えている。
フィルタ装置１４２７は、フィルタ１４２８から濾過した粒子を除去して、それらを密封
された堆積空間１４３３に置くことによって定期的にフィルタ１４２８を掃除するために
適応する。
あるいは、例えば血管等に、除去された粒子は、患者の体に返されることもできる。
【０１２７】
　図の図示した実施例が１Ｆ豊富な種類の貯蔵部タイプから成るかもしれないにもかかわ
らず、特定の貯蔵部タイプは後述する。
１Ｆ、図に示される貯蔵部Ｒ量は、膜１４２９によって二つ部に分けられる。
ある者部はガスで満たされるが、他の断面は潤滑流体で満たされる。
補充注入ポート１４３０は、患者の皮膚１４０５による補充している針によって注入液体
を有する貯蔵部Ｒを補充することを考慮に入れる。
貯蔵部Ｒがその完全な状態においてあるときに、ガス部は周囲圧力であるかまたはｏｖｅ
ｒ－ｐｒｅｓｓｕｒｉｚｅｄした。
潤滑流体が各注油サイクルに貯蔵部Ｒから注がれるにつれて、ガス部の圧力は周囲圧力の
下で、すなわち負の相対的な値まで減少する。
ポンプＰの特定のタイプによって、流体接続導管１４０２ｂにいかなる逆流にも対して貯
蔵部Ｒを妨げるためにポンプＰを貯蔵部Ｒおよび他の作動中のボール弁１４３２までいか
なる逆流にも対して妨げるために作動中のボール弁１４３１を提供することは、有利かも
しれない。
【０１２８】
　運動Ｍは、同様に患者の体に植設される制御装置Ｃによって、ワイヤレスで制御される
。
しかしながら、患者のものの外側に制御装置Ｃを配置することが制御装置Ｃおよび運動Ｍ
との間に無線通信を具体化して、確立するかまたは患者の皮膚による電気接触を提供する
ことは、可能でもある。
好ましくは、制御装置Ｃは運動Ｍに加えて植設される。その場合には、要求を変えること
に従って制御装置の適当な構成を許容するために、制御装置Ｃは、ワイヤレスで、または
、電気接触で、患者の体の外側でから好ましくはプログラム可能である。
制御装置Ｃは、各注入サイクルに空間に注入される潤滑流体の量と同様に、注入サイクル
との間に時間を決定する。
制御装置Ｃに加えて、または、の代わりに、運動Ｍを起動させるための感圧性スイッチは
、皮下に配置されるかもしれない。
【０１２９】
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　運動Ｍにエネルギーを提供するさまざまな方法が、ある。
例えば、エネルギーは、アキュムレータＡ（例えば再充電可能電池および／またはコンデ
ンサ）に託して、例えば外側から患者の体を供給されるかもしれない。
１Ｆ図の図示した実施例において、体外主要なエネルギー源Ｅは、患者の皮膚１４０５に
よる第１の形のエネルギーを第１の形のエネルギーを第２の形（例えば電力量）のエネル
ギーに変えるエネルギー変換装置Ｔに発信する。
電力量は、需要に第２のエネルギーを運動Ｍへ供給するアキュムレータＡを再充電するた
めに用いられる。
【０１３０】
　一般に、外部のエネルギー源Ｅは、外部のフィールド（例えば電磁界、磁場または電界
）を作成するかまたは波信号（例えば電磁波または音波信号）を発生させるために適応す
るかもしれない。
例えば、図で示すエネルギー変換装置Ｔは、１Ｆ太陽電池として作用するかもしれないが
、主要なエネルギー源の装置Ｔを変えているＥ．　Ｅｎｅｒｇｙも温度変化を電力量に変
えるために適応するかもしれないという波信号の特定のタイプに適応するかもしれない。
外部の主要なエネルギー源Ｅの代わりに、アキュムレータＡの代わりに規則的な長寿命電
池のような、移植可能な主要なエネルギー源Ｅが用いられるかもしれないこと。エネルギ
ーがワイヤレスで、または、導線、このことによりデジタルのための搬送波信号として役
立っているエネルギー信号またはアナログ制御信号によって伝導されるに関係なく、エネ
ルギー信号はエネルギー信号の適切な変調によって制御装置Ｃの制御信号を送信するため
に用いられることもできる。
より特に、制御信号は、頻度、位相および／または振幅被変調信号であるかもしれない。
【０１３１】
　図は、２Ａ、チップ端部１４０８を有する注入針１４０３から成っている植設された注
油装置をもっと詳細に示す。
チップ端部１４０２は、その末端で閉じて、横方向の潤滑流体伝達出射ポート１４０９を
有する。
針１４０３は、駆動メカニズムＤによって起動に応じて制限のない流体接続管１４０２の
範囲内で、縦の置換のために配置される。
【０１３２】
　流体接続管１４０２は、Ｐが図式的に示される植設されたポンプＰ．ポンプに取り付け
られて、さまざまな方法で設計されることができる。
２Ａ図において、貯蔵部Ｒが特許の共同の空間に注入される潤滑流体があるいは、ポンプ
Ｐ．の部であると考えて、例えば図２Ｂに主要部として示すものとして、貯蔵部Ｒは、ポ
ンプＰと別でありえて、それに対して接続した。
２Ａ図において、しかしながら、ポンプＰ（ピストン等として理解されるかもしれない）
の移動可能であるか柔軟な壁１４１０は、注入針１４０３の方へ断続的に潤滑流体を流体
接続管１４０２による貯蔵部Ｒからポンプでくむために、電気的に置き換え可能である（
または手動で）。
ポンプＰは例えばモーターで動くことがありえた、そして、モーターは共同の空間に注入
針１４０３を介して特定の時間間隔に断続的に一定量の潤滑流体を注入するために自動的
に制御されることができる。
前述のモーター、モーターのための自動制御、その他のような、貯蔵部Ｒ（ポンプＰおよ
び／または植設された注油装置の他の構成要素）は注入針１４０３および駆動メカニズム
Ｄに加えて好ましくは植設される。言うまでもないが、明らかなように本発明の他の実施
例のより深い考慮に応じて、他の適切な変更態様は可能である。
【０１３３】
　２Ａ、イチジクに示される注油装置において、圧力が移動可能な／柔軟な壁１４１０の
発動によって貯蔵部Ｒにおいて増加するにつれて、これはこのように、ドライブ機構Ｄ．
（１４０３が油をさされる共同の空間に突き通る注入針のチップ端部１４０８）のばね１
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４１１の力に対して注入針３の置き換えに結果としてなる。
復帰スプリング１４１１が完全に圧縮される、そして、移動／可撓性壁１４１０によって
潤滑流体に動作する圧力が更に増加するときに、ボール弁１４１２は第１の復帰スプリン
グ１４１１より強い第２の復帰スプリング１４１３に対して位置がずれる。
そのように、圧力が十分に高いレベルで保たれる限り、潤滑流体は患者の共同の空間に流
体接続管１４０２、中空注入針１４０３および針の出射ポート１４０９による貯蔵部Ｒか
らポンプでくまれる。
圧力即座に、解除する、ボール弁１４１２は復帰スプリング１４１１および１４１３のた
め閉じる、そうすると、注入針１４０３は２Ａ、図に示すようにその初期位置に格納され
る。
特定のジョイントの断続的な注油が成し遂げられるように、この過程は状態および油をさ
されるジョイントのタイプに応じて周期的に繰り返される。
【０１３４】
　同じことを前進させるために注入針１４０３に作用している力が実際の圧力の所産およ
び針１４０３の交差部分として算出されるかもしれない点に留意する必要がある。
典型的注入針の横断面が比較的小さいので、高圧は共同の空間に突き通る序列において動
作しなければならなくて、復帰スプリング１４１１および１４１３の反対に作用している
力に打ち勝たなければならない。
２つの厳しく分離された室が駆動メカニズムの前で、そして、の後で形成されるように、
それは従って、駆動メカニズムＤを作成するために有利である。
このように、駆動メカニズムＤの後の室が低圧（例えば周囲圧力）に保たれるときに、注
入針１４０３に作用している力は実際の圧力の所産および駆動メカニズムＤの全ての横断
面に対応して、このように、実質的により高い。
【０１３５】
　このことは、図２Ｂに示される。
駆動メカニズムＤには、ピストン１４１４が設けられて、どの注入針１４０３が図３に示
すように取り付けられるかように構成されている。
ピストン１４１４は、ピストン１４１４の後でピストン１４１４および第２の室１４１５
ｂの前で第一チャンバ１４１５ａを切り離す。
第一チャンバ１４１５ａの圧力がポンプＰによって動作する圧力に対応すると共に、第２
の室１４１５ｂの圧力は低い値に保たれることができる。
例えば、室１４１５ｂは、圧縮可能なガスで満たされることができる。
その場合、圧縮空気が針収縮力をすでにつくるにつれて、復帰スプリング１４１１は省か
れることができる。
【０１３６】
　安全に、しかしながら、ガス室を閉鎖することは、困難である。
従って、第２の室１４１５ｂはその代わりに流体（例えば潤滑流体）で満たされる、そし
て、液体は柔軟な体積１４１６に圧接されるかもしれない。
柔軟な体積１４１６は、いかなる強い先制核攻撃兵器も行わずに上に満たすために、単純
なバルーン・タイプの中でありえた。
あるいは、柔軟な体積１４１６は、可撓膜によって第２の室１４１５ｂの流体から切り離
されるガス室から成るかもしれない。
また、復帰スプリング１４１１は、この場合省かれることができる。
【０１３７】
　柔軟な体積１４１６の代わりに、導管１４１７（流体接続管１４０２として作用する）
は、第２の室１４１５ｂと貯蔵部Ｒを接続するかもしれない。
このように、注入針１４０３が前進するときに、流体は貯蔵部Ｒに導管１４１７による第
２の室１４１５ｂから噴出される、そして、注入針１４０３が復帰スプリング１４１１に
よって格納されるにつれて、流体は第２の室１４１５ｂの中へと戻して、導管１４１７に
よる貯蔵部Ｒから注がれる。
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Ｐおよび貯蔵部Ｒがそうであるポンプは、駆動メカニズムＤおよび針１４０３に加えて患
者の体に挿入される、遠隔その、または、必要に応じて、単一ユニットである。
【０１３８】
　図２Ｃは非常にコンパクト注油装置が皮下に挿入されることを示す、そして、近い近接
で、そして、油をさされるジョイントに対する適当な相対的なポジションで。そうすると
、針１４０３は駆動メカニズムＤによって起動に応じてジョイントに断続的に進むかもし
れない。
装置の個々の構成要素は、１４１９ａ、１４１９ｂ、外壁から成っている単体構造物１４
１８の範囲内で含まれる。
体積が外壁１４１９ａによって定義されて、１４１９ｂは、潤滑流体で完全に満たされる
。
壁部分１４１９ａは、各注入および補充で発生しているボリューム変化を考慮に入れるた
めに可撓性である。
壁部分１４１９ａは、注入針１４０３の浸透に関して自己密封式であるポリマー素材から
作られる。
皮下に植設されると共に、注油装置はこのようにポリマー壁部分１４１９ａによる潤滑流
体によって補充されることができる。
【０１３９】
　他の壁部分１４１９ｂは、ある安定性を本体１４１８の範囲内で含まれる個々の成分に
提供するために堅い。
ウインドウ域１４２０は、１４２１がウインドウ域１４２０において圧入されて密封して
ある剛性壁部分１４１９ｂおよび浸透膜に形成されている。
浸透膜１４２１は注入針１４０３から生じている浸透に関して自己密封式の素材から作ら
れる。そして、それのために、注入針はウインドウ域１４２０を突き通って、このことに
よりジョイントに油をさされる空間を突き通って配置される。
【０１４０】
　図２Ｂに関して上で述べられるように、針１４０３はピストン１４１４の後でピストン
１４１４および第２の室１４１５ｂの前で第一チャンバ１４１５ａを切り離しているピス
トン１４１４に接続している。
復帰スプリング１４１１および復帰スプリング１４１３を有するボール弁１４１２は、設
けられてもいる。
開口部１４２２は圧力が１４１５ａピストン１４１４が貯蔵部Ｒに第２の室１４１５ｂ貫
通開口部１４２２から流体に油をさして放出するかもしれない第一チャンバにおいて上が
るように、第２の室１４１５ｂを貯蔵部Ｒに接続するために設けられている、Ｒは周囲圧
力でほぼどの貯蔵部である。
【０１４１】
　第一チャンバ１４１５ａの圧力は、適当な駆動メカニズム、モーター等によって前後に
移動する移動可能な／柔軟な壁１４１０から成っているポンプＰによって増加する。
流通通路１４２３は、ピストン１４１０が摺動可能に配置されるハウジング１４２４に形
成されている。
流通通路は、ハウジング１４２４の中で流れ圧縮１４２５および出口開口部１４２６を有
する。
【０１４２】
　２Ｃが機能する図に示される輸液装置は、続く。
移動可能な／柔軟な壁１４１０が作用される（すなわち、矢印の方向に移動する）ときに
、流通通路１４２３の流れ収縮１４２５により、第一チャンバ１４１５ａに含まれる潤滑
流体は流通通路１４２３による貯蔵部Ｒに流れ込まない
しかし、貯蔵部Ｒに潤滑流体を第２の室１４１５ｂ貫通開口部１４２２から噴出すると共
に、針１４０３を有するピストン１４１２をウインドウ域１４２０に圧接する。
ピストン１４１２がその末端ポジションにおいてある、そして、移動可能な／柔軟な壁１
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４１０が矢印方向において更に移動するときに、第一チャンバ１４１５ａの圧力は結局、
復帰スプリング１４１３のスプリング力に打ち勝つために十分に高いレベルまで上昇する
、
それによってボール弁１４１２を開いて、中空針１４０３によって放出される潤滑流体、
１４０８が一方膜１４１８を突き通ったチップ端部および注油装置のボディ１４１８が適
切に配置されるジョイントを許容すること。
即座に、解除する第１の室の圧力の中で移動可能な／柔軟な壁１４１０の後ろへの移動に
よる１４１５ａ、１４１２が直ちに閉じるボール弁および注入針１４０３を有するピスト
ン１４１２がその収納位置に同時に引き戻されること。
ピストン１４１２がその初期位置に着いた後でさえ、流通通路１４２３は移動可能な／柔
軟な壁１４１０が後方へ更に移動することができるために必要である。それによって、第
一チャンバ１４１５ａ（注油液体の量が断続的な注入の間、患者に排出した付加的な潤滑
流体共ｐｅｎｓａｔｅｓが循環させる）に貯蔵部Ｒから付加的な潤滑流体を引き出す。
断続的な進んでいて引っ込んでいる駆動メカニズムＤ能力に加えて、２Ｃ、図に示される
注油装置の駆動メカニズムは、横に注入のうちの１４０８が線維形成等を防止するために
１４０３を縫うチップ端部を移動させるための手段から更に成るかもしれない。
【０１４３】
　２Ｃ、図に示される注油装置は、いかなるガス室も含まなくて、いかなる移動可能な／
柔軟な壁１４１０およびピストン要素１４１２を特定に封止することを必要としないこと
のようないくつかの効果を提供する。
図２Ｂに示される輸液装置の全ての構成要素がポリマー素材から作られるかもしれない点
