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(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】外科手術用器具を改善すること。
【解決手段】ハンドルを備えるハンドルアセンブリ１０
；細長本体であって、該ハンドルアセンブリから遠位に
延び、そして長手方向軸を規定し、遠位部分を有する、
細長本体；第一の顎部材であって、該細長本体により支
持され、そして複数のファスナーを収容する、第一の顎
部材４０；該第一の顎部材に隣接して設置された第二の
顎部材であって、該ハンドルアセンブリの起動の際に、
該第一の顎部材に対して開位置と閉位置との間で移動す
るように構成されている、第二の顎部材４２；および該
ハンドルアセンブリに作動可能に接続されたスイッチで
あって、該ハンドルアセンブリを少なくとも２つの作動
のモードの間で切り替えるように構成されている、スイ
ッチ６０、を備える、外科手術用器具１００。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ハンドルを備えるハンドルアセンブリ；
　細長本体であって、該ハンドルアセンブリから遠位に延び、そして長手方向軸を規定し
、遠位部分を有する、細長本体；
　第一の顎部材であって、該細長本体により支持され、そして複数のファスナーを収容す
る、第一の顎部材；
　該第一の顎部材に隣接して設置された第二の顎部材であって、該ハンドルアセンブリの
起動の際に、該第一の顎部材に対して開位置と閉位置との間で移動するように構成されて
いる、第二の顎部材；および
　該ハンドルアセンブリに作動可能に接続されたスイッチであって、該ハンドルアセンブ
リを少なくとも２つの作動のモードの間で切り替えるように構成されている、スイッチ、
を備える、外科手術用器具。
【請求項２】
　前記作動のモードが、発射モード、クランプモード、および後退モードからなる群より
選択される少なくとも１つを含む、請求項１に記載の外科手術用器具。
【請求項３】
　前記スイッチが前記ハンドルアセンブリの２つの面を通って延びている、請求項１に記
載の外科手術用器具。
【請求項４】
　前記スイッチがスライダーカムを移動させるように適合されている、請求項１に記載の
外科手術用器具。
【請求項５】
　起動部材をさらに備え、前記ハンドルアセンブリが、該起動部材に作動可能に接続され
ており、そして該起動部材を前記第一の顎部材に対して移動させて、起動行程を通して前
記ファスナーの連続的な排出を達成するように構成されている、請求項１に記載の外科手
術用器具。
【請求項６】
　前記ハンドルアセンブリが、第一のつめおよび第二のつめを備え、該第一のつめは、近
位セクションの周りで旋回可能であり、そして該第二のつめは、遠位セクションの周りで
旋回可能である、請求項１に記載の外科手術用器具。
【請求項７】
　前記ハンドルアセンブリがラック部材を備え、該ラック部材は、正反対の関係で配列ま
たは配置された第一のセットの歯および第二のセットの歯を有する、請求項１に記載の外
科手術用器具。
【請求項８】
　前記細長本体の前記遠位部分を前記長手方向軸の周りで旋回させるように構成された関
節運動機構をさらに備える、請求項１に記載の外科手術用器具。
【請求項９】
　前記関節運動機構がモータを備える、請求項８に記載の外科手術用器具。
【請求項１０】
　電源をさらに備える、請求項８に記載の外科手術用器具。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　（関連出願の引用）
　本願は、２００９年８月１７日に出願された米国仮出願番号６１／２３４，３６９の利
益および優先権を主張する。この米国仮出願の全内容は、本明細書中に参考として援用さ
れる。
【０００２】



(3) JP 2011-36652 A 2011.2.24

10

20

30

40

50

