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(57)【要約】
　外科用器具は、電池パックと、電池ポートと、を含む
。電池パックは、ラッチ機構を含む。電池ポートは、電
池パックを受容するように構成されている。電池ポート
は、拘束機構を含む。拘束機構は、電池ポートが電池パ
ックを受容するときにラッチ機構にしっかりと係合する
ように構成されており、その結果、電池パックは電池ポ
ートに固定的に取り付けられるようになる。電池ポート
の少なくとも一部は、電池ポートからの電池パックの取
り外し時に恒久的に変形又は破断するように構成されて
おり、その結果、外科用器具は動作不能になる。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　外科用器具であって、
　（ａ）電池パックであって、ラッチ機構を含む、電池パックと、
　（ｂ）電池ポートであって、前記電池パックを受容するように構成されており、拘束機
構を含む、電池ポートと、を備え、
　前記拘束機構は、前記電池ポートが前記電池パックを受容するときに前記ラッチ機構に
しっかりと係合するように構成されており、その結果、前記電池パックは前記電池ポート
に固定的に取り付けられるようになり、
　前記電池ポートの少なくとも一部は、前記電池ポートからの前記電池パックの取り外し
時に恒久的に変形又は破断するように構成されており、その結果、前記外科用器具は動作
不能になる、外科用器具。
【請求項２】
　前記拘束機構は突出部を備え、前記ラッチ機構はキャッチを備える、請求項１に記載の
外科用器具。
【請求項３】
　前記電池パックは複数のキャッチを含み、前記電池ポートは、前記複数のキャッチに匹
敵する複数の突出部を含む、請求項２に記載の外科用器具。
【請求項４】
　前記電池ポートは第１及び第２の内壁を含み、前記複数の突出部は、前記第１及び第２
の内壁から前記電池ポート内へと延在する、請求項３に記載の外科用器具。
【請求項５】
　前記複数のキャッチは、前記電池パックが前記電池ポートから取り外されるときに前記
複数の突出部を恒久的に変形させるように構成されている、請求項４に記載の外科用器具
。
【請求項６】
　前記電池ポートは弱化部分を更に備え、前記弱化部分は前記電池ポートと一体であり、
前記弱化部分は前記電池ポートの基部に沿って位置付けられている、請求項１に記載の外
科用器具。
【請求項７】
　前記弱化部分は、前記電池ポートからの前記電池パックの取り外し時に恒久的に変形す
るように構成されており、その結果、前記電池パック及び前記電池ポートは、前記弱化部
分において、また前記基部に沿って前記外科用器具から共に取り外される、請求項６に記
載の外科用器具。
【請求項８】
　前記電池ポートは、少なくとも１つの電線を更に含み、前記少なくとも１つの電線は、
前記電池パックを前記外科用器具の回路基板に電気的に接続するように動作可能である、
請求項７に記載の外科用器具。
【請求項９】
　前記電池ポートは拘束ブラケットを更に含み、前記拘束ブラケットは、前記少なくとも
１つの電線をしっかりと把持するように構成されている、請求項８に記載の外科用器具。
【請求項１０】
　前記拘束ブラケットは、前記弱化部分が恒久的に変形するときに、前記回路基板又は前
記電池パックの一方又は両方から前記少なくとも１つの電線を恒久的に取り外すように動
作可能であり、その結果、前記電池パックは前記回路基板から電気的に切断される、請求
項９に記載の外科用器具。
【請求項１１】
　前記拘束機構は、前記電池ポート内に位置付けられた接着材料を備える、請求項１に記
載の外科用器具。
【請求項１２】
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　前記ラッチ機構は、前記電池ポートの近位受容縁部を備える、請求項１１に記載の外科
用器具。
【請求項１３】
　前記接着材料は、前記電池パックが前記電池ポートに挿入され、前記近位受容縁部と接
触するときに、前記電池パックを前記電池ポートに恒久的に取り付けるように構成されて
いる、請求項１２に記載の外科用器具。
【請求項１４】
　前記ラッチ機構は、前記電池ポートの内表面を備える、請求項１１に記載の外科用器具
。
【請求項１５】
　前記接着材料は、前記電池パックが前記電池ポートに挿入され、前記電池ポートの前記
内表面と接触するときに、前記電池パックを前記電池ポートに恒久的に取り付けるように
構成されている、請求項１４に記載の外科用器具。
【請求項１６】
　外科用器具であって、
　（ａ）電池であって、締結具を含む、電池と、
　（ｂ）ポートであって、前記電池を受容するように構成されており、前記ポートが前記
電池を受容するときに前記締結具と嵌合するように構成されているラッチ要素を含む、ポ
ートと、を備え、
　前記電池は、前記ポートから取り外されるときに前記ポート又は前記ラッチ要素を修復
不能に破壊するように構成されており、その結果、前記電池は、前記ポート又は前記ラッ
チ要素を損傷せずに前記ポートから取り外すことができない、外科用器具。
【請求項１７】
　前記締結具は少なくとも１つのキャッチを備え、前記ラッチ要素は少なくとも１つの突
出部を備え、前記少なくとも１つのキャッチは、前記電池が前記ポートから取り外される
ときに前記少なくとも１つの突出部を恒久的に変形させるように構成されている、請求項
１６に記載の外科用器具。
【請求項１８】
　前記ポートは有孔ネックを含み、前記締結具と前記ラッチ要素との嵌合係合は、前記電
池が前記ポートから取り外されるときに前記有孔ネックを恒久的に変形させるように動作
可能である、請求項１６に記載の外科用器具。
【請求項１９】
　前記締結具は接着剤を備え、前記ラッチ要素は、前記電池を前記ポートに接続するよう
に構成されているルーメンを備え、前記接着剤は、前記電池が取り外されるときに前記ポ
ートが恒久的に変形するように、前記ポートに前記電池を固定的に取り付けるように動作
可能である、請求項１６に記載の外科用器具。
【請求項２０】
　電池パックが枯渇しそうになると、暗号化された破壊コードを前記電池パックから外科
用器具に送信する方法であって、
　（ａ）前記電池パックの残存充電量が所定の閾値を下回るまで、前記電池パックから前
記外科用器具に電力を供給することと、
　（ｂ）前記電池パックの前記残存充電量が前記所定の閾値を下回ったときに、前記電池
パックの制御モジュールから前記外科用器具の制御回路に暗号化されたコードを送信する
ことと、
　（ｃ）前記制御回路で前記暗号化されたコードを受信し、前記コードの暗号化を解除す
ることと、
　（ｄ）前記暗号化を解除されたコードを処理し、それによって前記外科用器具を継続使
用できないようにすることと、を含む、方法。
【発明の詳細な説明】
【背景技術】
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【０００１】
　切開創をより小さくすることで、術後の回復時間及び合併症を低減させ得ることから、
一部の状況では、従来の開腹外科用デバイスよりも内視鏡外科用器具が好ましい場合があ
る。このため、内視鏡外科用器具の中には、トロカールのカニューレを通して所望の手術
部位に遠位エンドエフェクタを配置するのに適したものがある。これらの遠位エンドエフ
ェクタは、様々な形で組織と係合して診断又は治療効果を得ることができる（例えば、エ
ンドカッター、把持具、カッター、ステープラ、クリップアプライヤ、アクセスデバイス
、薬物／遺伝子治療送達デバイス、及び、超音波振動、ＲＦ、レーザなどを使用するエネ
ルギー送達デバイスなど）。内視鏡外科用器具は、エンドエフェクタとハンドル部分との
間に、臨床医によって操作されるシャフトを含み得る。このようなシャフトは、所望の深
さへの挿入及びシャフトの長手方向軸を中心とした回転を可能にし、それにより患者の体
内でエンドエフェクタの位置付けを行うことを容易にする。エンドエフェクタの位置付け
は、エンドエフェクタをシャフトの長手方向軸に対して選択的に関節動作させるか又は別
様に偏向させることを可能にする、１つ又は２つ以上の関節ジョイント又は機構を含める
ことによって更に容易にすることができる。
【０００２】
　内視鏡外科用器具の例として、外科用ステープラが挙げられる。このようなステープラ
のいくつかは、組織層をクランプし、クランプされた組織層を切断し、組織層を通してス
テープルを打ち込むことによって、組織層の切断された端部の近くで、切断された組織層
同士を互いに実質的にシールするように動作可能である。単なる例示的な外科用ステープ
ラは、２００６年２月２１日に発行された、米国特許第７，０００，８１８号、名称「Ｓ
ｕｒｇｉｃａｌ　Ｓｔａｐｌｉｎｇ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ　Ｈａｖｉｎｇ　Ｓｅｐａｒ
ａｔｅ　Ｄｉｓｔｉｎｃｔ　Ｃｌｏｓｉｎｇ　ａｎｄ　Ｆｉｒｉｎｇ　Ｓｙｓｔｅｍｓ」
、２００８年６月３日に発行された、米国特許第７，３８０，６９６号、名称「Ａｒｔｉ
ｃｕｌａｔｉｎｇ　Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｓｔａｐｌｉｎｇ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ　Ｉｎ
ｃｏｒｐｏｒａｔｉｎｇ　ａ　Ｔｗｏ－Ｐｉｅｃｅ　Ｅ－Ｂｅａｍ　Ｆｉｒｉｎｇ　Ｍｅ
ｃｈａｎｉｓｍ」、２００８年７月２９日に発行された、米国特許第７，４０４，５０８
号、名称「Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｓｔａｐｌｉｎｇ　ａｎｄ　Ｃｕｔｔｉｎｇ　Ｄｅｖｉｃ
ｅ」、２００８年１０月１４日に発行された、米国特許第７，４３４，７１５号、名称「
Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｓｔａｐｌｉｎｇ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ　Ｈａｖｉｎｇ　Ｍｕｌｔ
ｉｓｔｒｏｋｅ　Ｆｉｒｉｎｇ　ｗｉｔｈ　Ｏｐｅｎｉｎｇ　Ｌｏｃｋｏｕｔ」、２０１
０年５月２５日に発行された、米国特許第７，７２１，９３０号、名称「Ｄｉｓｐｏｓａ
ｂｌｅ　Ｃａｒｔｒｉｄｇｅ　ｗｉｔｈ　Ａｄｈｅｓｉｖｅ　ｆｏｒ　Ｕｓｅ　ｗｉｔｈ
　ａ　Ｓｔａｐｌｉｎｇ　Ｄｅｖｉｃｅ」、２０１３年４月２日に発行された、米国特許
第８，４０８，４３９号、名称「Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｓｔａｐｌｉｎｇ　Ｉｎｓｔｒｕｍ
ｅｎｔ　ｗｉｔｈ　Ａｎ　Ａｒｔｉｃｕｌａｔａｂｌｅ　Ｅｎｄ　Ｅｆｆｅｃｔｏｒ」、
及び２０１３年６月４日に発行された、米国特許第８，４５３，９１４号、名称「Ｍｏｔ
ｏｒ－Ｄｒｉｖｅｎ　Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｃｕｔｔｉｎｇ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ　ｗｉ
ｔｈ　Ｅｌｅｃｔｒｉｃ　Ａｃｔｕａｔｏｒ　Ｄｉｒｅｃｔｉｏｎａｌ　Ｃｏｎｔｒｏｌ
　Ａｓｓｅｍｂｌｙ」、に開示されている。上に引用した米国特許の各々の開示内容は、
参照により本明細書に組み込まれる。
【０００３】
　上述した外科用ステープラは、内視鏡手術において使用されるものとして記載されてい
るが、このような外科用ステープラは、開口手術及び／又は他の非内視鏡手術でも使用す
ることができることを理解されたい。単なる例として、トロカールをステープラの導管と
して使用しない胸部外科手術では、外科用ステープラを開胸術によって患者の肋骨の間に