に留意する必要がある。但し、少なくとも、注入針１４０３および復帰スプリング１４１
１　１４１３が不活性金属から作られることは好ましい。
【０１４４】
　図２Ｄは、１Ｆ、図に示される装置と関連して用いられることができるモーター・ポン
プユニットの断面図を示す。
このモーター・ポンプユニットはＷＯ　２００４／０１２８０６　Ａ１に広範囲に記載さ
れている、そして、その中で開示される他のポンプユニットは同様に本発明と関連して使
用されるかもしれない。
月－岩山－ポンプユニットに、１４３４が組立体のメインの要素が円筒ハウジング１４３
５に取り付けた二つに任命する弁ポンプ組立体、そこにおいて、膜ポンプＰおよび弁ポン
プ装置が設けられている。
弁装置１４３４は、１４３６の動かないものが上昇して、ハウジング１４３５に取り付け
たセラミック・ディスクの形の第１のバルブ部材およびセラミック・ディスク１４３６お
よび回転可能な親類で静止ディスク１４３６に前に現れていて、接触させているセラミッ
ク・ディスク１４３７の形の第２のバルブ部材を含む。
モーター１４３８は、セラミック・ディスク１４３６および１４３７を囲んでいるハウジ
ング１４３５に載置する。
モーター１４３８はディスク１４３７がモータシャフト１４３９と関連して軸方向におい
ていくぶん移動することができるために回転可能なディスク１４３７の下の中央ホールの
対応するスプラインに連結するスプラインをつけられたモータシャフトを含む。但し、デ
ィスク１４３７はモーター１４３５の回転に続く。
モータシャフト１４３９に、停止部材１４４０および静止ディスク１４３６に対してそれ
を圧接するためにディスク１４３７に対して微量の圧力を振るうばね座金１４４１は、載
置される。
【０１４５】
　ポンプＰは、いかなる種類もの膜でありえるポンプ膜１４５１を含む。
好ましくは、膜１４５１は、金属膜（例えばチタン膜または長い生命を成し遂げて、時間
とともに膜１４５１による液体の拡散を回避するための一種の被覆プラスチック材料）で
ある。
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動作装置（本実施例において弁ポンプ組立体に取り入れられる）はカム面１４５３の反対
側に二つを有するカット溝を有するカムスリーブ１４５２を含む。そして、カム輪１４５
４（カム面１４５３を押しているカット溝において回転する）およびポンプシャフト１４
５５が回転ディスク１４３７に接続している。
カム輪１４５４は、ポンプシャフト１４５５上にカム輪軸１４５６を介して載置される。
それが回転可能なディスク１４３７の上の中央ホール１４６１の対応するスプラインに連
結するスプライン付シャフト１４６１を介して回転ディスク１４３７に接続しているので
、ポンプシャフト１４５５は回転する。
記載されているスプライン継手によって、ディスク１４３７がポンプシャフト１４５５と
関連して軸方向においていくぶん移動することができる。
ポンプシャフト１４５５は、ｅｎｃａｐｓｕｌａｔｅｄされたボールベアリング１４５８
に載置されて、ボールベアリング１４５８に関して軸方向において静止している。
ポンプシャフト１４５５上のいくつかの細長い溝１４５９は、過去のボールベアリング１
４５８を延長して、静止ディスク１４３６の第一チャンネル１４４２および膜１４５１の
下のポンプチャンバ１４６０間の液状流通通路として用いられる。
【０１４６】
　モーター１４３８が回転するときに、膜１４５１は上下に移動する。
膜１４５１が上下に移動するにつれて、液体が第２のチャネル１４４４または３本目のチ
ャネル１４４５からポンプチャンバ１４６０まで送信されもするかまたは第２のチャネル
１４４４または３本目のチャネル１４４５のそばのポンプチャンバ１４５６からも受け取
られるように、回転可能なｄｉｓｃ１４３７は交替に第一チャンネル１４４２を第２で３
本目のチャネル１４４４および１４４５に接続する。
図２Ｄにおいて、第２のチャネル１４４４が室１４６０から第一チャンネル１４４２によ
る液体を受けるように、第一チャンネル１４４２は開かれたチャネル１４５０を経た第２
のチャネルに接続しているとして示される。
【０１４７】
　選択された素材は時間とともに互いに固執しているこの種のディスクのない非常に微細
な許容度を用いて機能することが可能でなければならないので、ディスク１４３６および
１４３７のために選択される特定の素材は重要である。
この目的のために適切である市場に利用可能ないくつかの素材（ｅ）がある。ｇ．セラミ
ックまたはセラミックは他の素材（例えば炭素繊維）と混ざった。
【０１４８】
　図３は、医療装置がヒト患者の大腿骨の骨の頭大腿骨の接触表面を置き換えるために適
応する実施例に従って、医療装置を示す。
この実施例に医療装置の人工接触表面１１０３ｂを一致させている医療装置に、潤滑流体
をもつヒト患者の股関節に油をさすために適応する複数のチャネルが設けられている。
より深い医療装置には、医療装置を固定させるための固定している部分４４が設けられて
、頭大腿骨および／または大腿骨の骨の結腸煙突大腿骨ように構成されている。
【０１４９】
　導管１１０６による（図示せず）が固定している部分４４において中央に配置した貯蔵
部を有する流体接続の複数のチャネルから成っている医療装置を示して、図４は、断面の
図３に従って、医療装置を示す
医療装置において完全に集積されているチャネル１１０５。
導管１１０６は、チャネル１１０５に潤滑流体をより深い配分のための入口１１２３へ運
搬する。
導管は、第導管を第二導管１１０６または貯蔵部に接続するために適応する接続１１１１
節または付加的なチャネルにおいて終わる。
【０１５０】
　図５はヒト患者の身体の正面の図を示す。そして、寛骨臼８から反対側から本願明細書
において実施例のいずれかに従って医療装置を提供するために股関節を操作する腹腔鏡／
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関節鏡の方法を例示する。
股関節は、寛骨臼８と頭大腿骨５とを具備している。
ヒト患者の腹壁の１４が患者の身体に腹腔鏡／関節鏡のトロカール３３ａ，ｂ，ｃの挿入
に与える小さい切開。
その後、一つ以上のカメラ３４、骨盤３５の穴をつくるために適応する外科用器具または
移植可能医療装置を導入するか、配置するか、接続するか、取り付けるか、作製するかま
たは、満たすための器具３６は、前記腹腔鏡／関節鏡のトロカール３３ａ，ｂ，ｃによる
本体に嵌入されることができる。
【０１５１】
　図６は、ヒト患者の身体の側面図が、腰によって断面において示されて合体することを
示す。
股関節に、大腿骨の骨７の最上部である結腸煙突大腿骨６のまさしくその表面に配置され
る頭大腿骨５が設けられている。
頭大腿骨５は、骨盤９のボウル形の部である寛骨臼８と関連してある。
腹腔鏡／関節鏡のトロカール３３ａ，ｂ，ｃは、一つ以上のカメラ３４を有する股関節３
９、骨盤９の穴をつくるために適応する外科用器具３５または移植可能医療装置を導入す
るか、配置するか、接続するか、取り付けるか、作製するかまたは、満たすための器具３
６に達するために用いられている。
【０１５２】
　骨盤９が切開されたあと、図７は骨盤９の穴１８の作成を示す。
穴１８は、骨盤９の腹部側からヒト患者に入れられる穴をつくっている装置２２の反復で
あるか連続移動による骨盤９の腹部側からつくられる。
穴１８は、寛骨臼８からの反対側から、そして、股関節１９に骨盤９を通過する。
穴１８が大きくそうである第１実施例に従って、いずれによって、移植可能医療装置がそ
の完全な機能的なサイズの穴１８を通過することができるか。
【０１５３】
　図８ａは外科的であるか腹腔鏡／関節鏡の方法でつくられる穴２０が穴をつくっている
装置２２がより小さい穴２０をつくっているのを許している図８ａに示すように非常によ
り小さい第二実施形態を示す、そして、このようにまた、切開および切開は人体において
実行した。
【０１５４】
　医療装置が頭大腿骨５および寛骨臼との間に設けられるときに、図８ｂは断面の股関節
を示す。
この実施例による医療装置には、次々に接続される導管１１０６に接続している複数のチ
ャネル１１０５が設けられて、骨盤９の穴に置かれる取付部分ように構成されている。
導管１１０６は、チャネル１１０５に潤滑流体をより深い配分のための入口１１２３へ運
搬する。
医療装置より小さい骨盤９の穴１８による挿入のために、医療装置は、ころの上を動かさ
れることができるかまたは圧縮されることができるか、または、他の実施例に従って、適
所に、人体によって再吸収されるか、溶解するかまたは、医療装置の表層として役立つた
めに適応する型のどちらでも鋳造されることができた。
医療装置は、接着剤または機械式固定している要素を用いて固定するために適応すること
ができる。
【０１５５】
　頭大腿骨５の接触表面を置き換えるための骨盤９の穴１８で、医療装置が設けられると
きに、図９ａは断面の股関節を示す。
医療装置には、４４が医療装置において中央に配置して、医療装置を固定させるために適
応させた人工接触表面１１０３ｂおよび固定している部分が設けられて、頭大腿骨５よう
に構成されている。
医療装置に、股関節に油をさすための人工の接触表面に出る複数のチャネル１１０５が設
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けられている。
チャネルは次々に、導管を第二導管１１０６ｂまたは導管１１０６ｂの第２部分に接続す
るために適応する相互接続している第１１１１ｂ部に接続している導管１１０６を有する
流体接続においてある。そして、それは次々に、ヒト患者の大腿骨の骨７に置かれる貯蔵
部１１０８を有する流体接続においてある。
貯蔵部１１０８は大腿骨の骨７に置かれて、加圧潤滑流体を保つために適応する。そして
、図９ａの図示した実施例によるそれは春であることが潤滑流体に加圧しているピストン
１１１０の形で可動壁部分と関連してばね１１０９によって載せた前記貯蔵部１１０８に
よって加圧される。
貯蔵部１１０８は、しかしながら、大転子１１８６の下に大腿骨の骨７と関連して配置さ
れる注入ポート１１０７にさらに、接続している。そして、骨と関連して、他のいかなる
適切な配置も考えられもする空腔の、または、皮下に。
医療装置は加圧リザーバを用いて９ａ操作可能な図の実施例に一致している、しかしなが
ら他の実施例によれば、医療装置は駆動された稼働中の装置（例えば植込み型ポンプ）に
よって操作可能である。そして、それは直接的な推進力（例えば帰納的であるか磁気推進
力）によって、または、蓄積されたエネルギー源（例えば電池）によって駆動されること
ができる。
チャネルまたは導管は（図示せず）が導管１１０６またはチャネル１１０５による潤滑流
体の流れを閉じて弁から成る一実施例に従ってそうすることができる。それによって、貯
蔵部および人工の接触表面との結合を終える。
弁は、駆動されることができて、例えば遠隔制御による人体の外側の制御形であるために
適応することができる。
【０１５６】
　他の実施例による医療装置が股関節に提供されるときに、図９ｂは断面の股関節を示す
。そして、頭大腿骨の接触表面を置き換える。
医療装置に、導管１１０６に接続している複数のチャネル１１０５が１１０６ｂ、固定す
ることに置かれて医療装置の中で分かれることを成っている人工接触表面１１０３ｂが設
けられている。
導管は次々に、好ましくは大腿骨の骨のｃａｎｃｅｌｌｏｕｓな部において、大腿骨の骨
の中に配置される貯蔵部１１０８を有する流体接続においてある。そして、貯蔵部はこの
ことにより、医療装置の人工接触表面１１０３ｂに油をさすための医療装置のチャネルを
有する流体接続においてある。
【０１５７】
　寛骨臼接触表面を置き換えるために適応する移植可能医療装置が設けられるときに、図
１０は断面の股関節を示す。
医療装置には、接続される複数のチャネルから成っている人工の寛骨臼面６５が設けられ
て、インター接続第１１１１部による導管１１０６ように構成されている。
医療装置は、寛骨臼接触表面６５を置き換えるための骨盤９の穴１８に置かれるために適
応する図１０の図示した実施例に一致している。
図１０はさらに、導管１１０６が接続される装置に明らかにする、一実施例によれば、装
置は１１１３ａ、貯蔵部１１０８および２台の圧力をつくっている装置から成る。そして
、１１１３ｂが導管１１０６による、そして、更に植込み型医療装置に油をさすための複
数のチャネル１１０５による前記潤滑流体を圧搾するための潤滑流体に加圧するための圧
力をつくるために適応する。
導管１１０６は、チャネル１１０５に潤滑流体をより深い配分のための入口１１２３へ運
搬する。
圧力をつくっている装置は、荷重を与えられる春でありえた、または、貯蔵部１１０８に
潤滑流体を注入することによって更に加圧される加圧ガス満たされた要素の中で、成る。
装置は自己を封止している膜１１１２から成る注入ポート１１０７から更に成る。そして
、それは好ましくはパリレン・コートのシリコーン膜である。
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他の実施例に装置を一致させることは、導管１１０６による貯蔵部１１０８から複数のチ
ャネル１１０５までの潤滑流体をポンプ輸送する容器１１１３ａにしまわれるポンプのよ
うな駆動された動作装置を備えている。
一実施例によれば、ポンプは、区画１１１３ｂにしまわれる電池によって駆動される。
【０１５８】
　第１実施例によれば、図１１ａは、本願明細書において実施例のいずれかによる医療装
置または医療装置を作製するための型を嵌入するために適応する外科用器具を示す。
外科用器具は、握持部分７６と取扱い部７７とを具備している。
図１１ａ，ｂ，ｃの図示した実施例によれば、器具は、握持第７６部が取扱い第７７部に
関して回転することを可能にする回転部材７８から更に成る、しかしながら、外科用器具
がこの回転部材７８を欠いていることは、等しく考えられる。
【０１５９】
　図１１ｂは、第二実施形態に従って、股関節面をつくるかまたは提供するために必要な
人工器官、補綴部または部を嵌入するために適応する外科用器具を示す。
この実施例によれば、外科用器具は平行した位置がずれる第７９節から更に成る。そして
、それは器具の領域を増加させて、寛骨臼から反対側から骨盤の穴による股関節に達する
ことを促進する。
【０１６０】
　図１１ｃは、第三実施態様に従って、股関節面をつくるかまたは提供するために必要な
人工器官、補綴部または部を嵌入するために適応する外科用器具を示す。
この実施例により深い外科用器具を一致させることに、部材８０ａ，ｂを調整している二
つ角度が設けられている。