　（技術分野）
　本開示は、外科手術用ステープル留めデバイスに関し、そしてより特定すると、アンビ
ルがモータにより旋回させられ、そしてステープルが手動で発射される、道具アセンブリ
および内視鏡本体部分を有する内視鏡外科手術用ステープル留めデバイスに関する。
【背景技術】
【０００３】
　組織が最初に対向する顎構造体の間に把持またはクランプされ、次いで外科手術用ファ
スナーにより接合される、外科手術用デバイスは、当該分野において周知である。いくつ
かの器具において、これらのファスナーにより接合された組織を切断するためのナイフが
提供される。これらのファスナーは代表的に、外科手術用ステープルの形態であるが、二
部品ファスナーもまた利用され得る。
【０００４】
　この目的の器具は、２つの細長部材を備え得、これらの細長部材は、組織を捕捉または
クランプするためにそれぞれ使用される。代表的に、これらの部材のうちの１つは、ステ
ープルカートリッジを有し、このステープルカートリッジは、少なくとも２つの横方向の
列に配置された複数のステープルを収容する。他方の部材は、アンビルを有し、このアン
ビルは、ステープルがステープルカートリッジから駆動されるとステープルレッグを形成
するための表面を規定する。一般に、ステープル留め操作は、ステープルカートリッジを
通って長手軸方向に移動するカム棒またはカム楔によりなされ、これらのカム棒またはカ
ム楔は、ステープルプッシャーに作用して、ステープルをステープルカートリッジから順
番に排出する。ナイフがこれらのステープル列の間を移動して、ステープル留めされた組
織をこれらのステープルの列の間で長手軸方向に切断し得、そして／または開き得る。こ
のような器具は、例えば、特許文献１および特許文献２に開示されている。
【０００５】
　特許文献３に開示される、後のステープラーは、２列のステープルを切開部の両側に適
用する。このことは、カム部材が２セットの蛇行したステープル保有溝の間の細長案内経
路を通って移動する、使い捨て装填ユニットを提供することにより達成される。ステープ
ル駆動部材は、これらの溝内に位置し、そして長手軸方向に移動するカムにより接触され
て、この使い捨て装填ユニットのステープルカートリッジからのステープルの排出を行う
ような様式で、配置される。このようなステープラーの他の例は、特許文献４および特許
文献５に開示されている。
【０００６】
　上記器具の各々は、外科医が手術部位への直接的な手でのアクセスを有する、従来の外
科手術手順において使用するために設計された。しかし、内視鏡手順または腹腔鏡手順に
おいて、外科手術は、小さい切開を通して実施されるか、または皮膚の小さい入口創傷を
通して挿入される狭いカニューレを通して実施される。内視鏡および／または腹腔鏡での
外科手術手順の特定の要求に取り組む目的で、内視鏡外科手術ステープル留めデバイスが
開発されており、そして例えば、特許文献６（Ｇｒｅｅｎら）；特許文献７（Ｏｌｓｏｎ
ら）；特許文献８（Ｇｒｅｅｎら）；特許文献９（Ｇｒｅｅｎら）；特許文献１０（Ｇｒ
ｅｅｎら）；および特許文献１１（Ｒｏｂｉｎｓｏｎら）に開示されている。本願の譲受
人であるＵ．Ｓ．Ｓｕｒｇｉｃａｌは、内視鏡用ステープル留め器具（例えば、Ｍｕｌｔ
ｉｆｉｒｅ　ＥＮＤＯ　ＧＩＡ＊３０器具およびＭｕｌｔｉｆｉｒｅ　ＥＮＤＯ　ＧＩＡ
＊６０器具）を、数年間製造および販売している。これらの器具は、有意な臨床的利点を
提供した。それにもかかわらず、改善は可能である。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００７】
【特許文献１】米国特許第３，０７９，６０６号明細書
【特許文献２】米国特許第３，４９０，６７５号明細書
【特許文献３】米国特許第３，４９９，５９１号明細書
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【特許文献４】米国特許第４，４２９，６９５号明細書