挿入し、１つ又は２つ以上の臓器に到達させることができる。このような手術では、肺に
つながる血管を切断及び閉鎖するためにステープラが使用される場合もある。例えば、臓
器につながる血管を、胸腔から臓器を切除する前にステープラによって切断して閉鎖する
ことができる。当然のことながら、外科用ステープラは、様々な他の状況及び手術におい
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て使用され得る。
【０００４】
　開胸術に特に好適であり得る又は使用され得る外科用ステープラの例は、２０１４年８
月２８日に公開された米国特許出願公開第２０１４／０２４３８０１号、名称「Ｓｕｒｇ
ｉｃａｌ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ　Ｅｎｄ　Ｅｆｆｅｃｔｏｒ　Ａｒｔｉｃｕｌａｔｉｏ
ｎ　Ｄｒｉｖｅ　ｗｉｔｈ　Ｐｉｎｉｏｎ　ａｎｄ　Ｏｐｐｏｓｉｎｇ　Ｒａｃｋｓ」、
２０１４年８月２８日に公開された米国特許出願公開第２０１４／０２３９０４１号、名
称「Ｌｏｃｋｏｕｔ　Ｆｅａｔｕｒｅ　ｆｏｒ　Ｍｏｖａｂｌｅ　Ｃｕｔｔｉｎｇ　Ｍｅ
ｍｂｅｒ　ｏｆ　Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ」、２０１４年８月２８日に
公開された米国特許出願公開第２０１４／０２３９０３８号、名称「Ｓｕｒｇｉｃａｌ　
Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ　ｗｉｔｈ　Ｍｕｌｔｉ－Ｄｉａｍｅｔｅｒ　Ｓｈａｆｔ」、及び
２０１４年８月２８日に公開された米国特許出願公開第２０１４／０２３９０４４号、名
称「Ｉｎｓｔａｌｌａｔｉｏｎ　Ｆｅａｔｕｒｅｓ　ｆｏｒ　Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｉｎｓ
ｔｒｕｍｅｎｔ　Ｅｎｄ　Ｅｆｆｅｃｔｏｒ　Ｃａｒｔｒｉｄｇｅ」に開示されている。
上に引用した米国特許出願公開の各々の開示内容は、参照により本明細書に組み込まれる
。
【０００５】
　いくつかの外科用器具及びシステムが作製され使用されてきたが、本発明者らよりも以
前に、添付の特許請求の範囲に記載する本発明を作製又は使用した者は存在しない、と考
えられている。
【図面の簡単な説明】
【０００６】
　本明細書は、本技術を具体的に指摘し、かつ明確にこの技術を特許請求する、特許請求
の範囲により完結するが、本技術は、以下のある特定の実施例の説明を添付図面と併せ読
むことでよりよく理解されるものと考えられ、図面において同様の参照符号は同じ要素を
特定する。
【図１】交換式シャフトアセンブリ及びハンドルアセンブリを含む例示的な外科用器具の
斜視図である。
【図２】器具のハンドルアセンブリから分解されたシャフトアセンブリを示す、図１の器
具の斜視図である。
【図３】器具のハンドルアセンブリから分解されたシャフトアセンブリを示す、図１の器
具の部分斜視図である。
【図４Ａ】閉鎖トリガが第１の枢動位置にあり、かつ発射トリガが第１の枢動位置にある
、図１の器具の近位部分の側面図である。
【図４Ｂ】閉鎖トリガが第２の枢動位置にあり、かつ発射トリガが第２の枢動位置にある
、図１の器具の近位部分の側面図である。
【図４Ｃ】閉鎖トリガが第２の枢動位置にあり、かつ発射トリガが第３の枢動位置にある
、図１の器具の近位部分の側面図である。
【図５】ハンドルアセンブリから電池を取り外した、図１の器具の近位部分の斜視図であ
る。
【図６】図１の器具と共に使用することができる代替的な数々のシャフトアセンブリの側
面図である。
【図７Ａ】図１の外科用器具の例示的な変形形態に挿入され、外科用器具のラッチ機構に
係合する、例示的な代替電池パックパックの断面側面図を示す。
【図７Ｂ】図７Ａの外科用器具にしっかりと挿入され、ラッチ機構によって完全に係合さ
れた、図７Ａの電池パックの断面側面図を示す。
【図７Ｃ】図７Ａの外科用器具から破壊的に取り外された図７Ａの電池パック及び修復不
能に損傷したラッチ機構の断面側面図を示す。
【図８Ａ】図１の外科用器具の例示的な変形形態に挿入され、外科用器具のラッチ機構に
係合する、別の例示的な代替電池パックの断面側面図を示す。
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【図８Ｂ】図８Ａの外科用器具にしっかりと挿入され、ラッチ機構によって完全に係合さ
れた、図８Ａの電池パックの断面側面図を示す。
【図８Ｃ】図８Ａの電池パックの断面側面図を示しており、電池パックを保持している図
８Ａの外科用器具の一部は破壊的に取り外され、したがって外科用器具を修復不能に損傷
する。
【図９】接着材料を有する電池受容部分を含む、別の例示的な外科用器具の斜視図を示し
ており、例示的な代替電池パックは、電池受容部分に挿入されている。
【図１０】図９の線１０－１０に沿った、図９の外科用器具の断面側面図を示しており、
図９の電池パックは外科用器具に完全に挿入され、電池受容部分に接着固定されている。
【図１１】図１の外科用器具の例示的な変形形態と連結された例示的な電池パックのブロ
ック概略図を示し、この電池パックは、外科用器具に破壊コードを送信するようにプログ
ラムされた回路基板を含む。
【０００７】
　図面は、いかなる方式でも限定することを意図しておらず、本技術の様々な実施形態は
、図面に必ずしも描写されていないものを含め、その他の様々な方式で実施し得ることが
企図される。本明細書に組み込まれ、本明細書の一部をなす添付図面は、本技術のいくつ
かの態様を例示しており、その説明と共に本技術の原理を説明するものであるが、本技術
は、示される厳密な構成に限定されないことが理解される。
【発明を実施するための形態】
【０００８】
　本技術の特定の実施例の以下の説明文は、その範囲を限定する目的で用いられるべきで
はない。本技術の他の実施例、特徴、態様、実施形態、及び利点は、実例として、本技術
を実施する上で想到される最良の態様の１つである以下の説明により、当業者には明らか
となるであろう。理解されるように、本明細書に記載される技術は、いずれもその技術か
ら逸脱することなく、その他の異なる、かつ明らかな態様が可能である。したがって、図
面及び説明は、限定的な性質のものではなく、例示的な性質のものと見なされるべきであ
る。
【０００９】
　本明細書に記載される教示、表現、実施形態、実施例などの任意の１つ又は２つ以上の
ものを、本明細書に記載される他の教示、表現、実施形態、実施例などの任意の１つ又は
２つ以上のものと組み合わせることができる点も、更に理解されよう。したがって、以下
に記載される教示、表現、実施形態、実施例などは、互いに対して切り離して考慮される
べきではない。本明細書の教示を考慮することで、本明細書の教示を組み合わせることが
できる様々な好適な方法が、当業者には容易に明らかとなろう。このような改変及び変形
形態は、「特許請求の範囲」の範囲内に含まれるものとする。
【００１０】
　本開示の明瞭さのために、「近位」及び「遠位」という用語は、遠位外科用エンドエフ
ェクタを有する外科用器具を把持する操作者又は他の操作者に対して本明細書で定義され
る。用語「近位」とは、操作者又はその他の操作者により近い要素の位置を意味し、用語
「遠位」とは、外科用器具の外科用エンドエフェクタにより近く、かつ操作者又はその他
の操作者からより離れた要素の位置を意味する。本明細書に記載される外科用器具は、切
断及びステープル留めのためのモータ付き用具を含むが、本明細書に記載される構成は、
例えば、カッター、把持具、ステープラ、ＲＦカッター／凝固器、超音波カッター／凝固
器、及びレーザーカッター／凝固器などの、任意の好適な種類の電気外科用器具と共に使
用され得ることが理解される。
【００１１】
　Ｉ．例示的な外科用器具の概要
　図１は、ハンドルアセンブリ（１１）及び取り外し可能なシャフトアセンブリ（１６）
を含む、モータ駆動外科用切断及び締結器具（１０）を示す。いくつかの変形例では、ハ
ンドルアセンブリ（１１）及びシャフトアセンブリ（１６）は、それぞれ、単回使用の使
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い捨て構成要素が提供される。いくつかの他の変形例では、ハンドルアセンブリ（１１）
及びシャフトアセンブリ（１６）は、それぞれ、再使用可能な構成要素として提供される
。別の単なる例示的な実施例として、シャフトアセンブリ（１６）は、単回使用の使い捨
て構成要素として提供することができ、一方で、ハンドルアセンブリは、再使用可能な構
成要素として提供される。本明細書の教示を考慮することで、再使用のために好適に再処
理することができるハンドルアセンブリ（１１）及びシャフトアセンブリ（１６）の再使
用可能な変形例が当業者に明らかになるであろう。
【００１２】
　本実施例のハンドルアセンブリ（１１）は、筐体（１２）と、閉鎖トリガ（３２）と、
発射トリガ（３３）と、を含む。筐体（１２）の少なくとも一部分は、臨床医が把持し、
操作し、作動させるように構成されたハンドル（１４）を形成する。筐体（１２）は、シ
ャフトアセンブリ（１６）に動作可能に取り付けるように構成され、このシャフトアセン
ブリには、外科用エンドエフェクタ（１８）が動作可能に連結される。下で説明するよう
に、エンドエフェクタ（１８）は、１つ又は２つ以上の外科用タスク又は手術を実行する
ように構成される。具体的には、図１に示される例のエンドエフェクタ（１８）は、従来
のエンドカッターのエンドエフェクタに類似する様態で、外科用切断及びステープル留め
手術を行うように動作可能であるが、これは、単なる１つの例示的な実施例にすぎないこ
とを理解されたい。
【００１３】
　図１は、交換式シャフトアセンブリ（１６）がハンドルアセンブリ（１１）に動作可能
に連結された、外科用器具（１０）を示す。図２、図３は、ハンドル（１４）の筐体（１
２）への交換式シャフトアセンブリ（１６）の取り付けを示す。ハンドル（１４）は、ね
じ、スナップ機構、接着剤などで相互接続することができる一対の相互接続可能なハンド
ルハウジングセグメント（２２、２４）を含む。例示される構成では、ハンドルハウジン
グセグメント（２２、２４）は、臨床医が把持及び操作することができるピストルグリッ
プ部分（２６）を形成するように協働する。以下で更に詳細に考察されるように、ハンド
ル（１４）は、その中に複数の駆動システムを動作可能に支持し、それら駆動システムは
、それに動作可能に取り付けられた交換式シャフトアセンブリ（１６）の対応する部分に
対して、様々な制御運動を生成及び適用するように構成されている。下で更に詳細に論じ
るように、トリガ（３２、３３）は、ハンドル（１４）の駆動システムの少なくともいく
つかを起動させるように、ピストルグリップ部分（２６）に向かって枢動可能である。
【００１４】
　ハンドルアセンブリ（１１）内の駆動システムの少なくともいくつかは、最終的に、概
略的に図５に示されるモータ（１１８）によって駆動される。本実施例では、モータ（１
１８）は、ピストルグリップ部分（２６）において位置付けられるが、モータ（１１８）
は、任意の他の好適な位置に位置付けられ得ることを理解されたい。モータ（１１８）は
、ハンドル（１４）に固定された電池パック（１１０）から電力を受信する。本実施例で
は、図５に示すように、電池パック（１１０）は、側部ボタン（１１１）に内向きの力を
かけることによってハンドル（１４）から取り外されてよい。この例では、操作者は、側
部ボタン（１１１）を内向きに操作して、電池パック（１１０）をハンドル（１４）との
固定係合から取り外すことができる。側部ボタン（１１１）を内向きに押すと、電池パッ