角度を調整している部材は、取扱い部７７に関して前記握持第７６部の角度を変化させる
ために調節可能でありえたか、または寛骨臼８から反対側から骨盤の穴による股関節にお
いて作動することをつくることに適している角度において固定した。
【０１６１】
　医療装置が設けられるときに、図１２は断面の股関節を示す。
移植可能医療装置は、寛骨臼面を置き換えるために適応して、しかしながら、それが等し
くそうである他の実施例の骨盤９の穴１８で嵌入される考えられる医療装置が、大腿骨の
７本の骨または股関節カプセルの穴で挿入されるために適応する。
医療装置に、各々を有する流体接続のチャネル１１０５を配置する導管１１０６によって
相互接続する複数のチャネル１１０５が設けられている。
導管１１０６は、チャネル１１０５に潤滑流体をより深い配分のための入口１１２３へ運
搬する。
導管１１０６は、テル接続する際の第１１１１ｂ部の第２部分に接続しているために適応
するインター接続第１１１１部の第１部分に、更に接続している。
相互接続している第１１１１部は導管１１０６の第１部分を導管１１０６の第２部分に接
続する。そして、導管１１０６の第１部分が骨盤９の寛骨臼側および骨盤９の骨盤横であ
るか、逆の寛骨臼側から嵌入される導管１１０６の第２部分から嵌入されることを可能に
する。
医療装置が大腿骨の骨７または股関節カプセルの穴１８によって嵌入されるときに、導管
１１０６の二つ部分の接続は特に有益である、そして、貯蔵部１１０８はヒト患者の、ま
たは、骨盤９の腹部側上の他の領域の腹部に挿入される。
導管１１０６は、それから更に貯蔵部１１０８に接続していて、貯蔵部１１０８から股関
節の領域まで潤滑流体を運搬するために適応する。
貯蔵部１１０８は、導管１１０６による、そして、更にチャネル１１０５による潤滑流体
を圧搾しているピストン１１１０の形で可動壁部分上の力を振るっているばね１１０９に
よって圧力の下に潤滑流体を配置するために適応する図１２の図示した実施例に一致して
いる。
より深い貯蔵部１１０８に、貯蔵部１１０８を補充するための貯蔵部１１０８の最上部に
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おいて、そして、潤滑流体の圧力を増加させている同じイベントにおいて置かれる注入ポ
ート１１０７が設けられている。
【０１６２】
　図１３ａは、断面の股関節を示している側面図のヒト患者を示す。
大腿骨の骨７は、結腸煙突大腿骨６から成っている近位の部およびほとんどを最も近くす
る頭大腿骨５。
図１３ａにおいて、穴８２は、結腸煙突大腿骨６に続いて、頭大腿骨５で、そして、この
ように股関節に出て大腿（大腿骨の骨７への穴移動）において作られる切開からつくられ
ている。
穴は、股関節に転がるかまたは前記穴８２による挿入のために曲がるために好ましくは可
能である医療装置を提供するために用いられる。
【０１６３】
　医療装置が大腿骨の骨７の穴８２によって設けられて、寛骨臼ボウル８において固定す
るときに、図１３ｂは断面の股関節を示す。
医療装置には、接続される複数のチャネル１１０５が設けられて、導管１１０６による各
々ように構成されている。
他の実施例によれば、医療装置は、股関節カプセルまたは骨盤９の穴によって設けられて
いることができる。
医療装置が設けられていたあと、導管１１０６´に接続している貯蔵部１１０８を収納し
ているツール１１８０は貯蔵部１１０８を大腿骨の骨７の穴８２に提供して、貯蔵部を医
療装置の導管１１０６に接続するために用いられる。
【０１６４】
　図１３ｃは、断面の股関節を示す貯蔵部１１０８、７がそうであった大腿骨の骨の穴８
２において配置する医療装置に接続する。
さらに、貯蔵部１１０８から貯蔵部１１０８に補充しておよび／または加圧するための注
入ポート１１０７まで手を伸ばしている導管１１０６フィート。
【０１６５】
　図１３ｄはもっと詳細に貯蔵部装置に明らかにする、貯蔵部装置は貯蔵部装置（加圧リ
ザーバ１１０８）の末端部で配置されるインター取付部分１１１１から成る。そして、図
の実施例によるそれは１３ｄ、ピストン１１１０の形で可動壁部分１１１０を押している
ばね１１０９によって加圧される。
貯蔵部装置は、貯蔵部と関連して、そして、注入ポート１１０７と関連して、満たすこと
導管１１０６フィートから更に成るおよび／または潤滑流体から成っている貯蔵部１１０
８に加圧すること。
１自己につき１１０７ｃｏｍｐｒｉｓｅｓ、注入ポートの表層上の細胞遊走を阻害するた
めに、膜（パリレン・コートのシリコーン膜を封止している自己でありえた）を封止して
、注入ポート。
断面Ａ－Ａは、貯蔵部１１０８に満たしておよび／または加圧するための貯蔵部１１０８
の中央に、中央に配置された導管１１０６を示す。
【０１６６】
　図１４は断面のヒト患者の側面図を示す。そのとき、注入される潤滑流体を含むために
適応する容器１１１５から成っている射出している部材９２によって、潤滑流体は注入ポ
ート１１０７に注入されている。
注入ポートは、注入ポートおよび医療装置の間の流体接続管を供給するために適応する導
管１１０６による股関節に置かれる移植可能医療装置に接続している。
医療装置は、次々に、人工の接触表面に油をさして、このことにより股関節に油をさすた
めの複数のチャネル１１０５から成る。
図１４の図示した実施例によれば、医療装置は、その後取り外された骨プラグで補充され
て、封止された骨盤において作られる穴による骨盤９の腹部側から供給されて、ネジで取
り付けられる機械の固定している部によって固定した。
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他の実施例によれば、医療装置は、股関節カプセル１２または大腿骨の骨７による骨盤９
の股関節側から設けられていて、その後で、相互接続している第１１１１部による骨盤９
の腹部側上の導管１１０６に接続している。
このことは、皮下に、腹部の空腔の注入ポート１１０７を配置することを可能にしておよ
び／または組織を筋肉であるものまたは筋膜で支えた。
【０１６７】
　図１５は、医療装置が股関節の中央の方へ凸形状から成っている第１の人工の接触表面
１１２から成る逆の実施例の医療装置を示す。
第１の人工の接触表面１１２は、ヒト患者の骨盤９に固定するために適応する。
人工の凸面股関節面１１２は、骨盤９に固定するために適応して、骨盤９の穴１８によっ
て挿入されるために適応する。
医療装置はナット１２０から成る。そして、骨盤９に安全に医療装置を固定させるための
スレッドから成る。
より深い医療装置に、医療装置の後の９が植設された骨盤においてつくられる穴１８を占
めるために適応する補綴第１１８部が設けられている。
補綴第１１８部は、骨盤９と接触しているのに適しているサポートメンバ１１９と通常の
使用のヒト患者の重量から医療装置に配置される負荷を担持する際の援助とを具備してい
る。
人が自然の股関節を用いるように、通常の使用は定められる。
更に、医療装置は、人工の凸面股関節面１１２と接触してあるために適応する表層１１７
から成っている係止要素１１６から成る。
係止要素１１６は頭大腿骨５または結腸煙突大腿骨６にロック部材１１６の固定を援助す
るために適応する部材１１５を固定させることを更に含む。そして、ターンのそれは人工
の凸面股関節面１１２を固定させる。
人工の凸面股関節面１１２は、補綴第１１８部と関連してナット１２０のスレッドに対応
するスレッド１１４から成っている取付けロッド１１３に固定する。
医療装置に、人工の接触表面１１２に油をさすために適応する複数のチャネル１１０５が
設けられている。
複数のチャネル１１０５は、貯蔵部１１０８から人工の接触表面１１２に油をさして、こ
のことにより股関節に油をさすための医療装置の人工の接触表面１１２において完全に集
積される複数のチャネル１１０５まで潤滑流体を運搬するために適応する導管１１０６に
よる各々に接続している。
【０１６８】
　前記医療装置が股関節の中に配置されるときに、図１６は図１５に従って医療装置を示
す。
股関節の中央の方へ凸形状から成っている第１の人工の接触表面１１２は、股関節の中央
の方へ凹形状から成っている第２の人工の接触表面１０９に置かれる。
第２の人工の接触表面１０９は、配置されて、頭５および大腿骨の骨の結腸煙突大腿骨６
において固定した固着する第１の人工の凸面接触表層１１２に向かっている表層１１７か
ら成っている係止要素１１６によって。
医療装置に、１１０６が潤滑流体を医療装置へ供給するための医療装置において中央に配
置した導管に接続していて、人工の接触表面１１２に油をさす複数のチャネル１１０５お
よびこのことにより股関節が設けられている。
【０１６９】
　図１７は、補綴第１１８部を骨盤９の穴１８に提供することを示す。
補綴第１１８部は、骨盤９と接触しているのに適しているサポートメンバ１１９と通常の
使用のヒト患者の重量から医療装置に配置される負荷を担持する際の援助とを具備してい
る。
１８が人工凹股関節から成っている医療装置の部が浮上する逆の実施例の医療装置の別の
実施例が頭５および結腸煙突大腿骨６において配置したことを示す
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【０１７０】
　図は、医療装置の間の流体接続管を決めている導管１１０６ｂに接続している複数の潤
滑油チャネル１１０５と結腸煙突大腿骨６のｃａｎｃｅｌｌｏｕｓな骨に位置する貯蔵部
とを具備している。
貯蔵部は、図１８の実施例による大腿骨の骨７と関連して配置されて、より大きな転子１
１８６の下である注入ポート１１０７によって補充されるために適応する。
貯蔵部装置（そして、その機能）は、図９ａおよび９ｂに関してもっと詳細に記載されて
いる。
ネジ１２１を用いている骨盤９に固定するときに、図１８は補綴第１１８部をさらに、示
す。
ネジは、援助されることができるかまたはネジに、または、補綴部および骨盤９間の表層
Ｓで接続に適用されることがありえた接着剤と交換されることができる。
【０１７１】
　図１９は、ヒト患者の右脚を示す。
前記横方向で前記内側関節丘との間に横方向の関節丘１０５、内側関節丘１０６および領
域から成っている末梢部を有する大腿骨の骨１０２。
大腿骨の骨１０２の末梢部の部分は、膝関節の接触表面から成る。
膝関節はさらに、膝蓋骨１０１から成る。そして、それは大腿骨１０２によって明晰に話
して、膝関節をカバーして、保護する三角形骨である。
膝関節も、骨の末端を各々とすれ合うことから保護するために関節形成面として役立つ膝
関節の範囲内の軟骨性の要素であるミニｓｃｉ　１０７、１０８から成る。
ミニｓｃｉ　１０７、１０８も膝関節の緩衝装置として作用する。そして、ヒト患者の動
きからショックを吸収する。
二つメニスカス１０７，１０８が、各膝、内側メニスカス１０７および横方向のメニスカ
ス１０８にある。
骨関節炎患者において、明瞭に表現している表層がすなわち表層をもたらすことを重くす
るにつれて、作用するメニスカス１０７、１０８は摺り減らされる、そして、極端なケー
スで、骨はジョイントにおいて露出することができる。
膝関節は、膝関節カプセル（別名膝関節の関節カプセルまたは膝関節の被膜靭帯）によっ
て保護されている。
膝関節カプセルは、広くて、いい加減である；
前方に、そして、側で薄くなる；
そして、膝蓋骨１０１、靭帯、メニスカス１０７，１０８および包（白い繊維組織ででき
ている小さい流体満たされた嚢である）を含む。
膝関節カプセルは前側に脂肪沈澱物によって切り離される滑液で繊維膜と、ｐｏｓｔｅｒ
ｉ－ｏｒｌｙとを含む。
【０１７２】
　図２０は、人工膝関節が１３０に表面をつけるときに、１１６ａが大腿骨の骨１０２の
末梢部および脛骨の骨１０４の近位の部に提供されたことを膝関節に明らかにする。
横方向で内側チャネル１２５ａ，ｂは、膝関節の摩擦を減らすことに接触表面およびこの
ことにより潤滑流体を有する膝関節を供給する。
【０１７３】
　図２１は、貯蔵部装置１２７が皮下に人体の患者の腹部に挿入される正面の図のヒト患
者の身体を示す。
この実施例による貯蔵部装置は、導管による貯蔵部１２９から潤滑流体を有する膝関節の
人工の接触表面を供給しているチャネル１２５までの流体をポンプ輸送するための電池１
２８によって駆動されるポンプ１３０の形の稼働中の装置を備えている。
貯蔵部装置は、貯蔵部装置および筋肉のまたは筋膜組織１１８１の外側に配列される注入
ポート１１０７の間に固定されている筋肉のまたは筋膜１１８１組織による腹壁の筋肉の
または筋膜組織１１８１に固定する。
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【０１７４】
　図２２ａは、医療装置が人工膝関節から成る所で、１１５の表層が中脈、側部または膝
関節（大腿骨の骨７の末端部分であること）の内側で横方向の関節丘１０６を固定するこ
とを実施例に明らかにする。
医療装置はこの実施例に従って人工の接触表面に油をさすための複数のチャネル１１０５
から成る、複数のチャネルは次々に、貯蔵部を補充するかまたは前記貯蔵部１１０８に含
まれる潤滑流体に加圧するための注入ポート１１０７から成っている貯蔵部１１０８を有
する流体接続においてある導管１１０６で各々を有する流体接続においてある。
導管１１０６は、チャネル１１０５に潤滑流体をより深い配分のための入口１１２３へ運
搬する。
【０１７５】
　人工の接触表面１１０２から成っている医療装置が脛骨の骨１０４の近位の部に提供さ
れるときに、図２２ｂは側面図の膝関節を示す。そして、腓骨の骨１０３とそれは脚の下
部を占める。
人工の膝関節面には、適応する導管１１０６を有する流体接続においてある複数のチャネ
ル１１０５が設けられて、貯蔵部１１０８からの輸送潤滑流体ように構成されている。
貯蔵部１１０８は、脛骨の骨１０４の後方側面に配置されて、脛骨の骨１０４に固定する
図２２ｂの実施例に従ってあって、貯蔵部１１０８に潤滑流体を注入しておよび／または
貯蔵部１１０８に含まれる潤滑流体に加圧するための注入ポート１１０７から成る。
導管１１０６は、チャネル１１０５に潤滑流体をより深い配分のための入口１１２３へ運
搬する。
【０１７６】
　図２３は、もっと詳細に膝関節の移植のための医療装置を示す。
医療装置の接触表面に油をさすために、医療装置は、医療装置の人工の接触表面に沿って
配置される複数のチャネル１１０５から成る。
チャネル１１０５は、医療装置の人工の接触表面１１０１に沿って、潤滑流体の輸送のた
めの導管１１０６に接続している。
導管１１０６は、チャネル１１０５に潤滑流体をより深い配分のための入口１１２３へ運
搬する。
【０１７７】
　図２４は人工の接触表面において完全に集積されているチャネル１１０５を示している