【特許文献５】米国特許第５，０６５，９２９号明細書
【特許文献６】米国特許第５，０４０，７１５号明細書
【特許文献７】米国特許第５，３０７，９７６号明細書
【特許文献８】米国特許第５，３１２，０２３号明細書
【特許文献９】米国特許第５，３１８，２２１号明細書
【特許文献１０】米国特許第５，３２６，０１３号明細書
【特許文献１１】米国特許第５，３３２，１４２号明細書
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　本発明は、例えば、以下を提供する：
（項目１）
　ハンドルを備えるハンドルアセンブリ；
　細長本体であって、該ハンドルアセンブリから遠位に延び、そして長手方向軸を規定し
、遠位部分を有する、細長本体；
　第一の顎部材であって、該細長本体により支持され、そして複数のファスナーを収容す
る、第一の顎部材；
　該第一の顎部材に隣接して設置された第二の顎部材であって、該ハンドルアセンブリの
起動の際に、該第一の顎部材に対して開位置と閉位置との間で移動するように構成されて
いる、第二の顎部材；および
　該ハンドルアセンブリに作動可能に接続されたスイッチであって、該ハンドルアセンブ
リを少なくとも２つの作動のモードの間で切り替えるように構成されている、スイッチ、
を備える、外科手術用器具。
（項目２）
　上記作動のモードが、発射モード、クランプモード、および後退モードからなる群より
選択される少なくとも１つを含む、上記項目に記載の外科手術用器具。
（項目３）
　上記スイッチが上記ハンドルアセンブリの２つの面を通って延びている、上記項目のう
ちのいずれかに記載の外科手術用器具。
（項目４）
　上記スイッチがスライダーカムを移動させるように適合されている、上記項目のうちの
いずれかに記載の外科手術用器具。
（項目５）
　起動部材をさらに備え、上記ハンドルアセンブリが、該起動部材に作動可能に接続され
ており、そして該起動部材を上記第一の顎部材に対して移動させて、起動行程を通して上
記ファスナーの連続的な排出を達成するように構成されている、上記項目のうちのいずれ
かに記載の外科手術用器具。
（項目６）
　上記ハンドルアセンブリが、第一のつめおよび第二のつめを備え、該第一のつめは、近
位セクションの周りで旋回可能であり、そして該第二のつめは、遠位セクションの周りで
旋回可能である、上記項目のうちのいずれかに記載の外科手術用器具。
（項目７）
　上記ハンドルアセンブリがラック部材を備え、該ラック部材は、正反対の関係で配列ま
たは配置された第一のセットの歯および第二のセットの歯を有する、上記項目のうちのい
ずれかに記載の外科手術用器具。
（項目８）
　上記細長本体の上記遠位部分を上記長手方向軸の周りで旋回させるように構成された関
節運動機構をさらに備える、上記項目のうちのいずれかに記載の外科手術用器具。
（項目９）
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　上記関節運動機構がモータを備える、上記項目のうちのいずれかに記載の外科手術用器
具。
（項目１０）
　電源をさらに備える、上記項目のうちのいずれかに記載の外科手術用器具。
【０００９】
　（摘要）
　本開示は、外科手術用器具に関し、この外科手術用器具は、ハンドルアセンブリ、およ
び２つの顎部材を有する細長部材を備える。第二の顎部材は、第一の顎部材に対して開位
置と閉位置との間で移動可能である。この第一の顎部材は、この細長本体により支持され
、そして複数のファスナーを収容する。この細長部材は、このハンドルアセンブリから遠
位に延び、そして長手方向軸と遠位部分との両方を規定する。スイッチがこのハンドルア
センブリの周りに配置されて、このハンドルアセンブリが複数のモードで作動することを
可能にする。
【００１０】
　（要旨）
　本開示に従って、外科手術用器具が提供される。この外科手術用器具は、ハンドルアセ
ンブリ、およびこのハンドルアセンブリから遠位に延びる細長本体を有する。このハンド