ク（１１０）はハンドル（１４）から近位に解放されてよく、したがって、外科用器具（
１０）から電池パック（１１０）を容易に取り外すことができる。いくつかの他の変形例
において、電池パック（１１０）は、ハンドル（１４）から取り外し可能でない。いくつ
かのこのような変形例において、電池パック（１１０）（又はその変形形態）は、ハンド
ルハウジングセグメント（２２、２４）内に完全に収容さる。モータ（１１８）及び電池
パック（１１０）が取り得る様々な好適な形態は、本明細書の教示を考慮することで当業
者に明らかになるであろう。
【００１５】
　図５にも概略的に示されるように、制御回路（１１７）は、ハンドル（１４）内に収容
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される。単なる例として、制御回路（１１７）は、本明細書の教示を考慮することで当業
者に明らかになるであろうように、マイクロコントローラ及び／又は様々な他の構成要素
を備えることができる。制御回路（１１７）は、制御アルゴリズムを駆動モータ（１１８
）に記憶し、実行するように構成される。制御回路（１１７）はまた、ハンドルアセンブ
リ（１１）の近位端部に位置付けられたグラフィカルユーザインターフェース（１１６）
を駆動するようにも構成される。いくつかの変形例において、制御回路（１１７）は、シ
ャフトアセンブリ（１６）から１つ又は２つ以上の信号を受信し、処理するように構成さ
れる。単なる例として、制御回路（１１７）は、その開示内容が参照により本明細書に組
み込まれる、２０１５年１０月１日に公開された、米国特許出願公開第２０１５／０２７
２５７５号、名称「Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ　Ｃｏｍｐｒｉｓｉｎｇ　
ａ　Ｓｅｎｓｏｒ　Ｓｙｓｔｅｍ」の教示の少なくとも一部に従って、構成され、動作可
能であり得る。制御回路（１１７）が構成され、動作可能であり得る他の好適な方法は、
本明細書の教示を考慮することで当業者に明らかになるであろう。
【００１６】
　図３で最もよく分かるように、ハンドル（１４）のフレーム（２８）は、複数の駆動シ
ステムを動作可能に支持する。この特定の例では、フレーム（２８）は、全体として、（
３０）に指定される「第１の」又は閉鎖駆動システムを動作可能に支持し、この閉鎖駆動
システムは、そこに動作可能に取り付けられた、又は連結された交換式シャフトアセンブ
リ（１６）に閉鎖運動及び開放運動を適用するために用いることができる。また、この特
定の例では、閉鎖駆動システム（３０）は、フレーム（２８）によって枢動可能に支持さ
れた閉鎖トリガ（３２）の形態のアクチュエータを含む。より具体的には、閉鎖トリガ（
３２）は、ピン（図示せず）によって筐体（１４）に枢動可能に連結される。このような
構成は、閉鎖トリガ（３２）が臨床医によって操作されることを可能にし、よって、臨床
医がハンドル（１４）のピストルグリップ部分（２６）を把持したとき、閉鎖トリガ（３
２）を、開始位置又は「非作動」位置（図４Ａ）からピストルグリップ部分（２６）に向
かって「作動」位置へと、より具体的には完全圧縮位置又は完全作動位置（図４Ｂ）へと
容易に枢動させることができる。閉鎖トリガ（３２）は、ばね又は他の付勢構成（図示せ
ず）によって非作動位置へと付勢されてもよい。
【００１７】
　本実施例では、閉鎖駆動システム（３０）は、閉鎖トリガ（３２）に枢動可能に連結さ
れた閉鎖リンク機構アセンブリ（３６）を更に含む。閉鎖リンク機構アセンブリ（３６）
の一部分を図３に示す。閉鎖リンク機構アセンブリ（３６）は、ピン（図示せず）によっ
て閉鎖トリガ（３２）に枢動可能に連結された第１の閉鎖リンク（図示せず）と、第２の
閉鎖リンク（３８）と、を含むことができる。第２の閉鎖リンク（３８）はまた、本明細
書において、「取り付け部材」とも称され得、横方向取り付けピン（４２）を含む。図３
に示されるように、取り付けピン（４２）は、シャフトアセンブリ（１６）がハンドルア
センブリ（１１）から取り外されたときに露出する。したがって、下で更に詳細に説明す
るように、取り付けピン（４２）は、シャフトアセンブリ（１６）がハンドルアセンブリ
（１１）に連結されたときに、シャフトアセンブリ（１６）の相補的な機構と連結するこ
とができる。
【００１８】
　更に図１～図３を参照すると、第１の閉鎖リンク（図示せず）は、フレーム（２８）に
枢動可能に連結された閉鎖解放アセンブリ（４４）と協働するように構成されている。少
なくとも１つの例において、閉鎖解放アセンブリ（４４）は、解放ボタンアセンブリ（４
６）を有し、遠位に突出するロッキングポール（図示せず）がその上に形成される。解放
ボタンアセンブリ（４６）は、解放ばね（図示せず）によって反時計回りの方向に枢動し
得る。臨床医が閉鎖トリガ（３２）をその非作動位置からハンドル（１４）のピストルグ
リップ部分（２６）に向かって押下すると、第１の閉鎖リンク（図示せず）は、ロッキン
グポール（図示せず）が第１の閉鎖リンク（図示せず）と保持係合する点に向かって上向
きに枢動し、それにより、閉鎖トリガ（３２）が非作動位置に戻ることを防ぐ。したがっ
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て、閉鎖解放アセンブリ（４４）は、閉鎖トリガ（３２）を完全作動位置でロックする働
きをする。
【００１９】
　臨床医が閉鎖トリガ（３２）を作動位置からロック解除して非作動位置に戻したいとき
、臨床医は、単純に、閉鎖解放ボタンアセンブリ（４６）を遠位に付勢することによって
、閉鎖解放ボタンアセンブリ（４６）を枢動させ、よって、ロッキングポール（図示せず
）が第１の閉鎖リンク（図示せず）との係合から外れるように移動する。ロッキングポー
ル（図示せず）が第１の閉鎖リンク（図示せず）との係合から外れるように移動するとき
に、弾性付勢が閉鎖トリガ（３２）を非作動位置に戻すように付勢することに応答して、
閉鎖トリガ（３２）を非作動位置に戻すことができる。他の閉鎖トリガロック及び解放構
成が用いられてもよい。
【００２０】
　交換式シャフトアセンブリ（１６）は、シャフトアセンブリ（１６）の長手方向軸に対
して所望の位置にエンドエフェクタ（１８）を解放可能に保持するように構成され得る、
関節ジョイント（５２）と関節ロック（図示せず）とを更に含む。本実施例では、関節ジ
ョイント（５２）は、当該技術分野で既知であるように、エンドエフェクタ（１８）をシ
ャフトアセンブリ（１６）の長手方向軸から離れて横方向に偏向させることを可能にする
ように構成される。単なる例として、エンドエフェクタ（１８）、関節ジョイント（５２
）、及び関節ロック（図示せず）は、２０１４年９月１８日に公開された、米国特許出願
公開第２０１４／０２６３５４１号、名称「Ａｒｔｉｃｕｌａｔａｂｌｅ　Ｓｕｒｇｉｃ
ａｌ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ　Ｃｏｍｐｒｉｓｉｎｇ　ａｎ　Ａｒｔｉｃｕｌａｔｉｏｎ
　Ｌｏｃｋ」の教示の少なくとも一部に従って、構成され、動作可能であり得る。
【００２１】
　本実施例では、関節ジョイント（５２）の関節は、ハンドルアセンブリ（１１）上の関
節コントロールロッカー（１１２）を介した操作者からの制御入力に基づいて、モータ（
１１８）を介してモータ駆動される。単なる例として、操作者が関節制御ロッカー（１１
２）の上部分を押下したとき、エンドエフェクタ（１８）は、関節ジョイント（５２）に
おいて（器具（１０）を上から見て）右へと横方向に枢動することができ、操作者が関節
制御ロッカー（１１２）の下部分を押下したとき、エンドエフェクタ（１８）は、関節ジ
ョイント（５２）において（器具（１０）を上から見て）左へと横方向に枢動することが
できる。いくつかの変形例において、ハンドルアセンブリ（１１）の他方の側部は、別の
関節制御ロッカー（１１２）を含む。このような変形例において、ハンドルアセンブリ（
１１）の他方の側部上の関節制御ロッカー（１１２）は、関節制御ロッカー（１１２）の
上への作動及び関節制御ロッカー（１１２）の下への作動に応答して、エンドエフェクタ
（１８）の上記の方向とは反対方向への枢動を提供するように構成することができる。単
なる例として、関節ジョイント（５２）においてエンドエフェクタ（１８）の関節のモー
タ駆動を提供する関節制御ロッカー（１１２）及び残りの機構は、その開示内容が参照に
より本明細書に組み込まれる、２０１５年１０月１日に公開された、米国特許出願公開第
２０１５／０２８０３８４号、名称「Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ　Ｃｏｍ
ｐｒｉｓｉｎｇ　ａ　Ｒｏｔａｔａｂｌｅ　Ｓｈａｆｔ」の教示の少なくとも一部に従っ
て、構成され、動作可能であり得る。関節ジョイント（５２）においてエンドエフェクタ
（１８）の関節のモータ駆動を提供する関節制御ロッカー（１１２）及び残りの機構が構
成され、動作可能であり得る他の適切な方法は、本明細書の教示を考慮することで当業者
に明らかになるであろう。
【００２２】
　本実施例のエンドエフェクタ（１８）は、ステープルカートリッジ（２０）をその中で
動作可能に支持するように構成された、細長いチャネル（４８）の形態の下側ジョーを備
える。本実施例のエンドエフェクタ（１８）は、細長いチャネル（４８）に対して枢動可
能に支持された、安アンビル（５０）の形態の上側ジョーを更に含む。交換式シャフトア
センブリ（１６）は、ノズル部分（５６、５８）から成る近位筐体又はノズル（５４）と



(10) JP 2020-525143 A 2020.8.27

10

20

30

40

50

、エンドエフェクタ（１８）の閉鎖及び／又は開放アンビル（５０）に利用することがで
きる閉鎖管（６０）と、を更に含む。シャフトアセンブリ（１６）はまた、閉鎖シャトル
（６２）をシャーシ（６４）に対して軸方向に移動させることができるように、シャフト
アセンブリ（１６）のシャーシ（６４）内で摺動可能に支持された閉鎖シャトル（６２）
も含む。閉鎖シャトル（６２）は、第２の閉鎖リンク（３８）に取り付けられた取り付け
ピン（４２）への取り付けのために構成されている、近位に突出する一対のフック（６６
）を含む。閉鎖管（６０）の近位端部（図示せず）は、それに対する相対的回転のために
閉鎖シャトル（６２）に連結されるが、閉鎖管（６０）と閉鎖シャトル（６２）との組み
合わせは、閉鎖管（６０）及び閉鎖シャトル（６２）の互いの長手方向への移動を提供す
る。閉鎖ばね（図示せず）が閉鎖管（６０）上に軸支され、閉鎖管（６０）を近位方向（
ＰＤ）に付勢する働きをし、それによって、シャフトアセンブリ（１６）がハンドル（１
４）に動作可能に連結されたとき、閉鎖トリガ（３２）を非作動位置へと枢動させる働き
をし得る。
【００２３】
　本実施例では、関節ジョイント（５２）は、二重枢軸閉鎖スリーブアセンブリ（７０）
を含む。二重枢軸閉鎖スリーブアセンブリ（７０）は、その開示内容が参照により本明細
書に組み込まれる、米国特許出願公開第２０１４／０２６３５４１号に開示される様々な
様態で開口タブをアンビル（５０）に係合するための、エンドエフェクタ閉鎖スリーブア
センブリ（７２）を含む。関節ジョイント（５２）が関節動作状態であるとき（すなわち
、エンドエフェクタ（１８）が、関節ジョイント（５２）においてシャフトアセンブリ（
１６）の長手方向軸から横方向に離れて枢動可能に偏向するとき）であっても、閉鎖トリ
ガ（３２）の枢動に応答して、二重枢軸閉鎖スリーブアセンブリ（７０）が閉鎖管（６０
）と共に移動するように、二重枢軸閉鎖スリーブアセンブリ（７０）が、閉鎖管（６０）