医療装置の断面側面図を示す、そして、各々に接続して、導管１１０６は医療装置の人工
の接触表面に油をさすことに潤滑流体を有する１１０５本のチャネルを供給する。
導管１１０６は、チャネル１１０５に潤滑流体をより深い配分のための入口１１２３へ運
搬する。
【０１７８】
　図２５ａはヒト患者の膝関節の移植のための医療装置を示す、医療装置は成る。そして
、各々に、そして、医療装置に接続しているために適応するいくつかの医療装置部１１９
は複数の医療装置部１１９およびベース第１１８部との間に適合している形を供給してい
る機械式固定要素１２０によって第１１８部の基礎を形成する。
医療装置ベース第１１８部は、さらに、人体の骨（例えば脛骨の骨の近位の部）に医療装
置の機械の固定を供給するために適応する固定部１１７から成る。
さらに、医療装置ベース第１１８部には、潤滑流体を供給するためのチャネルが設けられ
て、膝関節の人工の接触表面ように構成されている。
【０１７９】
　組み立ての際に、図２５ｂは、図２５ａに従って医療装置を示す。
【０１８０】
　医療装置が脛骨の骨１０４に固定するときに、図２６は図２５ａおよび２５ｂに従って
医療装置を示す。
【０１８１】
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　人工の接触表面１１６から成っている医療装置が脛骨の骨１０４に固定するときに、図
２７は脛骨の骨の近位の部を示す。
人工の接触表面のチャネル１１０５は、医療装置のチャネル１１０５および中間で横方向
の側上の脛骨の骨１１０４の中に配置される第１および第２の貯蔵部１１０８の間の流体
接続管を供給する導管１１０６に接続している。
導管は、更に第１および第２の貯蔵部を貯蔵部１１０８に補充しておよび／または加圧す
るための骨盤の中間の側に配置される注入ポート１１０７に接続する。
貯蔵部１１０８は図２７の図示した実施例に従って圧力の下に潤滑流体を配置するために
適応する。それによって、膝関節に油をさすために、人工の接触表面上へ潤滑流体をチャ
ネル１１０５からしぼる。
この目的のために、潤滑流体を圧搾するために、貯蔵部１１０８は、ピストン１１１０の
形で可動壁部分と関連してあるばね１１０９から成る。
【０１８２】
　植込み型潤滑装置１２０が挿入されるときに、図２８は正面の図のヒト患者を示す。
植込み型潤滑装置１２０は、連続的に潤滑流体を注入するために適応する、断続的に、ま
たは、前記股関節に必要なときに。
図６１の図示した実施例に植込み型潤滑システムを一致させることに、２台の相互に連結
した装置１２１、１２２が設けられている。
相互に連結した装置がそうである二つは、ヒト患者の腹部を中に配置して、導管１１０６
による股関節との関係においてある。
【０１８３】
　図２９は植込み型潤滑システム１２０を示す。そして、それは、もっと詳細に、本願明
細書において記載されている医療装置のいずれかと組み合わせて用いられることができる
。
図示した実施例によれば、植込み型潤滑システムは、貯蔵部１１０８から股関節の領域ま
で潤滑流体をポンプでくむために適応するポンプで水を揚げている部材１２３から成って
いる第１の装置１２１から成る。
さらに、第１の装置１２１に、外科的手技を実行しなければならないことのない人体の外
側から貯蔵部１１０８を満たすための注入ポート１１０７が設けられている。
注入ポート１１０７には、取り付けられる針でｐｅｎｅｔｒａｔａｂｌｅである自己密封
式の膜が設けられて、シリンジように構成されている。
より深い第１の装置１２１に、好ましくはコイルから成る無線エネルギー１２４のレシー
バが設けられている。
無線エネルギーの前記レシーバは、電池１２６を充電するために用いられる。
この実施例によれば、植込み型潤滑装置１２０は、次々に電池１２６および流体リザーバ
１１０８から成る第２の装置１２２から更に成る。
潤滑流体１２８は、貯蔵部１１０８から、ポンプで水を揚げている装置を有する第１の装
置１２１によって、導管１１０６によって、そして、それが股関節面または移植可能医療
装置の人工の接触表面に油をさすことを助ける股関節の領域にポンプ輸送される。
潤滑流体は好ましくはヒアルロン酸のような生物学的適合性の潤滑流体である。
【０１８４】
　植込み型潤滑システムが油をさされるジョイントおよびある者放出口１３１への循環潤
滑システムから成っているある者インレット１３０である実施例によれば、図３０は、本
願明細書において医療装置のいずれかで用いられるために適応する植込み型潤滑システム
を示す。
好ましくは、このシステムは、ポンプで水を揚げている部材１２３が股関節内部で連続的
に潤滑流体１２８を循環させる連続注油のシステムである。
【０１８５】
　図３１は本願明細書において医療装置のいずれかで用いられるために適応する注油を回
すための植込み型潤滑システムを示す。そこにおいて、潤滑システムは潤滑流体を濾過す
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るためのフィルタ部材１３２から更に成る。
フィルタは自己清掃であるために適応する、そして、外に、フィルタ処理事項は処理チャ
ネル１３３で、ヒト患者の腹部にも、または、処理チャネル１３３に取り付けられる容器
に配置されていることに。
潤滑流体１２８のろ過で、循環潤滑システムは、いかなる外科的手技を必要とせずにも長
い期間の間作動することができる。
【０１８６】
　潤滑流体１２８を提供することによって人工の接触表面４５から成っている移植可能医
療装置に油をさすときに、図３２は図２９の潤滑流体を示す。
【０１８７】
　図３３ａは潤滑システムを示す。そして、それは、潤滑システムが前記格納式の針１３
１１を作動するためのオペレーティングシステムに固定する格納式の針１３１１から成っ
ている装置１３１０から成る他の実施例によれば、本願明細書において医療装置のいずれ
かと組み合わせて用いられるために適応することができる。
針は、股関節に潤滑流体を注射するための骨盤９に置かれる自己を封止している膜１３１
４を突き通るために適応する。
導管１１０６は、注入ポートからのおよび／または皮下に挿入されることができる追加貯
蔵部からの潤滑流体を有する、または、本体の空腔の装置１３１０を供給するために適応
する。
【０１８８】
　図３３ｂは、格納式の針１３１１が格納式の針１３１１を作動していた稼働中の装置に
よってその高度なポジションにおいてある状態の潤滑システムを示す。
針は、このことにより自己を封止している膜１３１４を突き通って、潤滑流体の注入が可
能であるポジションに置かれる。
【０１８９】
　図３４は、患者の腹部に置かれる本発明の装置１０から成っている疾患を治療するシス
テムを例示する。
植設されたエヌ－ｅｒｇｙを変えている装置１００２は、電力供給第１００３行を介して
エネルギーを有する装置のエネルギーを消費している構成要素を供給するために適応する
。
非侵襲的に装置１０に通電する外部エネルギー－トランスミッション装置１００４は、少
なくとも一つの無線エネルギー信号によってエネルギーを伝動する。
植設されたエネルギー変換装置１００２は、電力供給第１００３行を介して供給される電
力量に、エネルギーを無線エネルギー信号から変える。
【０１９０】
　例えば、植設されたエネルギー変換装置１００２は、他の構成要素からも成るかもしれ
ない：
信号およびエネルギーの受信および／または伝達のためのコイル、受信のためのアンテナ
および／または信号、マイクロコントローラ、充電制御装置の伝送は任意にエネルギー記
憶、例えばコンデンサ、ある者またはより多くのセンサ（例えば温度センサ、圧力センサ
、位置センサ）から成るセンサその他に合図をする。そして、トランシーバ（モーター）
が任意に、医療インプラントの動作を制御するためのモータコントローラ、ポンプおよび
他の部を含む。
【０１９１】
　無線エネルギー信号は、次の部分から選択される波信号を含むかもしれない：
音波信号、超音波信号、電磁波信号、赤外線の光信号、可視光信号、紫外光信号、レーザ
ー光信号、ミクロ波信号、電波信号、Ｘ線放射線信号およびガンマ放射線は、信号を送る
。
あるいは、無線エネルギー信号は、電気的であるか磁気分野または合わせた電気的で磁気
フィールドを含むかもしれない。
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【０１９２】
　ワイヤレス・エネルギー－トランスミッション装置１００４は、無線エネルギー信号を
運ぶための搬送波信号を送信するかもしれない。
この種の搬送波信号は、デジタル、類似体またはデジタルでアナログの信号の組合せを含
むかもしれない。
この場合、無線エネルギー信号は、アナログであるかデジタル信号または類似体およびデ
ジタル信号の組合せを含む。
【０１９３】
　一般的に言って、エネルギー変換装置１００２は第２の形のエネルギーにエネルギー－
トランスミッション装置１００４によって送信される第１の形の無線エネルギーを変換し
て提供される。そして、それは概して第１の形のエネルギーと異なる。
植設された装置１０は、第２の形のエネルギーに応答して操作可能である。
エネルギー変換装置１００２が第２の形エネルギーにエネルギー－トランスミッション装
置１００４によって伝動される第１の形エネルギーを変換するにつれて、エネルギー変換
装置１００２は第２の形エネルギーを有する装置を直接駆動するかもしれない。
システムは植込み型アキュムレータを更に含むかもしれない。そこにおいて、第２の形エ
ネルギーはアキュムレータに充電するために部分的に少なくとも用いられる。
【０１９４】
　あるいは、無線エネルギーがエネルギー－トランスミッション装置１００４によって伝
動されているにつれて、エネルギー－トランスミッション装置１００４によって伝動され
る無線エネルギーは直接装置を駆動するために用いられるかもしれない。
システムが装置を作動する動作装置から成る所で、後述するように、エネルギー－トラン
スミッション装置１００４によって伝動される無線エネルギーは装置の動作のための運動
エネルギーをつくるために直接動作装置を駆動するために用いられるかもしれない。
【０１９５】
　第１の形の無線エネルギーは音波から成るかもしれない、そして、エネルギー変換装置
１００２は音波を電力量に変えるための圧電素子を含むかもしれない。
第２の形のエネルギーは、直接的な現在であるか脈動している直流（または直流および脈
動している直流の組合せ）または交流の形の電力量または直接的で交流電流の組合せから
成るかもしれない。
通常、装置は、電気エネルギ源によって通電される電気部品から成る。
システムの他の移植可能な電気的な構成要素は、装置の電気的な構成要素と関係がある少
なくとも一つの電圧レベル・ガードまたは少なくとも一つの定電流源ガードであるかもし
れない。
【０１９６】
　任意には、第１の形のエネルギーのある者および第２の形のエネルギーは、磁気エネル
ギー、運動エネルギー、しっかりしたエネルギー、化学エネルギー、放射エネルギー、電
磁気エネルギ、写真エネルギー、原子力エネルギーまたは熱エネルギーから成るかもしれ
ない。
好ましくは、第２の形の第１の形およびエネルギーのエネルギーのある者は、磁性がなく
て、非運動で、非化学で、非音である、非核保有国または非サーマル。
【０１９７】
　エネルギー－トランスミッション装置は患者の体の外側でから電磁気の無線エネルギー
を解除するために制御されるかもしれない、そして、解除された電磁気無線エネルギーは
装置を作動するために用いられる。
あるいは、エヌ－ｅｒｇｙ－トランスミッション装置は患者の体の外側でから磁性がない
無線エネルギーを解除するために制御される、そして、解除された磁性がない無線エネル
ギーは装置を作動するために用いられる。
【０１９８】
　外部エネルギー－トランスミッション装置１００４も、非侵襲的に装置を制御するため
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の無線制御信号を送信するための外部信号送信機を有するワイヤレス遠隔制御装置を含む
。
制御信号は植設されたエネルギー変換装置１００２に取り入れられるかもしれない植設さ
れた信号受信器によって受け取られる、または、そこの抜刷りである。
【０１９９】
　無線制御信号は、頻度（振幅）を含むかもしれないかまたは被変調信号またはそれらの
組み合わせを段階的に実行するかもしれない。
あるいは、無線制御信号は、アナログであるかデジタル信号または類似体およびデジタル
信号の組合せを含む。
あるいは、無線制御信号は、電気的であるか磁気分野または合わせた電気的で磁気フィー
ルドから成る。
【０２００】
　ワイヤレス遠隔制御装置は、無線制御信号を担持するための搬送波信号を送信するかも
しれない。
この種の搬送波信号は、デジタル、類似体またはデジタルでアナログの信号の組合せを含
むかもしれない。
制御信号がアナログであるかデジタル信号または類似体およびデジタル信号の組合せを含
む所で、ワイヤレス遠隔制御装置は好ましくは、デジタルであるかアナログ制御信号を担
持するための電磁気の搬送波信号を送る。
【０２０１】
　図３５は装置１０（電力供給第１００３行を介して装置１０を駆動しているエネルギー
変換装置１００２）を示しているより分化していないブロック図の形で図３４のシステム
を例示する、そして、外部エネルギー－トランスミッション装置１００４（患者の皮膚１
００５）は、通常、垂直線によって示されて、外部からの線で離れるものへの線の右側に
患者の内部を切り離す。
【０２０２】
　図３６は図３５のそれと同一の本発明の実施例を示す。但し、次の場合は除く－例えば
分極化するエネルギーにもよって操作可能な電気スイッチ１００６の形の後退している装
置は装置１０を逆転させるための患者に植設される。
スイッチが分極化するエネルギーによって作動されるときに、外部エネルギー－トランス
ミッション装置１００４の無線遠隔制御はキャリーがエネルギーを分極化させたという無
線信号を送る、そして、植設されたエネルギー変換装置１００２は無線分極化するエネル
ギーを電気スイッチ１００６を作動するための分極化する電流に変える。
電流の両極性が植設されたエヌ－ｅｒｇｙを変えている装置１００２によって移されると
きに、電気スイッチ１００６は装置１０によって実行される機能を逆転させる。
【０２０３】
　図３７は図３５のそれと同一の本発明の実施例を示す。但し、次の場合は除く－装置１
０を作動するための患者に植設される動作装置１００７は植設されたエネルギー変換装置
１００２および装置１０との間に設けられている。
この動作装置が、モーター１００７（例えば電気サーボモータ）の形であることができる