ルアセンブリは、ハンドルおよびスイッチを備える。このスイッチは、このハンドルが複
数の作動のモードを有することを可能にする。作動のモードのうちの少なくとも１つは、
発射モード、クランプモード、または後退モードである。このスイッチは、このハンドル
アセンブリの左手側と右手側との両方を通って延びる。
【００１１】
　この細長本体は、遠位部分を有し、そして長手方向軸を規定する。第一の顎部材は、こ
の細長本体により支持され、そして複数のファスナーを収容する。第二の顎部材は、この
第一の顎部材に隣接して設置され、そしてこのハンドルアセンブリによって、この第一の
顎部材に対して開位置と閉位置との間で移動可能である。このハンドルアセンブリはまた
、起動部材に接続され、そしてこの起動部材をこの第一の顎部材に対して移動させて、フ
ァスナーを連続的に排出することが可能である。
【００１２】
　このスイッチは、ハンドルアセンブリ内に位置するラック部材上でスライダーカムを移
動させるように構成される。このラック部材は、正反対に向く２セットの歯を有する。第
一のセットの歯は、長手方向軸に沿って遠位に向き、そして第一のつめと係合するように
構成される。第二のセットの歯は、長手方向軸に沿って近位に向き、そして第二のつめと
係合するように構成される。この第一のつめは、この第一のつめの遠位領域の周りで旋回
する。この第二のつめは、この第二のつめの近位領域の周りで旋回する。
【００１３】
　この外科手術用器具は、細長本体の遠位部分を長手方向軸の周りで旋回させる、関節運
動機構を有する。この関節運動機構は、モータおよび電源を備える。
【００１４】
　本明細書に組み込まれ、そして本明細書の一部を構成する、添付の図面は、本開示の実
施形態を図示し、そして上に与えられた本開示の一般的な説明、および以下に与えられる
実施形態の詳細な説明と一緒になって、本開示の原理を説明する役に立つ。
【図面の簡単な説明】
【００１５】
【図１】図１は、本開示の原理に従う外科手術用器具の斜視図である。
【図２】図２は、部品が分離された、図１の外科手術用器具の斜視図である。
【図３】図３は、図１の外科手術用器具の側面断面図である。
【図４】図４は、外科手術用器具の別の実施形態の側面断面図である。
【発明を実施するための形態】
【００１６】
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　本開示の他の特徴および利点は、添付の図面と組み合わせて、以下の詳細な説明から明
らかになる。図面は、例として、本開示の原理を説明する。
【００１７】
　（詳細な説明）
　図面および以下の説明において、用語「近位」とは、慣習的であるように、装置の操作
者に最も近い端部をいい、一方で、用語「遠位」とは、装置の操作者から最も遠い端部を
いう。
【００１８】
　本開示は、当該分野において公知である任意のファスナー留めデバイスと一緒に使用さ
れ得るので、このファスナー留めデバイスを包含することが意図され、従来の手順および
装置、ならびに内視鏡による手順および装置の両方の観点で議論されるべきである。しか
し、本明細書中での「内視鏡」、「内視鏡用」、および「内視鏡部分」などの用語の使用
は、とりわけ、内視鏡管と組み合わせてのみ使用するための装置に本開示を限定すると解
釈されるべきではない。本開示の装置は、これらおよび他の用途（アクセスが小さい切開
に制限される用途（例えば、関節鏡手順および腹腔鏡手順）、または他の従来の医療手順
（すなわち、観血手順）が挙げられるが、これらに限定されない）における手順において
、用途を見出し得る。
【００１９】
　ここで図１および図２を参照すると、本開示の実施形態に従う外科手術用器具（例えば
、外科手術用ステープラー）が、参照番号１００として参照される。外科手術用器具１０
０は、ハンドルアセンブリ１０、内視鏡部分１２、およびエンドエフェクタ１６を備え、
このエンドエフェクタは、このエンドエフェクタを通る長手方向軸Ａ－Ａを規定する。外