と連結されることを理解されたい。更に、エンドエフェクタ閉鎖スリーブアセンブリ（７
２）とアンビル（５０）との係合は、二重枢軸閉鎖スリーブアセンブリ（７０）及び閉鎖
管（６０）の遠位移動に応答した、アンビル（５０）のステープルカートリッジ（２０）
に向かう枢動、及び二重枢軸閉鎖スリーブアセンブリ（７０）及び閉鎖管（６０）の近位
移動に応答した、ステープルカートリッジ（２０）から離れるアンビル（５０）の枢動を
提供する。本例のシャフトアセンブリ（１６）は関節ジョイント（５２）を含むが、他の
交換式シャフトアセンブリは、関節動作能力を欠いていてもよい。
【００２４】
　図３に示されるように、シャーシ（６４）は、フレーム（２８）の遠位取り付けフラン
ジ部分（７８）内に形成された、対応するダブテールスロット（７６）内に受容されるよ
うに適合された、シャーシ上に形成された一対の先細取り付け部分（７４）を含む。各ダ
ブテールスロット（７６）は、取り付け部分（７４）を中に着座的に受容するように、先
細であってもよく、又は略Ｖ字形であってもよい。シャフト取り付けラグ（８０）が、中
間発射シャフト（８２）の近位端上に形成される。したがって、交換式シャフトアセンブ
リ（１６）がハンドル（１４）に連結されたとき、シャフト取り付けラグ（８０）は、長
手方向駆動部材（８６）の遠位端部に形成された発射シャフト取り付けクレードル（８４
）内に受容される。シャフト取り付けラグ（８０）が発射シャフト取り付けクレードル（
８４）内に受容されたとき、中間発射シャフト（８２）は、長手方向駆動部材（８６）と
共に長手方向に移動する。当該技術分野で知られているように、中間発射シャフト（８２
）が遠位に移動するとき、中間発射シャフト（８２）がエンドエフェクタ（１８）を作動
させて、ステープルを組織に打ち込み、組織を切断する。単なる例として、エンドエフェ
クタ（１８）のこの作動は、その開示内容が参照により本明細書に組み込まれる、米国特
許出願公開第２０１５／０２８０３８４号に従って、及び／又は本明細書に引用される様
々な他の参考文献の教示に従って実行することができる。
【００２５】
　図４Ａ～図４Ｃは、エンドエフェクタ（１８）の異なる作動状態の間のハンドルアセン
ブリ（１１）の異なる状態を示す。図４Ａでは、ハンドルアセンブリ（１１）は、閉鎖ト
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リガ（３２）が非作動枢動位置にあり、かつ発射トリガ（３３）が非作動枢動位置にある
状態である。この段階で、エンドエフェクタ（１８）は、アンビル（５０）がステープル
カートリッジ（２０）から離れて枢動される、開放状態にある。
【００２６】
　図４Ｂでは、ハンドルアセンブリ（１１）は、閉鎖トリガ（３２）が作動枢動位置にあ
る状態である。上で述べたように、閉鎖トリガ（３２）は、操作者が解放ボタンアセンブ
リ（４６）を作動させるまでこの位置にロックされる。この段階で、エンドエフェクタは
、アンビル（５０）がステープルカートリッジ（２０）に向かって枢動される、閉鎖状態
にあるが未発射状態であり、よって、組織は、アンビル（５０）とカートリッジ（２０）
との間で圧縮されている。しかしながら、発射シャフト（８２）は、まだステープルカー
トリッジ（２０）からステープルを作動させるために遠位に駆動されておらず、発射シャ
フト（８２）の遠位端部のナイフは、アンビル（２０）とステープルカートリッジ（２０
）との間で組織をまだ切断していない。発射トリガ（３３）は、非作動枢動位置から作動
枢動位置への閉鎖トリガ（３２）の移動のため、図４Ｂの部分的に作動した枢動位置にあ
ることに留意されたい。しかしながら、発射トリガ（３３）のこの移動は、操作者の発射
トリガ（３３）へのアクセスを向上させるためにのみ提供される。換言すれば、図４Ａに
示される位置から図４Ｂに示される位置への発射トリガ（３３）のこの移動は、発射シー
ケンスをまだ起動させない。
【００２７】
　図４Ｃでは、ハンドルアセンブリは、閉鎖トリガ（３２）が作動枢動位置のままであり
、かつ発射トリガ（３３）が作動枢動位置に枢動された状態にある。発射トリガ（３３）
のこの作動は、モータ（１１８）を起動させて、長手方向駆動部材（８６）を長手方向に
駆動し、次に、発射シャフト（８２）を長手方向に駆動する。発射シャフト（８２）の長
手方向の移動は、アンビル（５０）とステープルカートリッジ（２０）との間で圧縮され
た組織の中への、ステープルカートリッジ（２０）からのステープルの作動をもたらし、
更に、アンビル（５０）とステープルカートリッジ（２０）の間で圧縮された組織の切断
をもたらす。いくつかの変形例では、追加の安全トリガが提供される。例えば、追加の安
全トリガは、安全トリガが作動するまで、発射トリガ（３３）の作動を防ぐことができる
。換言すれば、図４Ｂに示される状態に到達した後に、操作者が発射トリガ（３３）を作
動させる準備をしたとき、操作者は、最初に安全トリガを作動させ、次いで、発射トリガ
（３３）を作動させなければならない。安全トリガの存在が、発射トリガ（３３）の不用
意な作動を防ぎ得ることを理解されたい。
【００２８】
　また、本実施例では、ステープルカートリッジ（２０）に向かうアンビル（５０）の作
動は、単に機械的連結を通して閉鎖トリガ（３２）とアンビル（５０）との間に提供され
、よって、アンビル（５０）を作動させるためにモータ（１１８）を使用しないことも理
解されたい。また、本実施例では、発射シャフト（８２）の作動（したがって、ステープ
ルカートリッジ（２０）の作動）が、モータ（１１８）の起動を通して提供されることも
理解されたい。加えて、関節ジョイント（５２）の作動は、本実施例のモータ（１１８）
の起動を通して提供される。関節ジョイント（５２）のこのモータ駆動の作動は、駆動部
材（８６）の長手方向の移動を介して提供される。シャフトアセンブリ（１６）内のクラ
ッチアセンブリ（図示せず）は、駆動部材（８６）の長手方向の移動と、関節ジョイント
（５２）を駆動するか又はステープルカートリッジ（２０）を作動させるための機構とを
選択的に連結するように動作可能である。このようなクラッチアセンブリを介した選択的
な連結は、閉鎖トリガ（３２）の枢動位置に基づく。具体的には、閉鎖トリガ（３２）が
図４Ａに示される非作動位置にあるとき、（関節制御ロッカー（１１２）の起動に応答し
た）モータ（１１８）の起動が関節ジョイント（５２）を駆動する。閉鎖トリガ（３２）
が図４Ｂに示される作動位置にあるとき、（発射トリガ（３３）の作動に応答した）モー
タ（１１８）の起動がステープルカートリッジ（２０）を作動させる。単なる例として、
クラッチアセンブリは、その開示内容が参照により本明細書に組み込まれる、米国特許出
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願公開第２０１５／０２８０３８４号の教示の少なくともいくつかに従って、構成され、
動作可能であり得る。
【００２９】
　本実施例では、ハンドルアセンブリ（１１）はまた、「ホーム」ボタン（１１４）も含
む。単なる例として、アンビル（５０）が閉鎖位置にあるとき、「ホーム」ボタン（１１
４）は、モータ（１１８）を起動させて、駆動部材（８６）を最近位の「ホーム」位置へ
と近位に後退させるように動作可能であり得る。加えて、又は代替的に、アンビル（５０
）が開放位置にあるときに、「ホーム」ボタン（１１４）は、モータ（１１８）を起動さ
せて、関節ジョイント（５２）を駆動して、非関節動作状態を達成し、よって、エンドエ
フェクタ（１８）がシャフトアセンブリ（１６）と同軸状に整列するように動作可能であ
り得る。加えて又は代替的に、「ホーム」ボタン（１１４）は、「ホーム」画面に戻るた
めに、グラフィカルユーザインターフェース（１１６）を起動させ得る。本明細書の教示
を考慮することで、「ホーム」ボタン（１１４）の起動に応答して提供され得る他の好適
な動作が当業者に明らかになるであろう。
【００３０】
　本実施例のシャフトアセンブリ（１６）は、連結シャフトアセンブリ（１６）をハンド
ルアセンブリ（１１）に、より具体的にはフレーム（２８）に、取り外し可能に連結する
ためのラッチシステムを更に含む。単なる例として、このラッチシステムは、シャーシ（
６４）に移動可能に連結されたロックヨーク又は他の種類のロック部材を含むことができ
る。図３に示されるように、このようなロックヨークは、フレーム（２８）内の対応する
ロックデテント又は溝（９８）と解放可能に係合するように構成された２つの近位突出ロ
ックラグ（９６）を含むことができる。いくつかの変形例では、ロックヨークは、弾性部
材（例えば、ばねなど）によって近位方向に付勢される。ロックヨークの作動は、シャー
シ（６４）に装着されたラッチアクチュエータアセンブリ（１０２）上に摺動可能に装着
されたラッチボタン（１００）によって達成することができる。ラッチボタン（１００）
は、ロックヨークに対して近位方向に付勢することができる。ロックヨークは、ラッチボ
タン（１００）を遠位方向に付勢することによってアンロック位置へと移動させることが
でき、これはまた、ロックヨークを枢動させて、フレーム（２８）との係合保持を解除す
る。ロックヨークがフレーム（２８）との「係合保持」状態であるとき、ロックラグ（９
６）は、対応するロックデテント又は溝（９８）内に係合して着座される。更なる単なる
例として、シャフトアセンブリ（１６）は、その開示内容が参照により本明細書に組み込
まれる、２０１７年３月３０日に公開された、米国特許出願公開第２０１７／００８６８
２３号、名称「Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｓｔａｐｌｉｎｇ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ　ｗｉｔｈ
　Ｓｈａｆｔ　Ｒｅｌｅａｓｅ，Ｐｏｗｅｒｅｄ　Ｆｉｒｉｎｇ，ａｎｄ　Ｐｏｗｅｒｅ
ｄ　Ａｒｔｉｃｕｌａｔｉｏｎ」の教示の少なくとも一部に従って、その開示内容が参照
により本明細書に組み込まれる、米国特許出願公開第２０１５／０２８０３８４号の教示
の少なくともいくつかに従って、及び／又は任意の他の好適な適切な様式で、ハンドルア
センブリ（１１）と取り外し可能に連結され得る。
【００３１】
　シャフトアセンブリ（１６）とハンドルアセンブリ（１１）との間の連結プロセスを開
始するために、臨床医は、シャーシ（６４）上に形成された先細取り付け部分（７４）が
フレーム（２８）内のダブテールスロット（７６）と整合されるように、フレーム（２８
）の上方に、又はそれに隣接して、交換式シャフトアセンブリ（１６）のシャーシ（６４
）を位置付けることができる。次いで、臨床医は、シャフトアセンブリ（１６）を、シャ
フトアセンブリ（１６）の長手方向軸に垂直な取り付け軸（ＩＡ）に沿って移動させて、
取り付け部分（７４）を対応するダブテール受容スロット（７６）と「動作可能な係合」
で着座させることができる。その際、中間発射シャフト（８２）上のシャフト取り付けラ
グ（８０）も、長手方向に移動可能な駆動部材（８６）のクレードル（８４）内に着座さ
れ、第２の閉鎖リンク（３８）上にあるピン（４２）の部分が、閉鎖シャトル（６２）内
の対応するフック（６６）内に着座される。本明細書で使用するとき、２つの構成要素の
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文脈における「動作可能な係合」という用語は、それら２つの構成要素が互いに十分に係
合され、そのため、作動運動をそれらに適用すると、構成要素が、意図される行為、機能
、及び／又は手順を実行し得ることを意味する。
【００３２】