。
外部エネルギー－トランスミッション装置１００４の遠隔制御が植設されたエネルギー変
換装置１００２のレシーバに無線信号を送るにつれて、モーター１００７は植設されたエ
ネルギー変換装置１００２からエネルギーによって駆動される。
【０２０４】
　図３８は図３５のそれと同一の本発明の実施例を示す。但し、次の場合は除く－それも
モーター／ポンプユニット１００９を含んでいる組立体１００８の形で動作装置から成る
、そして、流体リザーバ１０１０は患者に植設される。
この場合、装置１０は油圧で作動される、すなわち、作動液は装置を作動するために導管
１０１１による流体リザーバ１０１０から装置１０までモーター／ポンプユニット１００
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９によってポンプでくまれる、そして、作動液は初期位置に装置を戻すために装置１０か
ら流体貯蔵部１０１０まで後ろへモーター／ポンプユニット１００９によってポンプ輸送
される。
植設されたエネルギー変換装置１００２は、無線エネルギーを電力供給ライン１０１２を
介してモーター／ポンプユニット１００９を駆動するための電流（例えば分極化する電流
）に変える。
【０２０５】
　油圧で作動された装置１０の代わりに、動作装置が空気動作装置から成るとも想定され
る。
この場合、作動液は調節のために用いられる圧縮空気でありえる、そして、流体リザーバ
は空気室と交換される。
【０２０６】
　これらの実施例の全てにおいて、エネルギー変換装置１００２は、無線エネルギーによ
って託されるために電池またはコンデンサのような再充電可能なアキュムレータを含むか
もしれなくて、システムのいかなるエネルギーを消費している部にも、エネルギーを供給
する。
【０２０７】
　あるいは、上記のワイヤレス遠隔制御装置は、たぶん間接的な患者の手（例えば皮膚の
下に配置される押圧ボタン）によって接触するいかなる植設された部もの手動制御と置き
換えられるかもしれない。
【０２０８】
　図３９は油圧で作動されるこのケースおよび植設されたエネルギー変換装置１００２の
そのワイヤレス遠隔制御装置（装置１０）を有する外部エヌ－ｅｒｇｙ－トランスミッシ
ョン装置１００４から成っていて、調水弁シフト装置１０１４の形で油圧流体リザーバ１
０１３、モーター／ポンプユニット１００９および後退している装置から更に成っている
本発明の実施例を示す。そして、全てが患者に植設される。
もちろん、液圧動作はちょうどポンプで水を揚げている方向を変えることによって容易に
実行されることができる、そして、調水弁は従って、省略されるかもしれない。
遠隔制御は、外部エネルギー－トランスミッション装置から離隔されるかまたは同じこと
に含まれる装置であるかもしれない。
モーター／ポンプユニット１００９のモーターは、電気モータである。
外部エネルギー－トランスミッション装置１００４のワイヤレス遠隔制御装置からの制御
信号に応答して、植設されたエヌ－ｅｒｇｙを変えている装置１００２は制御信号によっ
て担持されるエネルギーからエネルギーを有するモーター／ポンプユニット１００９を駆
動する。それによって、モーター／ポンプユニット１００９は油圧流体リザーバ１０１３
および装置１０の間に作動液を計量分配する。
外部エネルギー－トランスミッション装置１００４の遠隔制御は、調水弁シフト装置１０
１４を流体が装置を作動するために油圧流体リザーバ１０１３から装置１０までモーター
／ポンプユニット１００９によってポンプでくまれる一方向および流体が初期位置に装置
を戻すために装置１０から油圧流体リザーバ１０１３まで後ろへモーター／ポンプユニッ
ト１００９によってポンプ輸送される他の反対方向の間に作動液流方向を移すために制御
する。
【０２０９】
　図４０は、そのワイヤレス遠隔制御装置、装置１０、植設されたエネルギー変換装置１
００２、外部エネルギー－トランスミッション装置１００４のワイヤレス遠隔制御装置に
よって制御される植設された内蔵制御装置１０１５、植設されたアキュムレータ１０１６
および植設されたコンデンサ１０１７を有する外部エヌ－ｅｒｇｙ－トランスミッション
装置１００４から成っている本発明の実施例を示す。
内蔵制御装置１０１５はアキュムレータ１０１６の植設されたエネルギー変換装置１００
２から受け取られる電力量の蓄積を配列する。そして、それは装置１０にエネルギーを供
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給する。
外部エネルギー－トランスミッション装置１００４の無線遠隔制御からの制御信号に応答
して、内蔵制御装置１０１５もアキュムレータ１０１６から電力量を解除して、解除する
ものを移す送電線１０１８および１０１９を介してエネルギーまたは直接送電線１０２０
（コンデンサ１０１７）を経た植設されたエネルギー変換装置１００２から転送電力量、
それは電流、送電線１０２１および、装置１０の動作のために、送電線１０１９を安定さ
せる。
【０２１０】
　内蔵制御装置は、患者の体の外側でから好ましくはプログラム可能である。
好ましい実施例において、内蔵制御装置は、予めプログラムされた時間－予定通りに装置
１０を制御するかまたは患者のいかなる可能な物理的なパラメータもまたはシステムのい
かなる機能的なパラメータも検出しているいかなるセンサからも入力するようにプログラ
ムされる。
【０２１１】
　選択肢によれば、図４０、１０の実施例のコンデンサ１０１７は、省略されるかもしれ
ない。
他の選択肢によれば、本実施例におけるアキュムレータ１０１６は、省略されるかもしれ
ない。
【０２１２】
　図４１は図３５のそれと同一の本発明の実施例を示す。但し、次の場合は除く－装置１
０の動作にエネルギーを供給するための電池１０２２および装置１０の動作も切替えるた
めの電気スイッチ１０２３は患者に植設される。
電気スイッチ１０２３は、遠隔制御によって制御されるかもしれなくて、オフモード（電
池１０２２が使用中でない）から切り替わるために植設されたエヌ－ｅｒｇｙを変えてい
る装置１００２によって供給されるエネルギーにもよって作動されるかもしれないために
上のモード（電池１０２２が装置１０の動作にエネルギーを供給する）。
【０２１３】
　図４２は図４１のそれと同一の本発明の実施例を示す。但し、次の場合は除く－外部エ
ネルギー－トランスミッション装置１００４のワイヤレス遠隔制御装置にもよって制御可
能な内蔵制御装置１０１５は患者に植設される。
この場合、電気スイッチ１０２３はオフモード（ワイヤレス遠隔制御装置が内蔵制御装置
１０１５を制御するのを防止される、そして、電池が使用中でない）からスタンバイ動作
モードへ切り替えるために植設されたエネルギー変換装置１００２によって供給されるエ
ネルギーによって作動される。そこにおいて、遠隔制御は内蔵制御装置１０１５を装置１
０の動作のための電池１０２２から電力量を解除するために制御することができられる。
【０２１４】
　図４３は図４２のそれと同一の本発明の実施例を示す。但し、次の場合は除く－アキュ
ムレータ１０１６は電池１０２２の代用にされる、そして、植設された構成要素は異なっ
て相互接続する。
この場合、アキュムレータ１０１６は、植設されたエネルギー変換装置１００２からエネ
ルギーを保存する。
制御信号に対する外部エネルギー－トランスミッション装置１００４の無線遠隔制御から
の返答において、内蔵制御装置１０１５が電気スイッチ１０２３をオフモード（アキュム
レータ１０１６が使用中でない）から切り替わるために制御することために上のモード（
アキュムレータ１０１６が装置１０の動作にエネルギーを供給する）。
アキュムレータは、組み合わさられるかもしれないかまたはコンデンサと交換されるかも
しれない。
【０２１５】
　図４４は図４３のそれと同一の本発明の実施例を示す。但し、次の場合は除く－電池１
０２２も患者に植設される、そして、植設された構成要素は異なって相互接続する。
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外部エネルギー－トランスミッション装置１００４の無線遠隔制御からの制御信号に応答
して、内蔵制御装置１０１５がアキュムレータ１０１６をオフモード（電池１０２２が使
用中でない）から切り替わるために電気スイッチ１０２３を作動するためのエネルギーを
排出するために制御することために上のモード（電池１０２２が装置１０の動作に電力量
を供給する）。
【０２１６】
　あるいは、電気スイッチ１０２３はオフモード（ワイヤレス遠隔制御装置が電池１０２
２を電力量を供給するために制御するのを防止されて、使用中でない）からスタンバイ動
作モードへ切り替えるためにアキュムレータ１０１６によって供給されるエネルギーによ
って作動されるかもしれない。そこにおいて、ワイヤレス遠隔制御装置は電池１０２２を
装置１０の動作に電力量を供給するために制御することができられる。
【０２１７】
　スイッチ１０２３および本出願の他の全てのスイッチがその最も広い実施例において解
釈されなければならないことを理解すべきである。
このことはトランジスタ、ＭＣＵ、ＭＣＰＵ、ＡＳＩＣ、ＦＰＧＡまたはＤＡコンバータ
を意味する、または、他のいかなる電子構成要素もまたは回路はオン／オフに力のものを
非常に切替えるかもしれない。
好ましくは、スイッチは、本体の外側でから、または、あるいは、植設された内蔵制御装
置によって制御される。
【０２１８】
　図４５は図４１のそれと同一の本発明の実施例を示す。但し、次の場合は除く－モータ
ー１００７、ギアボックス１０２４の形の機械式後退している装置およびギアボックス１
０２４も制御するための内蔵制御装置１０１５は患者に植設される。
内蔵制御装置１０１５は、ギアボックス１０２４を装置１０（機械的に、操作される）に
よって実行される機能を逆転させるために制御する。
均一な植物採集者は、電子的にモーターの方向を切替えることになっている。
その最も広い実施例において解釈されるギアボックスは、行うためにより長いストローク
の動作装置のために力を確保しているサーボ装置を表すかもしれない。
【０２１９】
　植設された構成要素が異なって相互接続することを除いては、図４６は図５２のそれと
同一の本発明の実施例を示す。
このように、この場合、内蔵制御装置１０１５は、アキュムレータ１０１６（最適にコン
デンサ）が切り替える電気スイッチ１０２３を起動させる電池１０２２によって駆動され
る上のモード。
電気スイッチ１０２３は、いつにあるそのモードに内蔵制御装置１０１５が供給する電池
１０２２を制御することができられること、供給する、装置１０の動作のためのエネルギ
ー。
【０２２０】
　図４７は、図式的に、さまざまな通信オプションを達成する装置の植設された構成要素
の考えられる組合せを示す。
基本的に、装置１０、内蔵制御装置１０１５、モーターまたはポンプユニット１００９が
ある、そして、外部エネルギー－トランスミッション装置１００４が外部ワイヤレス遠隔
制御装置を含む。
すでに上で記載されているにつれて、ワイヤレス遠隔制御装置は内蔵制御装置１０１５に
よって受け取られる制御信号を送信する。そして、それは次々に装置のさまざまな植設さ
れた構成要素を制御する。
【０２２１】
　フィードバック装置（好ましくはセンサまたは測定装置１０２５から成ること）は、患
者の物理的なパラメータを検出するための患者に植設されるかもしれない。
物理的なパラメータは、少なくとも、圧力、ボリューム、直径、伸びること、伸長、拡張
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、運動、曲げ、弾力、筋収縮、神経インパルス、体温、血液圧、血流、鼓動および呼吸か
らなる群から選択されるある者であるかもしれない。
センサは、上記の物理ブロックパラメータのいずれかを検出するかもしれない。
例えば、センサは、圧力または運動性センサであるかもしれない。
あるいは、センサ１０２５は、機能的なパラメータを検出するために配置されるかもしれ
ない。
機能的なパラメータは、植設されたエネルギー源に託すためのエネルギーの転送と相関し
ているかもしれなくて、少なくとも、成ることをパラメータの群から選択されるある者を
更に含むかもしれない；
電気、いかなる電気パラメータも、圧力、ボリューム、直径、範囲、伸長、拡張、運動、
曲げ、弾力、温度および流れ。
【０２２２】
　フィードバックは、内蔵制御装置を介して外部制御装置に、内蔵制御装置に、または、
外に、好ましくは送られるかもしれない。
フィードバックは、エネルギー伝達システムまたはレシーバおよび送信機を有する別々の
通信システムを介して本体から発されるかもしれない。
【０２２３】
　内蔵制御装置１０１５またはあるいは、外部エネルギー－トランスミッション装置１０
０４の外部ワイヤレス遠隔制御装置は、センサ１０２５から信号に応答して装置１０を制
御するかもしれない。
トランシーバは、外部ワイヤレス遠隔制御装置に検出された物理的なパラメータに関する
情報を送るためのセンサ１０２５と結合されるかもしれない。
ワイヤレス遠隔制御装置は信号送信機またはトランシーバから成るかもしれない、そして
、内蔵制御装置１０１５は信号受信器またはトランシーバから成るかもしれない。
あるいは、ワイヤレス遠隔制御装置は信号受信器またはトランシーバから成るかもしれな
い、そして、内蔵制御装置１０１５は信号送信機またはトランシーバから成るかもしれな
い。
上記のトランシーバ、送信機およびレシーバは、その外側に患者の体内部でから装置１０
に関連した情報またはデータを送るために用いられるかもしれない。
【０２２４】
　モーター／ポンプユニット１００９およびモーター／ポンプユニット１００９を駆動す
るための電池１０２２が挿入される所で、電池１０２２を充電することに関連した情報は
フィードバックされるかもしれない。
より正確であるために。そのとき、電池またはアキュムレータに前記充電している方法に
関連した情報が送信される帰還およびエネルギーが供給するエネルギーを課すことは、し
たがって、変わる。
【０２２５】
　図４８は、装置１０が患者の体の外側でから調整される別の実施例を示す。
システム１０００には、接続される電池１０２２が設けられて、皮下の電気スイッチ１０
２６を経た装置１０ように構成されている。
このように、装置１０で標準のものは手動で皮下のスイッチを押すことによって非侵襲的
に実行される。それによって、装置１０の動作はオン／オフに切替えられる。
示された実施例が簡略化したものである、そして、本出願において開示される追加部品、
例えば内蔵制御装置または他のいかなる部もシステムに加えられることができることはい
うまでもない。