科手術用器具１００のさらなる詳細は、２００６年１０月６日に出願された、米国特許出
願番号１１／５４４，０６１に含まれており、その全内容は、本明細書中に参考として援
用される。図１に図示される実施形態の特徴は、特定の種類の外科手術用器具１００に関
連して示されるが、図１に関連して記載される特徴は、他の外科手術用器具を用いて作動
可能であることが想定される。
【００２０】
　図１および図２を続けて参照すると、内視鏡部分１２は、ハンドルアセンブリ１０から
遠位に延びる。エンドエフェクタ１６は、内視鏡部分１２の遠位端に選択的に接続可能で
ある。内視鏡部分１２は、ハンドルアセンブリ１０の遠位部分２０に対して、軸Ａ－Ａの
周りで回転可能である。ノブ２２は、このような回転を容易にするために内視鏡部分１４
と機械的に協働するように示されている。
【００２１】
　ハンドルアセンブリ１０は、静止ハンドル５０、可動ハンドル５２、およびハンドルア
センブリ１０の遠位部分２０に隣接して配置される電気端子（すなわち、伝導性リング１
８）を備える。伝導性リング１８は、ハンドルアセンブリ１０内で、電源（ハンドルアセ
ンブリ１０の内部もしくは外部のいずれか）および／またはマイクロコントローラに、内
部でワイヤ接続される。伝導性リング１８は、ハンドルアセンブリ１０から取り外し可能
であることが想定される。
【００２２】
　内視鏡部分１２は、この内視鏡部分と機械的に協働するように配置された、関節運動機
構またはアクチュエータ２４を有するように示されている。上で議論されたように、関節
運動機構２４は、エンドエフェクタ１６を長手方向軸「Ａ－Ａ」に対して旋回させるよう
に構成される。ここで、内視鏡部分１２に作動可能に配置された関節運動ノブ２６、およ
び内視鏡部分１２のハウジング３０内に配置されたモータ２８は、内視鏡部分１２と係合
したエンドエフェクタ１６を関節運動させるために使用され得る。
【００２３】
　モータ２８は、関節運動を提供するために使用され、そして内視鏡部分１２と作動可能
に配置された少なくとも１つの電気端子３２（１対の電気端子３２ａおよび３２ｂが示さ
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れている）を有する。電気端子３２は、内視鏡部分１２のモータ２８と電気的に連絡し、
そしてハンドルアセンブリ１０の伝導性リング１８とモータ２８との間で電力を連絡する
ように構成される。ここで、モータ２８は、起動部材に作動可能に接続されて、この起動
部材を実質的に長手方向軸Ａ－Ａに沿って移動させ、すなわち、エンドエフェクタ１６を
関節運動させる。モータ２８は、エンドエフェクタ１６の関節運動、内視鏡部分１２の回
転などのために有用な動力を供給するか、または動力の供給を補助することが想定される
。
【００２４】
　伝導性リング１８は、形状が実質的に円形であり、そしてハンドルアセンブリ１０の遠
位部分２０の周りに配置される。理解され得るように、ハンドルアセンブリ１０の遠位部
分２０の周りの、伝導性リング１８の形状および／または構成は、内視鏡部分１２がハン
ドルアセンブリ１０に対して長手方向軸Ａ－Ａの周りで回転する際に、伝導性リング１８
と電気端子３２との間の実質的に連続的な接触を可能にすることを補助する。従って、完
全な３６０°の回転が可能である。さらに、モータ２８と電気端子３２との間の電力の連
絡が、ハンドルアセンブリ１０に対する内視鏡部分１２の回転方向にかかわらず可能であ
る。さらに、機械的止めおよび／または電気的止めが、内視鏡部分１２および／またはハ
ンドルアセンブリ１０の遠位部分２０に配置されて、内視鏡部分１２の回転変位を制限し
得ることが想定される。
【００２５】
　１つの種類のみのエンドエフェクタ１６が図１に図示されているが、数種類のエンドエ
フェクタ１６（例えば、旋回可能なカートリッジアセンブリ、実質的に円形のカートリッ