　上で論じたように、交換式シャフトアセンブリ（１６）の少なくとも５つのシステムが
、ハンドル（１４）の少なくとも５つの対応するシステムと動作可能に連結され得る。第
１のシステムは、シャフトアセンブリ（１６）のフレーム又はスパインをハンドル（１４
）のフレーム（２８）と連結する、及び／又は整列させる、フレームシステムを備える。
第２のシステムは、シャフトアセンブリ（１６）をハンドル（１４）に解放可能にロック
する、ラッチシステムである。
【００３３】
　第３のシステムは、ハンドル（１４）の閉鎖トリガ（３２）、及び閉鎖管（６０）、及
びシャフトアセンブリ（１６）のアンビル（５０）を動作可能に接続することができる、
閉鎖駆動システム（３０）である。上で概説したように、シャフトアセンブリ（１６）の
閉鎖シャトル（６２）は、第２の閉鎖リンク（３８）上にあるピン（４２）と係合する。
閉鎖駆動システム（３０）を通して、アンビル（５０）は、閉鎖トリガ（３２）のピスト
ルグリップ（２６）に向かう、及びそこから離れる枢動に基づいて、ステープルカートリ
ッジ（２０）に向かって、及びそこから離れて枢動する。
【００３４】
　第４のシステムは、ハンドル（１４）の発射トリガ（３３）とシャフトアセンブリ（１
６）の中間発射シャフト（８２）とを動作可能に接続する、関節及び発射駆動システムで
ある。上で概説したように、シャフト取り付けラグ（８０）は、長手方向駆動部材（８６
）のクレードル（８４）と動作可能に接続する。この第４のシステムは、閉鎖トリガ（３
２）の枢動位置に応じて、関節ジョイント（５２）又はステープルカートリッジ（２０）
のモータ駆動の作動を提供する。閉鎖トリガ（３２）が非作動枢動位置にあるとき、第４
のシステムは、関節制御ロッカー（１１２）を関節ジョイント（５２）と動作可能に接続
し、それにより、関節ジョイント（５２）におけるシャフトアセンブリ（１１）の長手方
向軸に向かう、及びそこから離れるエンドエフェクタ（１８）のモータ駆動の枢動偏向を
与える。閉鎖トリガ（３２）が作動枢動位置にあるとき、第４のシステムは、発射トリガ
（３３）をステープルカートリッジ（２０）と動作可能に接続し、発射トリガ（３３）の
作動に応答して、アンビル（５０）とステープルカートリッジ（２０）との間に捕捉され
た組織のステープル留め及び切断をもたらす。
【００３５】
　第５のシステムは、シャフトアセンブリ（１６）がハンドル（１４）と動作可能に係合
されたことをハンドル（１４）の制御回路（１１７）に信号で伝えて、シャフトアセンブ
リ（１６）とハンドル（１４）との間で通電する、及び／又は信号を通信する、電気シス
テムである。本実施例では、図３に示されるように、シャフトアセンブリ（１６）は、シ
ャフト回路基板（図示せず）に動作可能に装着された電気コネクタ（１０６）を含む。電
気コネクタ（１０６）は、ハンドル制御基板（図示せず）上の対応する電気コネクタ（１
０８）と噛合係合するように構成される。回路及び制御システムに関する更なる詳細は、
その開示内容が参照により本明細書に組み込まれる、国特許出願公開第２０１４／０２６
３５４１号、及び／又はその開示内容が参照により本明細書に組み込まれる、米国特許出
願公開第２０１５／０２７２５７５号に見出すことができる。
【００３６】
　ハンドル（１４）の対応するシステムと動作可能に連結することができる交換式シャフ
トアセンブリ（１６）の他の種類のシステムは、本明細書の教示を考慮することで当業者
に明らかになるであろう。
【００３７】
　上で述べたように、本実施例のハンドルアセンブリ（１１）は、グラフィカルユーザイ
ンターフェース（１１６）を含む。単なる例として、グラフィカルユーザインターフェー
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ス（１１６）を使用して、電池（１１０）の動作状態、エンドエフェクタ（１８）の動作
状態、関節ジョイント（５２）の動作状態、トリガ（３２、３３）の動作状態に関する様
々な情報、及び／又は任意の他の種類の情報を表示することができる。グラフィカルユー
ザインターフェースを介して表示することができる他の適切な種類の情報は、本明細書の
教示を考慮することで当業者に明らかになるであろう。
【００３８】
　ハンドルアセンブリ（１１）は、異なるサイズ及び種類のステープルカートリッジを支
持するように、異なるシャフト長、サイズ、及び種類を有するように、などのように適合
されたエンドエフェクタを含む交換式シャフトアセンブリと接続して使用するように構成
することができる。単なる例として、図６は、ハンドルアセンブリ（１１）と共に使用す
ることができる様々な異なる種類のシャフトアセンブリ（１６、１２０、１３０、１４０
）を示す。具体的には、図６は、円形ステープル留め動作（例えば、端々吻合）を実行す
るように動作可能であるエンドエフェクタ（１２２）を有する円形ステープラシャフトア
センブリ（１２０）、線形ステープル留め動作を実行するように動作可能であるエンドエ
フェクタ（１３２）を有するライナステープラシャフトアセンブリ（１３０）、及びエン
ドエフェクタ（１８）と同じ種類のステープル留め及び切断動作を行うように動作可能で
あるエンドエフェクタ（１４２）を有する第２のエンドカッターシャフトアセンブリ（１
４０）を示す。しかしながら、この実施例では、シャフトアセンブリ（１４０）は、シャ
フトアセンブリ（１６）よりも短く、シャフトアセンブリ（１４０）は、シャフトアセン
ブリ（１６）よりも直径が小さく、エンドエフェクタ（１４２）は、エンドエフェクタ（
１８）よりも小さい。これらの様々な外科用ステープル留めシャフトアセンブリ（１６、
１２０、１３０、１４０）は、単なる例示的な実施例にすぎないことを理解されたい。
【００３９】
　また、制御回路（１１７）は、ハンドルアセンブリ（１１）と連結されているシャフト
アセンブリ（１６、１２０、１３０、１４０）の種類を検出し、その特定の種類のシャフ
トアセンブリ（１６、１２０、１３０、１４０）に好適な制御アルゴリズムを選択するよ
うに構成され得ることも理解されたい。別の単なる例示的な実施例として、各シャフトア
センブリ（１６、１２０、１３０、１４０）は、その特定の種類のシャフトアセンブリ（
１６、１２０、１３０、１４０）に好適な制御アルゴリズムを記憶するチップ又は他のメ
モリデバイスを有することができ、制御回路（１１７）は、シャフトアセンブリ（１６、
１２０、１３０、１４０）がハンドルアセンブリ（１１）と連結された後に、その制御ア
ルゴリズムを受信及び実行することができる。
【００４０】
　加えて、ハンドルアセンブリ（１１）はまた、例えば、高周波（radio frequency、Ｒ
Ｆ）エネルギー、超音波エネルギー及び／又は運動などの他の運動及び種類のエネルギー
を、様々な外科用途及び手術に関連して使用するように適合されたエンドエフェクタ構成
に印加するように構成されたアセンブリを含む、様々な他の交換式シャフトアセンブリと
共に効果的に用いることもできる。更に、エンドエフェクタ、シャフトアセンブリ、ハン
ドル、外科用器具及び／又は外科用器具システムは、任意の好適な締結具（複数可）を利
用して組織を締結することができる。例えば、中に着脱可能に格納された複数の締結具を
備える締結具カートリッジが、シャフトアセンブリのエンドエフェクタに着脱可能に挿入
及び／又は装着され得る。そのようなカートリッジの様々な例は、本明細書に列挙される
様々な参考文献に開示されている。
【００４１】
　本明細書に開示される様々なシャフトアセンブリ（１６）は、ハンドル付きのアセンブ
リ（１１）内の制御回路（１１７）との電気通信を必要とするセンサ及び他の様々な構成
要素を用いることができる。電気通信は、電気コネクタ（１０６、１０８）を噛合させる
ことを介して提供することができる。単なる例として、このようなセンサ及び他の構成要
素は、その開示内容が参照により本明細書に組み込まれる、米国特許出願公開第２０１５
／０２７２５７５号の教示の少なくともいくつかに従って構築され、動作可能であり得る
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。加えて又は代替的に、器具（１０）は、本明細書に列挙される他の様々な参考文献のう
ちのいずれかの教示の少なくとも一部に従って構築され、かつ動作可能であってよい。
【００４２】
　本明細書に開示される様々な教示が、ロボット制御式外科用システムと接続して、効果
的に利用することができることを理解するであろう。したがって、「筐体」又は「本体」
という用語はまた、本明細書に開示される交換式シャフトアセンブリ及びそれらのそれぞ
れの同等物を作動させるために使用することができる、少なくとも１つの制御運動を生成
及び適用するように構成された少なくとも１つの駆動システムを収容するか又は別様に動
作可能に支持する、ロボットシステムの筐体又は同様の部分も包含することができる。「
フレーム」という用語は、手持ち式外科用器具の一部分を指してもよい。「フレーム」と
いう用語はまた、ロボット制御式の外科用器具の一部分、及び／又は外科用器具を動作可
能に制御するために使用され得るロボットシステムの一部分も表すことができる。単なる
例として、本明細書に開示される交換式シャフトアセンブリは、その開示内容が参照によ
り本明細書に組み込まれる、２０１５年７月７日に発行された、米国特許第９，０７２，
５３５号、名称「Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｓｔａｐｌｉｎｇ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔｓ　ｗｉ
ｔｈ　Ｒｏｔａｔａｂｌｅ　Ｓｔａｐｌｅ　Ｄｅｐｌｏｙｍｅｎｔ　Ａｒｒａｎｇｅｍｅ
ｎｔｓ」に開示される、様々なロボットシステム、器具、構成要素、及び方法のいずれか
と共に用いることができる。
【００４３】
　ＩＩ．破壊可能な機構を有する、例示的な外科用器具及び電池パック
　場合によっては、外科用器具の理想的なライフサイクルが尽きたときに、使い捨ての電
池式外科用器具が適切に廃棄されることは有益であり得る。しかしながら、長期にわたる
使用後に外科用器具の性能及び／又外科用器具の安全性が低下する可能性があるにもかか
わらず、操作者は、その理想的なライフサイクルを超えて外科用器具の使用を不適切に延
長したくなることがある。外科用器具の更なる使用を、その予想されるライフサイクル終
了時に構造的に阻止する外科用器具は、外科用器具の継続的な過剰使用を防止するのに有
益であり得る。
【００４４】
　上記の器具（１０）など電池式器具では、電池（１１０）をハンドルアセンブリ（１１
）とは別個の構成要素として最初に提供することが有益であり得、その結果、電池（１１
０）は、外科手術の直前までハンドルアセンブリ（１１）に挿入されない。このようにす
ることで、電池（１１０）の寿命を最大化し、外科手術前の電池（１１０）からの電力損
失を最小限に抑えてよい。それでもなお、電池（１１０）は、最終的には切れ、その結果
、使えなくなった電池（１１０）がハンドルアセンブリ（１１）と連結されていると、器
具（１０）はもはや完全に動作できなくなる。このため、一部の操作者は、電池（１１０
）を新しい電池（１１０）と単に交換し、それによって器具（１０）の使用を継続する気
にさせ得る。しかしながら、安全性及び／又は信頼性の観点から、電池（１１０）を完全
に放電するのに十分な長期間にわたって器具（１０）が使用された後に器具（１０）が再
使用されないようにすることが望ましい場合がある。換言すれば、器具（１０）全体のラ
イフサイクルを単一の電池（１１０）の寿命に制限し、したがって器具（１０）で使用さ
れる最初の電池（１１０）が完全に放電すると、器具（１０）全体のライフサイクルが終