２つの皮下のスイッチも、用いられるかもしれない。
植設されたスイッチが特定の予め定められた公演を実行する内蔵制御装置に対する情報お
よび患者が再びスイッチを押す時に送信する好ましい実施例ある者において、パフォーマ
ンスは、逆転する。
【０２２６】
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　図４９は別の実施例を示す。そこにおいて、システム１０００は油圧で装置に接続して
いる油圧流体リザーバ１０１３から成る。
非侵襲性の調節は、手動で装置に接続している流体貯蔵部を押圧することによって実行さ
れる。
あるいは、好ましくは作動液の較正のために、油圧流体リザーバ１０１３は、作動液の注
入のための注入ポートを有する仕事に適応する。
【０２２７】
　システムは、外部データ・コミュニケータと通信している外部データ・コミュニケータ
および移植可能な内部データ・コミュニケータを含むかもしれない。
内部コミュニケータは外部データ・コミュニケータに装置または患者に関連したデータを
供給するおよび／または、外部データ・コミュニケータは内部データ・コミュニケータに
データを供給する。
【０２２８】
　装置１０の植設されたエネルギーを消費している構成要素に接続している植設された内
部エネルギー・レシーバ１００２に正確なエネルギー量を供給する序列で、図５０は、フ
ィードバックに装置またはシステムの少なくとも一つの機能的なパラメータに関連した情
報を与えるためにその外側に内部からの情報に患者の体を送信することができるか、患者
の物理的なパラメータに関連があるシステムの配置に関して略図で例示する。
この種のエネルギー・レシーバ１００２は、エネルギー源および／またはエネルギー変換
装置を含むかもしれない。
簡単に説明すると、無線エネルギーは、患者の外側に位置する外部のエネルギー源１００
４ａから伝導されて、患者に位置する内部エネルギー・レシーバ１００２によって受け取
られる。
内部エネルギー・レシーバは直接適応する、または、間接的に、スイッチ１０２６を介し
て装置１０のエネルギーを消費している構成要素に受信エネルギを供給する。
エネルギー・バランスは内部エネルギー・レシーバ１００２によって受け取られるエネル
ギーおよび装置１０のために用いられるエネルギーとの間に決定される、そして、無線エ
ネルギーの伝達はそれから決定されたエネルギー・バランスに基づいて制御される。
エネルギー・バランスはこのように、必要とされる正しいエネルギー量の正確な徴候を提
供する。そして、それは、過度の体温上昇を引き起こさず以外に、適切に装置１０を作動
するのに十分である。
【０２２９】
　図５０において、患者の皮膚は、垂直線１００５によって示される。
ここで、ちょうど好ましくは患者の皮膚１００５の下で、エネルギー・レシーバは、患者
に位置するエネルギー変換装置１００２から成る。
一般的に言って、皮下に、または、他のいかなる適切な場所もで、植設されたエネルギー
変換装置１００２は、腹部、胸部、筋肉筋膜（例えば腹壁において）に置かれるかもしれ
ない。
植設されたエネルギー変換装置１００２は、植設されたエネルギー変換装置１００２の近
くに患者の皮膚１００５の外側に位置する外部エネルギー－トランスミッション装置１０
０４において設けられている外部のエネルギー源１００４ａから送信される無線エネルギ
ーＥを受信するために適応する。
【０２３０】
　周知のように、無線エネルギーＥは、通常、いかなる適切なトランス皮膚エネルギー転
送（ＴＥＴ）装置（例えば外部のエネルギー源１００４ａに配置される一次コイルを含ん
でいる装置および植設されたエネルギー変換装置１００２に配置される隣接する二次コイ
ル）にもよって移されるかもしれない。
電流が一次コイルによって供給されるときに、例えば入って来るエネルギーを植設された
エネルギー源（例えば再充電可能電池またはコンデンサ）に格納した後に、電圧の形のエ
ネルギーは装置の植設されたエネルギーを消費している構成要素を駆動するために用いら
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れることができる二次コイルにおいて誘導される。
しかしながら、本発明は通常、いかなる特定のエネルギー転送テクニックも、ＴＥＴ装置
またはエネルギー源に限られていない、そして、いかなる種類もの無線エネルギーは用い
られるかもしれない。
【０２３１】
　植設されたエネルギー・レシーバによって受け取られるエネルギー量は、装置の植設さ
れた構成要素により用いられるエネルギーと比較されるかもしれない。
用語「用いられるエネルギー」は、それから、また、装置の植設された構成要素によって
格納されるエネルギーを含むために理解される。
制御デバイスは、決定されたエネルギー・バランスに基づく外部のエネルギー源１００４
ａを転送されたエネルギーの量を調整するために制御する外部の制御装置１００４ｂを含
む。
序列において、正しいエネルギー量、エネルギー・バランスおよび必要なエネルギー量を
移すことは、スイッチ１０２６および装置１０の間に接続される植設された内蔵制御装置
１０１５を含んでいる判定装置によって決定される。
内蔵制御装置１０１５が適切なセンサ等によって得られたさまざまな測定値（装置１０の
示す、測定特定の特性でない）を受信することが、このように手配するかもしれない、ど
うも反映する、必要なエネルギー量は、装置１０の適当な動作のために必要とした。
さらに、患者の現在の状態は適切な測定装置またはセンサによって検出されもするかもし
れない、反映しているパラメータを提供するために、患者は状態である。
それ故、患者の状態が例えばパラメータによって反映したので、この種の特徴および／ま
たはパラメータは同様に装置１０（例えば電力消費、動作モードおよび温度）の現在状態
に関連があるかもしれない；
体温、血圧、鼓動および呼吸。
患者の他の種類の物理ブロックパラメータおよび装置の機能的なパラメータは、他で記載
されている。
【０２３２】
　さらにまた、アキュムレータ１０１６の形のエネルギー源は、それ以後のための蓄積し
ている受信エネルギのための１０１５が装置１０によって用いる制御装置を介して、植設
されたエネルギー変換装置１００２に任意に接続しているかもしれない。
あるいは、または、加えて、この種のアキュムレータの特性は、また、必要なエネルギー
量を反映して、同様に測定されるかもしれない。
アキュムレータは、再充電可能電池と交換されるかもしれない、そして、測定された特徴
は、電池、エネルギー消費電圧のようないかなる電気パラメータも、温度、などの現在状
態に関連があるかもしれない。充分な電圧および電流を装置１０へ供給して、更に過剰な
加熱を回避するために序列において、電池が、すなわちあまりにほとんど、または、あま
りに多く、植設されたエネルギー変換装置１００２から正しいエネルギー量を受け取るこ
とによって最適に充電されなければならないと明らかに理解される。
アキュムレータは、対応する特徴を有するコンデンサでもあるかもしれない。
【０２３３】
　例えば、電池特徴は電池の現在状態を決定するために定期的に測定されるかもしれない
。そして、それはそれから内蔵制御装置１０１５の適切な格納手段のステート情報として
格納されるかもしれない。
このように、新規な測定が作られるときはいつでも、格納された電池状態情報はしたがっ
て、更新されることができる。
このような方法で、電池の状態は、最適状態の電池を維持するために、正しいエネルギー
量を移すことによって「調整されることができる」。
【０２３４】
　このように、判定装置の内蔵制御装置１０１５は、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（使用する場合装置１０（または患者）または植設されたエネ
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ルギー源の上述のセンサまたは測定装置によって作られる測定値またはいかなるそれらの
組み合わせにも基づく（時間装置または蓄積されたエネルギーにつきいずれのエネルギー
も））を決定するために適応する。
反映している制御信号を送信することを手配する、外部の制御装置１００４ｂ．に接続し
ている外部の信号受信器１００４ｃに、エネルギーの中で、内蔵制御装置１０１５は、内
部信号送信機１０２７に更に接続している、決定された必要な量
外部のエネルギー源１００４ａから送信されるエネルギー量は、それから受信制御信号に
応答して調整されるかもしれない。
【０２３５】
　あるいは、判定装置は、外部の制御装置１００４ｂを含むかもしれない。
この選択肢において、センサ測定値は直接、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の制御装置１００４ｂで測定されることができる外部の制御装置
１００４ｂに発信されることができる。このように、外部の制御装置１００４ｂの内蔵制
御装置１０１５の上記の機能を集積する。
その場合、内蔵制御装置１０１５は省略されることができる、そして、センサ測定値は直
接、外部の信号受信器１００４ｃおよび外部の制御装置１００４ｂに測定値を放送する内
部信号送信機１０２７に供給される。
エネルギー・バランスおよび現在必要なエネルギー量は、それからそれらのセンサ測定値
に基づいて外部の制御装置１００４ｂで測定されることができる。
【０２３６】
　それ故、図５０の配列による現在の溶液は必要なエネルギーを示している情報の帰還を
使用する、それが実際のものに基づくので、以前の溶液より効率的である受信エネルギに
、例えばエネルギー量に関して比較されるエネルギー、エネルギー差または装置の植設さ
れたエネルギーを消費している構成要素により用いられるエネルギー率と比較したエネル
ギーを受信している率の中で用いる。
装置は、消費するための、または、エネルギーを植設されたエネルギー源等に格納するた
めの受信エネルギを用いるかもしれない。
上で述べられる異なるパラメータはこのように、関連して、必要とされる用いられたもし
もである、そうすると、実際のエネルギーを決定するための道具として、均衡を保つ。
しかしながら、この種のパラメータが、特に装置を作動するために内部的にとられるいか
なる措置のためものｓｅにもつき必要かもしれない。
【０２３７】
　内部信号送信機１０２７および外部の信号受信器１００４ｃは、適切な信号移送手段（
例えばラジオ、ＩＲ（赤外線の）または超音波信号）を用いている別々の装置として行う
かもしれない。
あるいは、内蔵信号送信機１０２７および外部の信号受信器１００４ｃはエネルギー転送
と関連して後進方向の制御信号を伝達するために１００４ａ、それぞれ、植設されたエネ
ルギー変換装置１００２および外部のエネルギー源において集積されるかもしれない。そ
して、基本的に同じ伝送テクニックを用いる。
制御信号は、頻度、位相または振幅に関して調整されるかもしれない。
【０２３８】
　このように、フィードバック情報は、レシーバおよび送信機を含む別々の通信システム
にもよって移されるかもしれないかまたはエネルギー・システムでも集積されるかもしれ
ない。本発明によれば、フィードバックおよびエネルギー・システムが無線エネルギーを
受信するための植込み型内部エネルギー・レシーバから成るというこの種の統合した情報
、内部第１のコイルを有するエネルギー・レシーバおよび第１の電子回路は第１のコイル
につながった、そして、無線エネルギーを伝導するための外部エネルギー送信機、外部第
２のコイルを有するエネルギー送信機および第２の電子回路は第２のコイルにつながった
。エネルギー送信機の外部第２のコイルは、エネルギー・レシーバの第１のコイルによっ
て受け取られる無線エネルギーを伝動する。より深いこのシステムには、内部第１のコイ
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ルの接続を切替えるための電源スイッチが設けられて、オン／オフに第１の電子回路、よ
うに構成されている。第１のコイルに託すことに関連したフィードバック情報が外部第２
のコイルの積荷におけるインピーダンス変化の形で外部エネルギー送信機によって受け取
られるように。そのとき、電源スイッチはオン／オフに内部第１のコイルの接続を第１の
電子回路に移す。
図５０の配列のこのシステムを実施することにおいて、スイッチ１０２６は、別々で、内
蔵制御装置によって１０１５を制御したか、または内蔵制御装置１０１５において一体化
した。スイッチ１０２６がその最も広い実施例において解釈されなければならないことを
理解すべきである。このことはトランジスタ、ＭＣＵ、ＭＣＰＵ、ＡＳＩＣ　ＦＰＧＡま
たはＤＡコンバータを意味する、または、他のいかなる電子構成部品もまたは回路はオン
／オフに力のものを非常に切替えるかもしれない。
【０２３９】
　終わるために、図５０において例示されるエネルギー供給装置は、以下の方法で主要部
として作動するかもしれない。
エネルギー・バランスは、判定装置の内蔵制御装置１０１５で、最初に測定される。
必要なエネルギー量が、内蔵制御装置１０１５にもよってつくられる、そして、制御信号
が、内部信号送信機１０２７から外部信号受信器１００４ｃ．まで送信される、反映して
いる制御信号あるいは、上記したように、エネルギー・バランスは、実施に応じてその代
わりに１００４ｂ、外部制御装置で測定されることができる。
その場合、制御信号は、各種センサから測定結果をもたらすかもしれない。
外部のエネルギー源１００４ａから発されるエネルギー量は、それから受信制御信号に応
答して例えば、決定されたエネルギー・バランスに基づいて、外部の制御装置１００４ｂ
によって調整されることができる。
この方法は、進行中のエネルギー転送の間、特定の間隔で断続的に繰り返されるかもしれ
ないか、またはエネルギー転送の間、多少連続基礎に実行されるかもしれない。
【０２４０】
　転送されたエネルギーの量は、通常、外部のエネルギー源１００４ａ（例えば電圧、電
流、振幅、波頻度およびパルス特徴）のさまざまな伝送パラメータを調整することによっ
て調整されることができる。
【０２４１】
　このシステムも、内部コイルに関して外部コイルの最適場所を見つけて、エネルギー転
送を最適化するシステムを調整さえする１ＴＥＴシステムのコイルとの間にカップリング
要因に関する情報を得るために用いられるかもしれない。
単にこの場合エネルギー量を比較することは、受け取られるエネルギー量とともに移った
。
例えば、外部コイルが移動する場合、カップリング要因は変化するかもしれない、そして
、正しく示された運動は外部コイルにエネルギー転送の最適場所を捜し出させることがあ