ジアセンブリを備えるエンドエフェクタ、平行な近接顎部材、ステープルの連続的な発射
のために構成されたもの、および／またはステープルの同時の発射のために構成されたも
の）が、外科手術用器具１００に関連して使用され得、そして異なる種類の内視鏡部分１
２と一緒に使用可能であり得ることが、想定される。
【００２６】
　図３をさらに参照して、エンドエフェクタ１６は、カートリッジアセンブリ４０および
アンビルアセンブリ４２を備える。カートリッジアセンブリ４０およびアンビルアセンブ
リ４２はさらに、１対の顎を規定する。カートリッジアセンブリ４０は、複数のステープ
ルおよび１つの駆動機構を収容する（図示せず）。駆動機構の１つの例は、２００３年１
１月３日に出願された米国特許出願番号１０／７００，２５０に開示されており、その全
内容は、本明細書中に参考として援用される。アンビルアセンブリ４２は、カートリッジ
アセンブリ４０に対して、カートリッジアセンブリ４０から間隔を空けた開位置と、カー
トリッジアセンブリ４０と並置して整列した近接位置またはクランプされた位置との間で
移動可能である。あるいは、エンドエフェクタ１６は、カートリッジアセンブリ４０がア
ンビルアセンブリ４２に対して移動可能であるように配置されてもよい。駆動機構（図示
せず）は、駆動棒９０による起動の際にカートリッジアセンブリ４０から複数のステープ
ルを排出するように構成される。駆動棒９０は、起動シャフト８０を介して可動ハンドル
５２に接続される。
【００２７】
　スイッチ６０（図１）は、可動ハンドル５２の機能を、把持または「発射」モードと「
戻し」モードとの間で切り替えるように構成される。発射モードにおいて、エンドエフェ
クタ１６は、把持用顎機構として働くように構成される。すなわち、アンビルアセンブリ
４２は、カートリッジアセンブリ４０に対して、これらのアセンブリの間に組織を把持し
、そしてこの組織を通してファスナーを適用するように移動可能である。戻しモードにお
いて、エンドエフェクタ１６は、解放機構として働くように構成される。すなわち、アン
ビルアセンブリ４２は、カートリッジアセンブリ４０に対して、組織を解放するように移
動可能である。
【００２８】
　スイッチ６０は、スライドカム６２を備える。スイッチ６０は、外科医の指により係合
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されて、スライドカム６２をハンドルアセンブリ内の起動シャフト８０に沿って移動させ
るように構成される。理解されるように、スイッチ６０に対する代替物もまた想定される
（例えば、ノブ、レバー、押しボタン、トグル、トリガアセンブリなど）。
【００２９】
　ハンドルアセンブリ１０は、１対の成形された半セクション１１ａおよび１１ｂ（図２
）から形成されたハウジング１１を備え、このハウジングは、静止ハンドル５０を形成す
る。半セクション１１ａおよび１１ｂは、熱可塑性材料（例えば、ポリカーボネート）か
ら形成される。あるいは、必要な強度要件を有する他の材料（例えば、外科手術等級の金
属）が、ハウジング１１を形成するために使用され得る。ハウジング１１の半セクション
１１ａおよび１１ｂは、公知の固定技術（例えば、接着剤、溶接、相互に噛み合う構造体
、ねじなど）を使用して、互いに固定される。あるいは、他の固定技術が使用されてもよ
い。
【００３０】
　図１を参照すると、可動ハンドル５２は、ハウジング半セクション１１ａと１１ｂとの
間に回転可能に支持される。付勢部材（図示せず）（例えば、ねじりばね）が、可動ハン
ドル５２を静止ハンドル５０から離して非圧縮位置まで推進するために備えられ得る。図
３に示されるように、前進つめ７０は、可動ハンドル５２に回転可能に支持され、そして
ばね（図示せず）によって、起動シャフト８０の方へと付勢される。戻しつめ７２もまた
、可動ハンドル５２に回転可能に支持され、そしてばね（図示せず）によって、起動シャ
フト８０の方へと付勢される。
【００３１】