了することが望ましい場合がある。放電電池（１１０）を交換し、その後も器具（１０）
の使用を続けることを不可能（又は、少なくとも極めて実現困難）にすることにより、か
かるライフサイクルを強制することが更に望ましい場合がある。
【００４５】
　以下の説明は、操作者が電池パックを取り外そうとした場合に外科用器具を効果的に操
作不能にすることにより、電池パックのライフサイクルを越えて外科用器具を継続的に使
用できなくするように協働的に構成されている、電池式外科用器具及び対応する電池パッ
クの様々な実施例を提供する。最終的に、外科用器具の破壊は、外科用器具が、単一の電
池パックの寿命を超えて過剰に使用されないようにするために有益であり得る。下記のラ
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イフサイクル管理機構は、上記の様々な外科用器具（１０）及び電池パック（１１０）の
いずれか、並びに本明細書に記載の様々な参考文献に記載の様々な外科手術のいずれかに
容易に組み込まれ得ることが理解されるべきである。後述する外科用器具及び電池パック
が使用され得る他の適切な方法が、本明細書の教示に照らして当業者には明らかとなるで
あろう。
【００４６】
　Ａ．弾性ラッチ機構を有する、例示的な外科用器具
　図７Ａは、電池受容部分（２１０）と、電池パック（２２０）と、を備える例示的な代
替ハンドルアセンブリ（２１１）を示す。以下に記載する場合を除き、ハンドルアセンブ
リ（２１１）及び電池パック（２２０）は、上述したハンドルアセンブリ（１１）及び電
池（１１０）のようにそれぞれ構成され、動作可能であってよい。電池受容部分（２１０
）は、電池パック（２２０）を受容するようにサイズ決定され、構成されている開口部（
２０４）、キャビティ（２０８）、及び内壁（２１２）を含む。電池受容部分（２００）
の内壁（２１２）は、内壁（２１２）の長手方向長さに沿って位置付けられたボス（２１
６）の形態の拘束機構を更に含む。ボス（２１６）は、内壁（２１２）からキャビティ（
２０８）内へ、かつ対向する内壁（２１２）に向かって内向きに延在する。図７Ａに更に
見ることができるように、内壁（２１２）は、電池受容部分（２１０）のキャビティ（２
１２）内へと内向きに延在する複数のボス（２１６）を含んでよい。例示の目的のみのた
めに、内壁（２１２）は、３つのボス（２１６）をそれぞれ含んでよい。しかしながら、
本明細書の教示を考慮すると、様々な数のボス（２１６）が内壁（２１６）に沿って好適
であり得ることが、当業者には明らかであろう。本明細書に記載の他の構成要素と同様に
、ボス（２１６）は、様々な方法及び構成で再配置、変更、修正、置換、又は補足されて
よい。
【００４７】
　電池パック（２２０）は、外壁（２２４）と、外壁（２２４）の一部に沿って延在する
弾性アーム（２２８）と、を含む。外壁（２２４）及びアーム（２２８）は、電池受容部
分（２１０）の開口部（２０４）、キャビティ（２０８）、及び内壁（２１２）に挿入さ
れるようにサイズ決めされ、構成されている。電池パック（２２０）には、外科用器具（
２００）から電池パック（２２０）を取り外すことができるように構成されている、電池
パック（１１０）の側部ボタン（１１１）に類似の任意のボタン及び／又は解放機構は存
在しない。したがって、電池パック（２２０）は、ボタン又はラッチの単なる操作によっ
てハンドルアセンブリ（２１１）から容易に係合解除されるようには構成されていない。
本実施例では、電池パック（２２０）のアーム（２２８）は、アーム（２２８）の長手方
向長さに沿って位置付けられたキャッチ要素（２３２）の形態のラッチ機構を更に含む。
キャッチ要素（２３２）は、アーム（２２８）から外向きに、かつ対向するアーム（２２
８）から離れる方向に延在する。アーム（２２８）は、電池受容部分（２００）内のボス
（２１６）の数と一致する複数のキャッチ要素（２３２）を含み得ることが、当業者には
明らかであろう。
【００４８】
　電池受容部分（２１０）のボス（２１６）は、電池パック（２２０）が電池受容部分（
２１０）に挿入されると、電池パック（２２０）のキャッチ要素（２３２）に係合するよ
うにサイズ決めされ、構成されている。ボス（２１６）は、アーム（２２８）の弾性変形
をもたらす様々な材料から作製されてよく、したがって、キャッチ要素（２３２）はボス
（２１６）に沿ってラチェットし、それによって、一方向に抑制された、電池パック（２
２０）の移動をもたらす。アーム（２２８）は、キャッチ要素（２３２）がボス（２１６
）に係合すると、対向するアーム（２２８）に向かって内向きに屈曲するように構成され
ている。アーム（２２８）は、キャッチ要素（２３２）をボス（２１６）と係合させつつ
、弾性的に偏向する様々な材料から作製されてよい。キャッチ要素（２３２）は、アーム
（２２８）に類似の材料から作製される。
【００４９】
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　本実施例では、ボス（２１６）は、電池パック（２２０）が電池受容部分（２１０）に
挿入されると、電池パック（２２０）を外科用器具（２００）に弾性的に固定するように
機能する。図７Ａで分かるように、ボス（２１６）がキャビティ（２０８）内へと横方向
に延在するため、電池パック（２２０）が電池受容部分（２１０）内へと遠位に前進する
と、ボス（２１６）はキャッチ要素（２３２）と連結してよい。図７Ｂで分かるように、
電池パック（２２０）が電池受容部分（２００）に完全に遠位挿入されると、各内壁（２
１２）に沿った各ボス（２１６）は、アーム（２２８）に沿って位置付けられた、対応す
るキャッチ要素（２３２）に対してしっかりと固定される。この例では、キャッチ要素（
２３２）は、ボス（２１６）との噛み合い係合によって、電池パック（２２０）の近位引
き抜きを妨害し、阻止する。図７Ｂに示す段階では、電池パック（２２０）の電気接点（
２２２）は、ハンドルアセンブリ（２１１）の相補的な電気接点（２２１）と係合され、
その結果、器具は外科手術で使用する準備ができている。
【００５０】
　外科手術の終了時に、操作者は、ハンドルアセンブリ（２１１）から電池パック（２２
０）を取り外そうとすることができる。具体的には、操作者は、電池パック（２２０）を
取り外すことを所望して、電池パック（２２０）及びハンドルアセンブリ（２１１）を別
個に廃棄できる。ハンドルアセンブリ（２１１）から電池パック（２２０）を取り外すに
は、操作者が所定の近位力を及ぼして、ボス（２１６）の剛性に打ち勝つ必要がある。図
７Ｃで分かるように、所定の近位力を印加することにより、最終的にはボス（２１６）の
剛性強度に打ち勝ち、したがって、ボス（２１６）を強制的に破壊してよい。ボス（２１
６）が破壊されると、電池パック（２２０）は、電池受容部分（２１０）から完全に取り
外されてよい。電池パック（２２０）が電池受容部分（２１０）から完全に取り外される
と、ボス（２１６）が恒久的に破壊されているため、その後は、ハンドルアセンブリ（２
１１）で電池パック（２２０）を使用できない。したがって、外科用器具（２００）は、
元の電池パック（２２０）の寿命を超えて過剰に使用されないようにすることができる。
【００５１】
　Ｂ．弱化ネック部分を有する、例示的な外科用器具
　図８Ａは、電池受容部分（３１０）と、電池パック（３２０）と、を備える例示的な代
替外科用器具（３００）を示す。電池受容部分（３００）は、電池パック（３２０）を受
容するようにサイズ決定され、構成されている開口部（３０４）、キャビティ（３０８）
、及び内壁（３１２）を含む。電池受容部分（３００）は、電池受容部分（３１０）をハ
ンドルアセンブリ（３１１）の残部と接続させるように機能する基部（９）に沿って位置
付けられた弱化ネック部分（３１４）を更に含む。電池受容部分（３１０）の内壁（３１
２）は、内壁（３１２）の長手方向長さに沿って位置付けられたボス（３１６）の形態の
拘束機構を更に含む。ボス（３１６）は、内壁（３１２）からキャビティ（３０８）内へ
、かつ対向する内壁（３１２）に向かって内向きに延在する。図８Ａに更に見ることがで
きるように、内壁（３１２）は、電池受容部分（３００）のキャビティ（３０８）内へと
内向きに延在する複数のボス（３１６）を含んでよい。例示の目的のみのために、内壁（
３１２）は、３つのボス（３１６）をそれぞれ含んでよい。しかしながら、本明細書の教
示を考慮すると、様々な数のボス（３１６）が内壁（３１２）に沿って好適であり得るこ
とが、当業者には明らかであろう。本明細書に記載の他の構成要素と同様に、ボス（３１
６）は、様々な方法及び構成で再配置、変更、修正、置換、又は補足されてよい。
【００５２】
　弱化ネック部分（３１４）は、電池受容部分（３１０）と一体的に（integrally and u
nitarily）形成され、電池受容部分（３１０）をハンドルアセンブリ（３１１）に所定の
分離力まで取り外し可能に固定するように構成されている。弱化ネック部分（３１４）は
、所定の分離力を印加すると破壊され、それによって、ハンドルアセンブリ（３１１）か
ら電池受容部分（３１０）を分離できるように更に構成されている。
【００５３】
　電池パック（３２０）は、外壁（３２４）と、外壁（３２４）の一部に沿って延在する
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弾性アーム（３２８）と、を含む。外壁（３２４）及びアーム（３２８）は、電池受容部
分（３１０）の開口部（３０４）、キャビティ（３０８）、及び内壁（３１２）に挿入さ
れるようにサイズ決めされ、構成されている。電池パック（３２０）には、電池パック（
１１０）の側部ボタン（１１１）に類似の任意のボタン及び／又は解放機構は存在せず、
外科用器具（３００）から電池パック（３２０）を取り外すことができるように構成され
ている。したがって、電池パック（３２０）は、ボタン又はラッチの単なる操作によって
ハンドルアセンブリ（３１１）から容易に係合解除されるようには構成されていない。本
実施例では、電池パック（３２０）のアーム（３２８）は、アーム（３２８）の長手方向
長さに沿って位置付けられたキャッチ要素（３３２）の形態のラッチ機構を更に含む。キ
ャッチ要素（３３２）は、アーム（３２８）から外向きに、かつ対向するアーム（３２８
）から離れる方向に延在する。アーム（３２８）は、電池受容部分（３１０）内のボス（
３１６）の数と一致する複数のキャッチ要素（３３２）を含み得ることが、当業者には明
らかであろう。
【００５４】
　電池受容部分（３１０）のボス（３１６）は、電池パック（３２０）が電池受容部分（
３１０）に挿入されると、電池パック（３２０）のキャッチ要素（３３２）にしっかりと
係合するようにサイズ決めされ、構成されている。ボス（３１６）は、キャッチ要素（３
３２）の変形をもたして、電池パック（３２０）を電池受容部分（３１０）に遠位挿入で
きるが、電池パック（３２０）が電池受容部分（３１０）に遠位挿入されると、電池パッ
ク（３２０）の近位移動を阻止する、様々な材料から作製されてよい。アーム（３２８）
は、キャッチ要素（３３２）がボス（３１６）に係合すると、対向するアーム（３２８）
に向かって内向きに屈曲するように構成されている。アーム（３２８）は、キャッチ要素
（３３２）をボス（３１６）と係合させつつ、弾性的に偏向する様々な材料から作製され
てよい。キャッチ要素（３３２）は、アーム（３２８）に類似の材料から作製される。
【００５５】
　本実施例では、ボス（３１６）は、電池パック（３２０）が電池受容部分（３１０）に
挿入されると、電池パック（３２０）を外科用器具（３００）に固定的に固定するように