りえた。好ましくは、外部コイルはフィードバック情報を判定装置において成し遂げるた
めに転送されたエネルギーの量を調整するために適応する。その後に、カップリング要因
は最大にされる。
【０２４２】
　このカップリング要因情報は、エネルギー転送の間のフィードバックとしても用いられ
るかもしれない。
この種の場合、本発明のエネルギー・システムは、無線エネルギーを受信するための植込
み型内部エネルギー・レシーバから成る、
内部第１のコイルおよび第１の電子回路を有するエネルギー・レシーバは第１のコイルに
つながった、そして、無線エネルギーを伝導するための外部エネルギー送信機、外部第２
のコイルを有するエネルギー送信機および第２の電子回路は第２のコイルにつながった。
エネルギー送信機の外部第２のコイルは、エネルギー・レシーバの第１のコイルによって
受け取られる無線エネルギーを伝動する。
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より深いこのシステムは、フィードバック情報として第１のコイルにおいて受け取られる
エネルギー量を外へ伝達するフィードバック装置を有し、第２の電子回路がどこでフィー
ドバック情報を受信するための、そして、第１および第２のコイルとの間にカップリング
要因を得るために第１のコイルにおいて受け取られるエネルギー量に関連したフィードバ
ック情報を有する第２のコイルによって転送されたエネルギーの量を比較するための判定
装置を含むかを備えている。エネルギー送信機は、得られたカップリング要因に応答して
送信されたエネルギーを制御するかもしれない。
【０２４３】
　図５１に関して、装置を作動するためのエネルギーの無線移転が非侵襲性の動作を可能
にするために上で記載されていたにもかかわらず、装置が同様に導線に結び付いたエネル
ギーによって作動されることができることはいうまでもない。この種の実施例は図５１に
示される。そこにおいて、外部スイッチ１０２６は外部のエネルギー源１００４ａおよび
動作装置（例えば装置１０を作動している電気モータ１００７）との間に相互接続する。
外部の制御装置１００４ｂは、外部スイッチ１０２６の動作を装置１０の適当な動作を遂
行するために制御する。
【０２４４】
　図５２は、受信エネルギが装置１０に、そして、により使用される供給されることがで
きる方法のための異なる実施例を例示する。図５０の実施例と同様で、内部エネルギー・
レシーバ１００２はトランスミッション制御ユニット１００４ｂによって制御される外部
のエネルギー源１００４ａから無線エネルギーＥを受け取る。内部エネルギー・レシーバ
１００２は、定電圧回路（装置１０に定電圧でエネルギーを供給するために、図の点線ボ
ックス「恒常的なＶ」として示される）から成るかもしれない。内部エネルギー・レシー
バ１００２は、定電流源回路（装置１０に定電流源でエネルギーを供給するために、図の
点線ボックス「恒常的なＣ」として示される）から更に成るかもしれない。
【０２４５】
　装置１０はエネルギーを消費している第１０ａ部から成る。そして、それはモーター、
ポンプ、規制装置またはその電気動作のためのエネルギーを必要とする他のいかなる医療
器具でもあるかもしれない。装置１０は、内部エネルギー・レシーバ１００２から供給さ
れるエネルギーを格納するためのエネルギー記憶装置１０ｂから更に成るかもしれない。
このように、供給されたエネルギーは直接エネルギーを消費している第１０ａ部によって
消費されるかもしれないか、またはエネルギー記憶装置１０ｂによって格納されるかもし
れない、または、供給されたエネルギーは部分的に消費されるかもしれなくて、部分的に
格納されるかもしれない。装置１０は、内部エネルギー・レシーバ１００２から供給され
るエネルギーを安定させるためのエネルギーを安定させている装置１０ｃから更に成るか
もしれない。このように、消費されるかまたは格納される前にそれがエネルギーを安定さ
せるのに必要かもしれないように、エネルギーは変動している方法で供給されるかもしれ
ない。
【０２４６】
　消費されておよび／または装置１０によって格納される前に、内部エネルギー・レシー
バ１００２から供給されるエネルギーは、更に蓄積されるかもしれなくておよび／または
装置１０の外側に位置する別々のエネルギーを安定させている装置１０２８によって安定
するかもしれない。あるいは、エネルギーを安定させている装置１０２８は、内蔵エネル
ギー・レシーバ１００２において集積されるかもしれない。いずれにせよ、エネルギーを
安定させている装置１０２８は、定電圧回路および／または定電流源回路から成るかもし
れない。
【０２４７】
　図５０および図５２がさまざまな示された機能的な構成要素および要素が配置されるこ
とができて、各々に接続していることができる方法に関して若干の考えられるが、非限定
的な実施オプションを例示する点に留意する必要がある。しかしながら、熟練した人は、
多くのバリエーションおよび変更態様が本発明の範囲内で作られることができると直ちに
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認める。
【０２４８】
　図５３は、図式的に、無線エネルギーの制御伝達のシステムの提唱されたデザインのあ
る者の回路を測定しているエネルギー・バランスまたはエネルギー・バランス制御システ
ムを示す。回路は、２．５Ｖに集中して、比例してエネルギー・アンバランスに関する出
力信号を有する。この信号の派生物は、値が上下するかどうか、そして、この種の変化が
どれくらい急速に起こるか示す。
受信エネルギの量が装置の植設された構成要素により用いられるエネルギーより低い場合
、より多くのエネルギーは移されて、このようにエネルギー源に託される。
回路からの出力信号は、概してＡ／Ｄコンバータに対する供給であって、デジタルフォー
マットに変わった。デジタル情報は、それから、それが送信されたエネルギーのレベルを
調整することができている外部エネルギー－トランスミッション装置に送られることがで
きる。他の可能性は、バランスが最大／最小ウインドウから漂う場合、エネルギー・バラ
ンス・レベルを外部エネルギー－トランスミッション装置に情報を送っている特定の最大
および最小閾値と比較しているコンパレータを用いる完全にアナログ・システムを有する
ことである。
【０２４９】
　模型的な図５３は、帰納的なエネルギー転送を用いている患者の体の外側からエネルギ
ーを本発明の装置の植設されたエネルギー構成要素へ移すシステムのための回路実装を示
す。帰納的なエネルギー伝達システムは、概して外部送信コイルおよび内部受信コイルを
用いる。
受信コイル（Ｌ１）は、模型的な図３６に含まれる；
システムの送信部は、除外される。
【０２５０】
　エネルギー・バランスの一般の概念および情報が外部エネルギー送信機に発信される方
法の実施は、もちろん多数の異なる方法で行うことができる。模型的な図５３および情報
を評価して、送信する上記の非画線機で線を引かれた方法は、制御システムを実施する方
法の実施例と考えられていなければならないだけである。
回路詳細
【０２５１】
　図５３において、シンボルＹ１、Ｙ２、Ｙ３その他は、回路の範囲内で試験ポイントを
象徴する。線図およびそれらのそれぞれの値の構成要素は、もちろん無限の数のありうる
設計解釈のある者だけであるこの特定の実施態様で働く値である。
【０２５２】
　回路を駆動するエネルギーは、エネルギー受信コイルＬ１によって受け取られる。植設
された構成要素に対するエネルギーは、２５ｋＨｚの周波数で、この特定のケースにおい
て伝導される。エネルギー・バランス出力信号は、試験ポイントＹ１に存在する。
【０２５３】
　当業者は、システムの上記の各種実施形態が多くの異なる方法に組み込まれることがで
きると理解する。例えば、図３６の電気スイッチ１００６は図３９－４５の実施例のいず
れかに取り入れられることができる、図３９の調水弁シフト装置１０１４は図３８の実施
例に取り入れられることができる、そして、ギアボックス１０２４は図３７の実施例に取
り入れられることができる。スイッチが単にいかなる電子回路または構成要素を意味する
ことができると注意して見ます。
【０２５４】
　図５０、５２および５３と関連して記載されている実施例は、電気的に操作可能な装置
の植設されたエネルギーを消費している構成要素に、無線エネルギーの制御伝達のための
方法および装置を確認する。この種の方法およびシステムは、以下の一般用語で定められ
る。
【０２５５】
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　方法は、このように、上記の通りに装置の植設されたエネルギーを消費している構成要
素に供給される無線エネルギーの制御伝達のために提供される。無線エネルギーＥは患者
の外側に位置する外部のエネルギー源から送信されて、患者に位置する内部エネルギー・
レシーバによって受け取られる。そして、内部エネルギー・レシーバがそれに対して直接
、または、間接的に受信エネルギを供給する装置の構成要素を消費している植設されたエ
ネルギーに接続している。エネルギー・バランスは、内部エネルギー・レシーバによって
受け取られるエネルギーおよび装置のために用いられるエネルギーとの間に決定される。
外部のエネルギー源からの無線エネルギーＥの伝送は、それから決定されたエネルギー・
バランスに基づいて制御される。
【０２５６】
　無線エネルギーは、外部のエネルギー源の一次コイルから内部エネルギー・レシーバの
二次コイルまで誘導的に伝導されるかもしれない。エネルギー・バランスの変化は、検出
エネルギー・バランス変化に基づいて無線エネルギーの伝達を制御するために検出される
かもしれない。違いは内部エネルギー・レシーバによって受け取られるエネルギーおよび
医療装置のために用いられるエネルギーとの間に検出されもするかもしれない。そして、
検出エネルギー差に基づいて無線エネルギーの伝達を制御する。
【０２５７】
　エネルギー・トランスミッションを制御するときに、検出エネルギー・バランス変化が
エネルギー・バランスが増加することまたはその逆であることを意味する場合、送信され
た無線エネルギーの量は減少するかもしれない。エネルギー伝送の減少／増加は、検出変
化率に更に対応するかもしれない。
【０２５８】
　検出エネルギー差が受信エネルギが用いられたエネルギーまたはその逆より大きいこと
を意味する場合、送信された無線エネルギーの量は更に減少するかもしれない。エネルギ
ー伝送の減少／増加は、それから検出エネルギー差の大きさに対応するかもしれない。
【０２５９】
　上記したように、医療装置のために用いられるエネルギーは、医療装置を作動するため
に消費されるかもしれなくて、および／または医療装置の少なくとも一つのエネルギー記
憶装置に保存されるかもしれない。
【０２６０】
　医療装置の電気および／または物理的なパラメータおよび／または患者の物理ブロック
パラメータが決定されるときに、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
装置につき転送率に従って消費および記憶のために伝導されるかもしれない。送信された
エネルギーの総量は、前記パラメータにも基づいて決定されるかもしれない。
【０２６１】
　違いが内部エネルギー・レシーバによって受け取られる総エネルギー量との間に検出さ
れる、そして、消費されたおよび／または格納されたエネルギーおよび検出違いの総量が
前記エネルギー・バランスに関連した少なくとも一つの測定された電気パラメータの時間
にわたる積分に関連があるときに、積分はエネルギー・バランスに関連したモニタされた
電圧および／または電流のために決定されるかもしれない。
【０２６２】
　誘導剤が消費されたおよび／または格納されたエネルギーの量に関連した測定された電
気パラメータの時間にわたって決定されるときに、誘導剤はエネルギー・バランスに関連
したモニタされた電圧および／または電流のために決定されるかもしれない。外部のエネ
ルギー源からの無線エネルギーの伝達は無線エネルギーを伝導するために第１の電気回路
から外部のエネルギー源電気的パルスに適用することによって制御されるかもしれない。
【０２６３】
　そして、電気的パルスがリードすることおよび後縁部を有する、電気的パルスの連続し
てリードすることおよび後縁部間の第１の時間間隔および／または連続して引くことおよ
び電気的パルス（そして、送信無線エネルギー）のリーディング・エッジ間の第２の時間
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間隔の長さの長さを変化させる、送信されたエネルギーは、電気的パルスから有すること
を生成した多彩な力、第１のおよび／または第２の時間間隔の長さに応じて力のものを変
化させる。
【０２６４】
　その場合、第１のおよび／または第２の時間間隔を変化させるときに、電気的パルスの
頻度は実質的に一定かもしれない。電気的パルスを適用するときに、第１のおよび／また
は第２の時間間隔を変化させることを除いて、電気的パルスは不変のままかもしれない。
第１のおよび／または第２の時間間隔を変化させるときに、電気的パルスの振幅は実質的
に一定かもしれない。更に、電気的パルスは、電気的パルスの連続してリードすることお
よび後縁部との間に第１の時間間隔の長さを変化させるだけであることによって多様かも
しれない。
【０２６５】
　一連の二つかそれ以上の電気的パルスは続けて供給されるかもしれない。そこにおいて
、パルスの連続性を適用するときに、パルス列の開始時に第１の電気的パルスを有する、
そして、パルス列の終わりの第２の電気的パルスを有する電車、二つまたはより多くのパ
ルス列は続けて供給されるかもしれない。そこにおいて、第１のパルス列の第２の電気的
パルスの連続した後縁部および第２のパルス列の第１の電気的パルスの主要なふち間の第
２の時間間隔の長さは多彩である。
【０２６６】
　電気的パルスを適用するときに、電気的パルスは実質的に安定した電流および実質的に
恒常的な電圧を有するかもしれない。電気的パルスは、実質的に安定した電流および実質
的に恒常的な電圧を有しもするかもしれない。
更に、電気的パルスは、実質的に恒常的な頻度も有するかもしれない。
パルス列の中の電気的パルスは、同様に実質的に恒常的な頻度を有するかもしれない。
【０２６７】
　回路は第１の電気回路によって形をなした、そして、外部のエネルギー源は第１の特性
時間または第１の時定数を有するかもしれない、そして、送信されたエネルギーを事実上
変化させるときに、この種の頻度時間は恒常的であるかより短い第１の特性時間または時
間の範囲であるかもしれない。