　起動シャフト８０は、ハウジング１１内で後退位置と前進位置との間でスライド可能に
支持され、そして駆動棒９０の近位端９２を回転可能に受容するように構成された凹部８
２を規定する遠位端を備える。起動シャフト８０は、第一の歯付きラック８４および第二
の歯付きラック８６を備える。前進つめ７０は、係合フィンガー７０ａを有し、係合フィ
ンガー７０ａは、ばね（図示せず）によって、起動シャフト８０の歯付きラック８４の方
へと付勢される。戻しつめ７２は、係合フィンガー７２ａを有し、係合フィンガー７２ａ
は、ばね（図示せず）によって、起動シャフト８０の第二の歯付きラック８６の方へと付
勢される。
【００３２】
　スライドカム６２は、起動シャフト８０の近くに配置され、そしてスイッチ６０の移動
によって、発射位置から戻し位置まで移動可能である。この発射位置において、スライド
カム６２は、戻しつめ７２の係合フィンガー７２ａと第二の歯付きラック８６との間を移
動する。スライドカム６２が発射位置にある間に可動ハンドル５２が起動される（すなわ
ち、ねじりばね（図示せず）の付勢に逆らって静止ハンドル５０の方へと旋回する）場合
、前進つめ７０の係合フィンガー７０ａは、起動シャフト８０の第一の歯付きラック８４
と係合して、起動シャフト８０および駆動棒９０を遠位に前進させる。駆動棒９０が前進
すると、アンビルアセンブリ４２とカートリッジアセンブリ４０との間の組織が圧縮され
て駆動機構（図示せず）がカートリッジアセンブリ４０からファスナーを排出するまで、
アンビルアセンブリ４２がカートリッジアセンブリ４０の方へと移動する。
【００３３】
　戻し位置において、スライドカム６２は、前進つめ７０の係合フィンガー７０ａと第一
の歯付きラック８４との間に移動する。スライドカム６２が戻し位置にある間に可動ハン
ドル５２が起動される（すなわち、ねじりばね（図示せず）の付勢に逆らって静止ハンド
ル５０の方へと旋回する）場合、戻しつめ７２の係合フィンガー７２ａは、起動シャフト
８０の第二の歯付きラック８６と係合して、起動シャフト８０および駆動棒９０を近位に
引き込む。駆動棒９０が引き込まれるにつれて、アンビルアセンブリ４２はカートリッジ
アセンブリ４０から離れる方向に移動して、組織を解放する。
【００３４】
　ここで図４を参照すると、外科手術用器具２００の別の実施形態は、レバー２６０に接
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て、スライドカム２６２を発射位置から戻し位置まで移動させる。
【００３５】
　種々の改変が、本明細書中に開示された実施形態に対してなされ得ることが理解される
。従って、上記説明は、限定であると解釈されるべきではなく、単に、種々の実施形態の
例示であると解釈されるべきである。当業者は、添付の特許請求の範囲の趣旨および範囲
内で、他の改変を予測する。
【００３６】
　内視鏡外科手術用ステープラーとして示されるが、本システムは、当該分野において公
知である任意のファスナーアプライアーと一緒に使用され得る。
【００３７】
　上記説明は、本開示の説明のみであることが理解されるべきである。種々の変更および
改変が、本開示から逸脱することなく当業者により考案され得る。従って、本開示は、全
てのこのような変更、改変および変形を包含することが意図される。添付の図面を参照し
ながら記載される実施形態は、本開示の特定の実施例を実証するためのみに提供される。
上記および／または特許請求の範囲に記載されたものと実質的に異ならない、他の要素、
工程、方法および技術もまた、本開示の範囲内であることが意図される。
【符号の説明】
【００３８】
１０　ハンドルアセンブリ
１２　内視鏡部分
１６　エンドエフェクタ
１８　伝導性リング
２０　遠位部分
２２　ノブ
５０　静止ハンドル
５２　可動ハンドル
６０　スイッチ
１００　外科手術用器具
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