機能する。図８Ｂで分かるように、ボス（３１６）がキャビティ（３０８）内へと横方向
に延在するため、電池パック（３２０）が電池受容部分（３１０）内へと遠位に前進する
と、ボス（３１６）はキャッチ要素（３３２）と連結してよい。図８Ｂで分かるように、
電池パック（３２０）が電池受容部分（３１０）に完全に遠位挿入されると、各内壁（３
１２）に沿った各締結具（３１６）は、アーム（３２８）に沿って位置付けられた、対応
するキャッチ要素（３３２）に対してしっかりと固定される。この例では、キャッチ要素
（３３２）は、分離ボス（３１６）との噛み合い係合によって、電池パック（３２０）の
近位引き抜きを妨害し、阻止する。図８Ｂに示す段階では、電池パック（３２０）の電気
接点（３２２）は、ハンドルアセンブリ（３１１）の相補的な電気接点（３２１）と係合
され、その結果、器具は外科手術で使用される準備が整う。
【００５６】
　外科手術の終了時に、操作者は、電池パック（３２０）を外科用器具（３００）から取
り外そうとすることができる。具体的には、操作者は、電池パック（３２０）を取り外す
ことを所望して、電池パック（３２０）及びハンドルアセンブリ（３１１）を別個に廃棄
できる。ハンドルアセンブリ（３１１）から電池パック（３２０）を取り外すには、操作
者が電池パック（３２０）に所定の近位力を及ぼす必要がある。電池パック（３２０）に
近位力を印加することにより、最終的に弱化ネック部分（３１６）の剛性強度に打ち勝ち
得る応力を弱化ネック部分（３１４）に伝達できる。ボス（３１６）とキャッチ要素（３
３２）との噛み合い係合は、電池受容部分（３１０）に対する所定の分離力の印加に耐え
るように構成されている。図８Ｃで分かるように、電池パック（３２０）に所定の力を印
加することにより、弱化ネック部分（３１４）の強度に打ち勝ち、ネック部分（３１４）
を破壊し、したがって、基部（９）に沿って電池受容部分（３１０）を強制的に破壊し得
る。電池受容部分（３１０）及び電池パック（３２０）が共にハンドルアセンブリ（３１
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１）の残部から完全に取り外されると、電池受容部分（３１０）が恒久的に破壊されてい
るため、その後は、ハンドルアセンブリ（３１１）で電池パック（３２０）を使用できな
い。したがって、外科用器具（３００）は、元の電池パック（３２０）の寿命を超えて過
剰に使用されないようにすることができる。
【００５７】
　図８Ｂで分かるように、電池受容部分（３１０）は、シャフト（３０１）と、ブラケッ
ト（３１８）と、を更に含んでよい。シャフト（３０１）は、電池パック（３２０）を電
池受容部分（３１０）のキャビティ（３０８）内に受容して保持するように構成されてい
る。ブラケット（３１８）は、シャフト（３０１）にしっかりと取り付けられ、電線（８
）を保持するように構成されている。電線（８）は、弱化ネック部分（３１４）の一端で
制御回路（１１７）に、弱化ネック部分（３１４）の他端で電池パック（４２０）に電気
的に接続されている。電線（８）は、電池パック（３２０）との接続前に、ブラケット（
３１８）を通って配線され、それにしっかりと取り付けられる。電線（８）は、電池受容
部分（３１０）に挿入されると、電池パック（３２０）と外科用器具（３００）の制御回
路（１１７）との間に電気通信を提供するように機能する。ブラケット（３１８）は、弱
化ネック部分（３１４）に沿って電池受容部分（３１０）に所定の分離力を印加しても、
電線（８）をしっかりと保持するように構成されている。
【００５８】
　図８Ｃで分かるように、所定の力を印加することにより、最終的にネック部分（３１４
）の強度に打ち勝つことができ、したがって、基部（９）に沿って電池受容部分（３１０
）を強制的に破壊し、制御回路（１１７）から電線（８）を恒久的に分離する。電線（８
）は、ハンドルアセンブリ（３１１）と電池受容部分（３１０）との間の他の位置におい
て、電気接点（２２１、２２２）の係合などから更に分離されてよい。電池受容部分（３
１０）が外科用器具（３００）から完全に取り外されると、電線（８）、したがって制御
回路（１１７）と電気接点（２２１、２２２）との電気通信が恒久的に破壊されているた
め、その後は、外科用器具（３００）で電池パック（３２０）を使用できない。
【００５９】
　Ｃ．接着性ラッチ機構を有する、例示的な外科用器具
　図９は、電池受容部分（４１０）と、電池パック（４２０）と、を備える例示的な代替
外科用器具（４００）を示す。以下に記載する場合を除き、この実施例の外科用器具（４
００）は、上記の外科用器具（１０）と同様に構成され、かつ動作可能であり得る。電池
受容部分（４１０）は、電池パック（４２０）を受容するようにサイズ決定され、構成さ
れている開口部（４０４）及びキャビティ（４０８）を含む。電池受容部分（４１０）は
、キャビティ（４０８）内に位置付けられたシャフト（４１２）を更に含む。シャフト（
４１２）は、外科用器具（４００）から開口部（４０４）に向かって近位に延在し、電池
パック（４２０）を電池受容部分（４１０）内にしっかりと保持するように構成されてい
る。電池受容部分（４１０）は、電池受容部分（４１０）を、開口部（４０４）に挿入さ
れる任意のデバイス又は構成要素にしっかりと取り付けるように構成されている接着材料
（４１６）を更に含み、それによって、電池受容部分（４１０）内の挿入された構成要素
を固定する。接着材料（４１６）は、キャビティ（４０８）の内表面又は開口部（４０４
）を画定する近位縁に沿って均一に位置付けられてよい。加えて、又は代替的に、接着材
料（４１６）は、シャフト（４１２）の外周面に沿って位置付けられてよい。
【００６０】
　接着材料（４１６）は、電池パック（４２０）と電池受容部分（４１０）との間を密封
接続するように更に機能し得る。当業者には明らかなように、外科用器具（４００）は、
通常使用中に様々な液体に遭遇し得るため、電池パック（４２０）と電池受容部分（４１
０）との間を密封することが更に有益であり得る。例えば、外科用器具（４００）は、手
術室において、例えば、生理食塩水又は患者の体液が跳ね返るなど液体に曝露され得る。
接着材料（４１６）は、密封構成要素として機能することにより、外科用器具（４００）
の使用中に、体液又は他の物質が偶発的に電池受容部分（４１０）に侵入することを阻止
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し得る。接着材料（４１６）は、電池パック（４２０）と電池受容部分（４１０）との間
に接着性密封接続を提供する、エポキシ又は任意の他の好適な物質であってよい。
【００６１】
　本実施例では、図１０で分かるように、電池パック（４２０）が電池受容部分（４１０
）に挿入されると、電池パック（４２０）の外表面は、キャビティ（４０８）の内表面及
び開口部（４０４）を画定する近位縁部と接触する。この例では、電池パック（４２０）
は、接着材料（４１６）と相互作用し、それによって電池受容部分（４１０）及び電池パ
ック（４２０）が恒久的に取り付けられる。接着材料（４１６）は、電池パック（４２０
）を電池受容部分（４１０）から取り外そうとする、操作者による電池パック（４２０）
への近位力の印加に耐えるように構成されている。したがって、電池パック（４２０）は
外科用器具（４００）に恒久的に固定されるようになり、そのため、その後は、外科用器
具（４００）でいずれの電池パック（４２０）も使用できないようにする。
【００６２】
　Ｄ．暗号された破壊コードを有する、例示的な電池パック
　図１１は、上記の外科用器具（１０）で使用され得る例示的な代替電池パック（５００
）のブロック概略図を示す。本実施例では、電池パック（５００）は、制御モジュール（
５３０）に動作可能に装着される電気コネクタ（５５０）を含む。単なる例として、制御
モジュール（５３０）は、本明細書の教示を考慮することで当業者に明らかになるであろ
うように、様々な構成要素を備えてよい。電気コネクタ（５５０）は、外科用器具（１０
）のハンドルアセンブリ（１１）上の対応する電気コネクタ（１５０）と噛合係合するよ
うに構成されている。電池パック（５００）は、制御モジュール（５３０）に電気的に結
合された電池（５１０）を更に含む。制御モジュール（５３０）は、電池（５１０）が枯
渇しそうになると、電池パック（５００）からの暗号化された破壊コードを、外科用器具
（１０）の制御回路（１１７）に電気的に送信するアルゴリズムを記憶し、実行するよう
に構成されている。
【００６３】
　本実施例では、制御モジュール（５３０）は、電池（５１０）の充電量を能動的に監視
し、それによって電池（５１０）が枯渇しそうになる時点を判定するように構成されてい
る。具体的には、制御モジュール（５３０）は、電池（５１０）の充電量が所定の閾値を
下回る時点を判定するように構成されている。所定の閾値は、以下に記載する処理工程を
完了するために必要とされる充電量を少し上回る量であってよい。制御モジュール（５３
０）は、電池（５１０）が枯渇しそうな状態を識別すると、暗号化された破壊コードを伝
える電気コネクタ（１５０、５５０）を通じて制御回路（１１７）に電気信号を送信する
。制御回路（１１７）はその後、電気信号を処理し、破壊コードを実行し、それによって
外科用器具（１０）をそれ以降は動作不能にすることにより、外科用器具の廃棄を余儀な
くさせる。いくつかの変形例では、暗号化された破壊コードは、制御回路（１１７）内に
含まれる動作アルゴリズムを消去するように機能する電気コードを含んでよい。いくつか
の他の変形例では、暗号化された破壊コードは、制御回路（１１７）が更に動作しないよ
うに干渉するように機能してよい。更にいくつかの他の変形例では、破壊コードは、全て
の更なる動作を停止するように制御回路（１１７）に指示するように機能し得る。暗号化
された破壊コードは、電池パック（５００）の最終放電モードの開始前に、制御モジュー
ル（５３０）によって送信される。
【００６４】
　ＩＩＩ．医用エレクトロニクスのための例示的な疎水性コーティング
　場合によっては、一般的に手術で使用され、液体侵入事象の危険性を有する電動外科用
器具（１０）の電気コネクタが、液体への曝露から保護されることは有益であり得る。前
述したように、外科用器具（１０）は、外科手術中に様々な液体（例えば、血液、生理食
塩水など）に曝露される場合があり、かかる液体が器具（１０）の電気部品（例えば、電
気コネクタ（１０６、１０８、１５０））に到達する危険性が存在し得る。一部のコンフ
ォーマルコーティングは、アクリル又はシリコーン化学物質を用いてよく、液体スプレー
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又は浸漬を使用して電気コネクタの表面に塗布されてよい。しかしながら、コンフォーマ
ルコーティングで電気部品（１０６、１０８、１５０）及び導体をコーティングすること
は、これらが非導電性であり、したがって、電気部品（１０６、１０８、１５０）が電気
的に機能することを阻止する絶縁バリアを形成するため、問題となり得る。したがって、
導電パッド又は接点を含む多くの回路基板（１１７）部品は、コーティングされることが
できない。そうしなければ、これらの電気的機能が悪影響を受けることになる。外科用器
具（１０）の電気部品（１０６、１０８、１５０）に薄い導電性コーティングを塗布する
ことは、潜在的な液体への曝露から接点を保護することに有益であり得、その一方で、こ
れらの電気的能力の機能を妨げない。
【００６５】
　具体的には、例示的な導電性疎水膜の薄いコーティングは、外科用器具（１０）のコネ
クタ接点（１０６、１０８、１５０）に適用され得、その一方で、機械的障壁を生成しな