【０２６８】
　上記の通りに装置から成っているシステムは、このように装置の構成要素を消費してい
る植設されたエネルギーに供給される無線エネルギーの制御伝達のためにも提供される。
最も広義に、システムはエネルギー－トランスミッション装置から無線エネルギーの伝達
を制御するための制御デバイスおよび送信された無線エネルギーを受信するための植込み
型内部エネルギー・レシーバから成る。そして、内部エネルギー・レシーバがそれに対し
て直接、または、間接的に供給している受信エネルギのための装置の移植可能なエネルギ
ーを消費している構成要素に接続している。より深いシステムは、内部エネルギー・レシ
ーバによって受け取られるエネルギーの間のエネルギー釣合いを決定するために適応する
判定装置と判定装置で測定されるエネルギー・バランスに基づいて装置（制御デバイスが
外部エネルギー－トランスミッション装置から無線エネルギーの伝達を制御する）の移植
可能なエネルギーを消費している構成要素のために用いられるエネルギーとを具備してい
る。
【０２６９】
　少なくとも一つの電池が部であるかもしれないかまたは置き換えるかもしれない一実施
例において電力供給線の上の装置１０に、エネルギーを供給するエヌ－ｅｒｇｙを変えて
いる装置１００２。
一実施例において、電池は、再充電可能でない。
別の実施例において、電池は、再充電可能である。
電池供給は、もちろん両方の遠隔制御装置を配置されるかもしれなくて、装置に取り入れ
られるかもしれない。
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【０２７０】
　更に、システムは、以下のいずれかから成るかもしれない：
【０２７１】
　誘導的に無線エネルギーを内部エネルギー・レシーバの二次コイルに発信するために適
応する外部のエネルギー源の一次コイル。
【０２７２】
　判定装置はエネルギー・バランスの変化を検出するために適応する、そして、制御デバ
イスは検出エネルギー・バランス変化に基づいて無線エネルギーの伝達を制御する
【０２７３】
　判定装置は内部エネルギー・レシーバによって受け取られるエネルギーおよび装置の移
植可能なエネルギーを消費している構成要素のために用いられるエネルギーの違いを検出
するために適応する、そして、制御デバイスは検出エネルギー差に基づいて無線エネルギ
ーの伝達を制御する。
【０２７４】
　検出エネルギー・バランス変化がエネルギー・バランスが増加していることを意味する
場合、制御デバイスは外部エネルギー－トランスミッション装置を送信された無線エネル
ギーの量を減少させるために制御する、または、その逆も同じ。そこにおいて、エネルギ
ー伝送の減少／増加は検出変化率に対応する。
【０２７５】
　検出エネルギー差が受信エネルギが用いられたエネルギーまたはその逆より大きいこと
を意味する場合、制御デバイスは外部エネルギー－トランスミッション装置を送信された
無線エネルギーの量を減少させるために制御する。そこにおいて、エネルギー伝送の減少
／増加は前記検出エネルギー差の大きさに対応する。
【０２７６】
　装置のために用いられるエネルギーは、装置を作動するために消費されて、および／ま
たは装置の少なくとも一つのエネルギー記憶装置に保存される。
【０２７７】
　装置の電気および／または物理的なパラメータおよび／または患者の物理ブロックパラ
メータが決定される所で、エネルギー－トランスミッション装置は前記パラメータに基づ
いて判定装置で測定される時間装置につき転送率に従って消費および記憶のためのエネル
ギーを伝動する。
判定装置も、前記パラメータに基づいて送信されたエネルギーの総量を決定する。
【０２７８】
　違いが内部エネルギー・レシーバによって受け取られるエネルギーの総量および消費さ
れたおよび／または格納されたエネルギーの総量との間に検出されるときに、そして、検
出違いはエネルギー・バランスに関連した少なくとも一つの測定された電気パラメータの
時間にわたる積分、装置がモニタされた電圧のための積分を決定するという判定および／
またはエネルギー・バランスに関連した電流に関連がある。
【０２７９】
　誘導剤が消費されたおよび／または格納されたエネルギーの量に関連した測定された電
気パラメータの時間にわたって決定されるときに、判定装置はエネルギー・バランスに関
連したモニタされた電圧および／または電流のための誘導剤を決定する。
【０２８０】
　エネルギー－トランスミッション装置は人体に外部的に配置されるコイルから成る、そ
して、電気回路は無線エネルギーを伝導するために電気的パルスを有する外部コイルを駆
動するために設けられている。
電気的パルスはリードすることおよび後縁部を有する、そして、電気回路は送信された無
線エネルギーで力のものを変化させるために連続して引くことおよび電気的パルスのリー
ディング・エッジとの間に連続してリードすることおよび後縁部間の第１の時間間隔およ
び／または第２の時間間隔を変化させるために適応する。
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その結果、送信された無線エネルギーを受信しているエネルギー・レシーバは、様々な力
を有する。
【０２８１】
　電気回路は、第１のおよび／または第２の時間間隔を変化させることを除いて不変のま
まであるために電気的パルスを排出するために適応する。
【０２８２】
　電気回路は時定数を有して、第１の時定数だけの範囲の第１および第２の時間間隔を変
化させるために適応する。その結果、第１のおよび／または第２の時間間隔の長さが多様
なときに、コイルの上の送信パワーは多様である。
【０２８３】
　電気回路は、電気的パルスの連続してリードすることおよび後縁部との間に第１の時間
間隔の長さを変化させるだけであることによって多様であるために電気的パルスを排出す
るために適応する。
【０２８４】
　電気回路は、続けて一連の二つかそれ以上の電気的パルス（パルス列の開始時に初めて
の電気的パルスを有する、そして、パルス列の終わりの第２の電気的パルスを有する前記
電車）を供給することに適応する、そして、
【０２８５】
　第１のパルス列の第２の電気的パルスの連続した後縁部および第２のパルス列の第１の
電気的パルスの主要なふち間の第２の時間間隔の長さは、第１の電子回路によって多様で
ある。
【０２８６】
　電気回路は、実質的に恒常的な高さおよび／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／または頻度を有するパルスとして電気的パルスを提
供するために適応する。
【０２８７】
　電気回路は時定数を有して、第１の時定数だけの範囲の第１および第２の時間間隔を変
化させるために適応するので、第１のおよび／または第２の時間間隔の長さが多様なとき
に、送信されたものはすっかり第１のコイルを駆動することは多様である。
【０２８８】
　電気回路は第１の時定数を含む、または、第１の時定数の近くに相対的に位置する範囲
だけの中の第１のおよび／または第２の時間間隔の長さを変化させている電気的パルスを
提供するために適応する。そして、第１の時定数の大きさと比較される。
【０２８９】
　図５４－５７は、油圧で、または、空気作用により、本発明による植設された装置を駆
動する４つの異なる方法のより多くの詳細ブロック図において示す。
【０２９０】
　５４が上記の通りにシステムを示す図。
システムは、植設された装置１０および更に別々の標準の貯蔵部１０１３と、ある者方向
ポンプ１００９と、交互の弁１０１４とを備える。
【０２９１】
　図５５は、装置１０および流体リザーバ１０１３を示す。
標準の貯蔵部の壁を移動するかまたは他のいかなる異なる方法もの同じことのサイズを変
えることによって、装置の調整は、いかなる弁（ちょうどいつでも貯蔵部壁を移動するこ
とによる流体の自由な通行）なしでも実行されるかもしれない。
【０２９２】
　図５６は、装置１０、二つ方向ポンプ１００９および標準の貯蔵部１０１３を示す。
【０２９３】
　図５７は、第２の閉鎖系を制御している第１の閉鎖系を有する逆転するサーボ装置のブ
ロック図を示す。サーボ装置は、標準の貯蔵部１０１３とサーボ貯蔵部１０５０とを具備
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している。サーボ貯蔵部１０５０は、機械の相互接続１０５４を介して機械的に植設され
た装置１０を制御する。装置は、拡張可能な／共機転可能な空腔を有する。この空腔は好
ましくは装置１０を有する流体接続のより大きな調節可能な貯蔵部１０５２からの発泡さ
せたか収縮したそばに供給している作動液である。あるいは、空腔は圧縮可能なガスを含
む。そして、それは圧縮されることができて、サーボ貯蔵部１０５０の制御中で膨張した
。
【０２９４】
　サーボ貯蔵部１０５０は、装置自体の部でもありえる。
【０２９５】
　実施例において、標準の貯蔵部は、患者の皮膚の下で皮下で配置されて、指によってそ
の外面を押すことによって作動される。このシステムは、図５８ａ－ｃにおいて例示され
る。図５８ａにおいて、可撓性皮下の標準の貯蔵部１０１３は、導管１０１１によって膨
隆形のサーボモータ貯蔵部１０５０に接続して示される。この蛇腹形のサーボモータ貯蔵
部１０５０は、可撓性装置１０に成られる。図５８ａに示される状態において、サーボ貯
蔵部１０５０は流体の最小限を含む、そして、大部分の体液は標準の貯蔵部１０１３で見
つかる。サーボ貯蔵部１０５０および装置１０間の機械の相互接続のため、１０がそうで
ある装置の外側の形状は、すなわち、それを契約したその最大容量より少なく占める。こ
の最大容量は、図の点線によって示される。
【０２９６】
　図５８ｂはその中で含まれる流体が導管１０１１による流れに、そして、サーボ貯蔵部
１０５０に持ってこられるように、ユーザが中で患者のような装置で植設される状態が標
準の貯蔵部１０１３を押圧することを示す。そして、それは、その蛇腹形状のため、長手
方向に膨張する。それがその最大容量を占めるように、この展開は次々に装置１０を膨張
する。それによって、胃壁（図示せず）を伸びる。そして、それをそれは接触させる。
【０２９７】
　標準の貯蔵部１０１３は、圧縮の後、その形状を保つための手段１０１３ａを、好まし
くは備えている。ユーザが標準の貯蔵部を解除するときに、この手段（図に図式的に示さ
れる）はこのように装置１０を伸びられたポジションにも保つ。このような方法で、標準
の貯蔵部は、システムのための断続スイッチとして、主として作動する。
【０２９８】
　液圧であるか空気の動作の別の実施例は、現在図５９および６０ａ－ｃに関して記載さ
れている。５９が第２の閉鎖系を制御している第１の閉鎖系によって成る図に示されるブ
ロック図。第１のシステムは、標準の貯蔵部１０１３とサーボ貯蔵部１０５０とを具備し
ている。サーボ貯蔵部１０５０は、機械の相互接続１０５４を介して機械的により大きな
調節可能な貯蔵部１０５２を制御する。拡張可能な／共機転可能な空腔を有する１０がよ
り大きな調節可能な貯蔵部によって１０５２を制御されるターンにおいてある植設された
装置は、装置１０との流体接続のより大きな調節可能な貯蔵部１０５２から、作動液の中
で供給する。
【０２９９】
　この実施例の実施例は、現在図６０ａ－ｃに関して記載されている。
前述の実施例においてような、標準の貯蔵部は、配置されたサブである－患者の皮膚の下
で皮膚、そして、指によってその外面を押すことによって作動する。
標準の貯蔵部１０１３は、導管１０１１によって蛇腹形のサーボモータ貯蔵部１０５０を
有する流体接続においてある。図６０ａに示される第１の閉鎖系１０１３、１０１１、１
０５０において、サーボ貯蔵部１０５０は流体の最小限を含む、そして、大部分の体液は
標準の貯蔵部１０１３で見つかる。
【０３００】
　サーボ貯蔵部１０５０はより大きな調節可能な貯蔵部１０５２に機械的に接続している
。そして、この例で、サーボ貯蔵部１０５０よりかなりの直径を有する以外蛇腹形状も有
する。より大きな調節可能な貯蔵部１０５２は、装置１０を有する流体接続においてある
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移して、標準の貯蔵部１０１３を押すときに、これは、サーボ貯蔵部１０５０の展開がよ
り大きな調節可能な貯蔵部１０５２から装置１０までよりかなりの流体量を移すことを意
味する。換言すれば、この逆転するサーボモータで、標準の貯蔵部の少ない体積はより高
い力によって圧縮される、そして、これは領域装置につきより少ない力を有するよりかな
りの総面積の変化を引き起こす。
【０３０１】
　中で前述の実施例が図５８ａ－ｃに関して上記を記載したように、標準の貯蔵部１０１
３は圧縮の後、その形状を保つための手段１０１３ａを好ましくは備えている。ユーザが
標準の貯蔵部を解除するときに、この手段（図に図式的に示される）はこのように装置１
０を伸びられたポジションにも保つ。このような方法で、標準の貯蔵部は、システムのた
めの断続スイッチとして、主として作動する。
【０３０２】
　上記の異なる部が図面上の特定のｐｌａｃｅｍｅｎｔｓを有するにもかかわらず、アプ
リケーションに応じて、これらのｐｌａｃｅｍｅｎｔｓが変化するかもしれないことを理
解すべきである。
【０３０３】
　本願明細書において実施例のいずれかにおいて用いられる潤滑流体は、好ましくは、自
然の股関節の滑液流体を模倣している生物学的適合性の潤滑流体である。一実施例によれ
ば、潤滑流体は、Ｈｙａｌｕｒｏｎｉｃ酸である。
【０３０４】
　上の実施例の全てにおいて、導管が除外されることが、そして、チャネルまたはチャネ
ルが貯蔵部または注入ポートを有する直結においてあることが、考えられる。
実施例のいかなる実施例もまたは部がいかなる形であれいかなる方法または方法の部と同
様に結合されることができる点に注意する。本願明細書において全ての実施例は、一般に
いかなる形であれ組み合わさる一般的説明、したがって候補者の一部として見られなけれ
ばならない。一般の説明が装置および方法の両方とも記載するとみなされなければならな
い点に注意する。
【０３０５】
　この種の組合せが明らかに両立しなくない場合、さまざまな上述した本発明の特徴はい
かなる形であれ結合されるかもしれない。
本発明は、現在好ましい実施例に関して、そして、添付の図面に関して更に詳細に記載さ
れている。また、この種の組合せまたは交換が装置の全体的機能に明らかに両立しなくな
い限り、各種実施形態の個々の特徴は結合されるかもしれないかまたは交換されるかもし
れない。
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