い。あくまで一例として、Ｉｎｔｅｇｒａｔｅｄ　Ｓｕｒｆａｃｅ　Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇ
ｉｅｓ，Ｉｎｃ．（Ｍｅｎｌｏ　Ｐａｒｋ，Ｃａｌｉｆｏｒｎｉａ）製の超分子セラミッ
クコーティングＲｅｐｅｌｌｉｘ（商標）は、上記の導電性疎水膜の好適な変形例であり
得る。あるいは、Ｂｕｒｎｄｙ，ＬＬＣ（Ｍａｎｃｈｅｓｔｅｒ，Ｎｅｗ　Ｈａｍｐｓｈ
ｉｒｅ）製のＰｅｎｅｔｒｏｘ（商標）は、導電性疎水膜別の好適な変形例であり得る。
導電性疎水膜は、機械的障壁を生成しないことにより、圧力界面に依存して電気的接続を
形成するコネクタ接点（１０６、１０８、１５０）が適切に機能できるようにする。回路
基板（１１７）の典型的なコーティングプロセスでは、全てのコネクタ又は接触パッドが
コンフォーマルコーティングで被覆されないように隠すために追加のコスト及び労力を必
要とする場合があるが、導電性疎水性コーティングは、回路基板（１１７）全体に均一に
塗布されてよく、したがって製造効率を改善し、コストを低減する。
【００６６】
　ＩＶ．例示的な組み合わせ
　以下の実施例は、本明細書の教示を組み合わせるか又は適用することができる、様々な
非網羅的な方法に関する。以下の実施例は、本出願における又は本出願の後の出願におけ
るどの時点でも提示され得る、いずれの特許請求の範囲の適用範囲をも限定することを目
的としたものではないと理解されよう。一切の棄権を意図するものではない。以下の実施
例は、単なる例示の目的で与えられるものにすぎない。本明細書の様々な教示は、他の多
くの方法で配置及び適用が可能であると考えられる。また、いくつかの変形形態では、以
下の実施例において言及される特定の特徴を省略してよいことも考えられる。したがって
、本発明者ら又は本発明者らの利益の継承者により、後日、そうである旨が明示的に示さ
れない限り、以下に言及される態様又は特徴のいずれも重要なものとして見なされるべき
ではない。以下に言及される特徴以外の更なる特徴を含む特許請求の範囲が本出願におい
て、又は本出願に関連する後の出願において示される場合、それらの更なる特徴は、特許
性に関連するいかなる理由によっても追加されたものとして仮定されるべきではない。
【実施例１】
【００６７】
　外科用器具であって、（ａ）電池パックであって、ラッチ機構を含む、電池パックと、
（ｂ）電池ポートであって、電池パックを受容するように構成されており、拘束機構を含
む、電池ポートと、を備え、拘束機構は、電池ポートが電池パックを受容するときにラッ
チ機構にしっかりと係合するように構成されており、その結果、電池パックは電池ポート
に固定的に取り付けられるようになり、電池ポートの少なくとも一部は、電池ポートから
の電池パックの取り外し時に恒久的に変形又は破断するように構成されており、その結果
、外科用器具は動作不能になる、外科用器具。
【実施例２】
【００６８】
　拘束機構は突出部を備え、ラッチ機構はキャッチを備える、実施例１に記載の外科用器
具。
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【実施例３】
【００６９】
　電池パックは複数のキャッチを含み、電池ポートは、複数のキャッチに匹敵する複数の
突出部を含む、実施例２に記載の外科用器具。
【実施例４】
【００７０】
　電池ポートは第１及び第２の内壁を含み、複数の突出部は、第１及び第２の内壁から電
池ポート内へと延在する、実施例３に記載の外科用器具。
【実施例５】
【００７１】
　複数のキャッチは、電池パックが電池ポートから取り外されるときに複数の突出部を恒
久的に変形させるように構成されている、実施例４に記載の外科用器具。
【実施例６】
【００７２】
　電池ポートは弱化部分を更に備え、弱化部分は電池ポートと一体であり、弱化部分は電
池ポートの基部に沿って位置付けられている、実施例１～５のいずれか１つ以上に記載の
外科用器具。
【実施例７】
【００７３】
　弱化部分は、電池ポートからの電池パックの取り外し時に恒久的に変形するように構成
されており、その結果、電池パック及び電池ポートは、弱化部分において、また基部に沿
って外科用器具から共に取り外される、実施例６に記載の外科用器具。
【実施例８】
【００７４】
　電池ポートは、少なくとも１つの電線を更に含み、少なくとも１つの電線は、電池パッ
クを外科用器具の回路基板に電気的に接続するように動作可能である、実施例７に記載の
外科用器具。
【実施例９】
【００７５】
　電池ポートは拘束ブラケットを更に含み、拘束ブラケットは、少なくとも１つの電線を
しっかりと把持するように構成されている、実施例８に記載の外科用器具。
【実施例１０】
【００７６】
　拘束ブラケットは、弱化部分が恒久的に変形するときに、回路基板又は電池パックの一
方又は両方から少なくとも１つの電線を恒久的に取り外すように動作可能であり、その結
果、電池パックは回路基板から電気的に切断される、実施例９に記載の外科用器具。
【実施例１１】
【００７７】
　拘束機構は、電池ポート内に位置付けられた接着材料を備える、実施例１～１０のいず
れか１つ以上に記載の外科用器具。
【実施例１２】
【００７８】
　ラッチ機構は、電池ポートの近位受容縁部を備える、実施例１１に記載の外科用器具。
【実施例１３】
【００７９】
　接着材料は、電池パックが電池ポートに挿入され、近位受容縁部と接触するときに、電
池パックを電池ポートに恒久的に取り付けるように構成されている、実施例１２に記載の
外科用器具。
【実施例１４】
【００８０】
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　ラッチ機構は、電池ポートの内表面を備える、実施例１１～１３のいずれか１つ以上に
記載の外科用器具。
【実施例１５】
【００８１】
　接着材料は、電池パックが電池ポートに挿入され、電池ポートの内表面と接触するとき
に、電池パックを電池ポートに恒久的に取り付けるように構成されている、実施例１４に
記載の外科用器具。
【実施例１６】
【００８２】
　外科用器具であって、（ａ）電池であって、締結具を含む、電池と、（ｂ）ポートであ
って、電池を受容するように構成されており、ポートが電池を受容するときに締結具と嵌
合するように構成されているラッチ要素を含む、ポートと、を備え、電池は、ポートから
取り外されるときにポート又はラッチ要素を修復不能に破壊するように構成されており、
その結果、電池は、ポート又はラッチ要素を損傷せずにポートから取り外すことができな
い、外科用器具。
【実施例１７】
【００８３】
　締結具は少なくとも１つのキャッチを備え、ラッチ要素は少なくとも１つの突出部を備
え、少なくとも１つのキャッチは、電池がポートから取り外されるときに少なくとも１つ
の突出部を恒久的に変形させるように構成されている、実施例１６に記載の外科用器具。
【実施例１８】
【００８４】
　ポートは有孔ネックを含み、締結具とラッチ要素との嵌合係合は、電池がポートから取
り外されるときに有孔ネックを恒久的に変形させるように動作可能である、実施例１６～
１７のいずれか１つ以上に記載の外科用器具。
【実施例１９】
【００８５】
　締結具は接着剤を備え、ラッチ要素は、電池をポートに接続するように構成されている
ルーメンを備え、接着剤は、電池が取り外されるときにポートが恒久的に変形するように
、ポートに電池を固定的に取り付けるように動作可能である、実施例１６～１８のいずれ
か１つ以上に記載の外科用器具。
【実施例２０】
【００８６】
　電池パックが枯渇しそうになると、暗号化された破壊コードを電池パックから外科用器
具に送信する方法であって、（ａ）電池パックの残存充電量が所定の閾値を下回るまで、
電池パックから外科用器具に電力を供給することと、（ｂ）電池パックの残存充電量が所
定の閾値を下回ったときに、電池パックの制御モジュールから外科用器具の制御回路に暗
号化されたコードを送信することと、（ｃ）制御回路で暗号化されたコードを受信し、コ
ードの暗号化を解除することと、（ｄ）暗号化を解除されたコードを処理し、それによっ
て外科用器具を継続使用できないようにすることと、を含む、方法。
【００８７】
　Ｖ．その他
　本明細書に記載される器具のバージョンのいずれも、上述されるものに加えて、又はそ
れらの代わりに、様々なその他の特徴を含み得ると理解されたい。単なる例として、本明
細書に記載される器具のいずれも、本明細書に参照により組み込まれる様々な参考文献の
いずれかにおいて開示される様々な特徴のうちの１つ又は２つ以上も含むことができる。
本明細書の教示は、本明細書に引用されるその他の参考文献のいずれかに記載される器具
のいずれにも容易に適用され得、そのため、本明細書の教示は、本明細書に引用される参
考文献のいずれかの教示と多くの方法で容易に組み合わせることができることも理解され
たい。本明細書の教示が組み込まれ得るその他の種類の器具が、当業者に明らかになるで
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あろう。
【００８８】
　上記に加えて、本明細書の教示は、開示内容が参照によって本明細書に組み込まれる、
本出願と同日に出願された、「Ａｐｐａｒａｔｕｓ　ａｎｄ　Ｍｅｔｈｏｄ　ｔｏ　Ｄｅ
ｔｅｒｍｉｎｅ　Ｅｎｄ　ｏｆ　Ｌｉｆｅ　ｏｆ　Ｂａｔｔｅｒｙ　Ｐｏｗｅｒｅｄ　Ｓ
ｕｒｇｉｃａｌ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ」という名称の米国特許出願第［代理人整理番号
ＥＮＤ８１５４ＵＳＮＰ．０６４５３０１］号の教示と容易に組み合わされ得ることを理
解されたい。本明細書の教示が米国特許出願第［代理人整理番号ＥＮＤ８１５４ＵＳＮＰ
．０６４５３０１］号の教示と組み合わせられ得る様々な好適な方式が、本明細書の教示
を考慮することで当業者に明らかになるであろう。
【００８９】
　上記に加えて、本明細書の教示は、その開示内容が参照により本明細書に組み込まれる
、本明細書と同日出願の米国特許出願第［代理人整理番号ＥＮＤ８１５５ＵＳＮＰ．０６
４５３０３］号、名称「Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ　ｗｉｔｈ　Ｉｎｔｅ
ｇｒａｔｅｄ　ａｎｄ　Ｉｎｄｅｐｅｎｄｅｎｔｌｙ　Ｐｏｗｅｒｅｄ　Ｄｉｓｐｌａｙ
ｓ」の教示と容易に組み合わされ得る。本明細書の教示が米国特許出願第［代理人整理番
号ＥＮＤ８１５５ＵＳＮＰ．０６４５３０３］号の教示と組み合わせられ得る様々な好適
な方式が、本明細書の教示を考慮することで当業者に明らかになるであろう。
【００９０】
　上記に加えて、本明細書の教示は、その開示内容が参照により本明細書に組み込まれる
、本明細書と同日出願の米国特許出願第［代理人整理番号ＥＮＤ８１５６ＵＳＮＰ．０６
４５３０５］号、名称「Ｂａｔｔｅｒｙ　Ｐａｃｋ　ｗｉｔｈ　Ｉｎｔｅｇｒａｔｅｄ　
Ｃｉｒｃｕｉｔ　Ｐｒｏｖｉｄｉｎｇ　Ｓｌｅｅｐ　Ｍｏｄｅ　ｔｏ　Ｂａｔｔｅｒｙ　
Ｐａｃｋ　ａｎｄ　Ａｓｓｏｃｉａｔｅｄ　Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ」
の教示と容易に組み合わされ得る。本明細書の教示が米国特許出願第［代理人整理番号Ｅ
ＮＤ８１５６ＵＳＮＰ．０６４５３０５］号の教示と組み合わせられ得る様々な好適な方
式が、本明細書の教示を考慮することで当業者に明らかになるであろう。
【００９１】
　上記に加えて、本明細書の教示は、その開示内容が参照により本明細書に組み込まれる
、本明細書と同日出願の米国特許出願第［代理人整理番号ＥＮＤ８１５７ＵＳＮＰ．０６
４５３０８］号、名称「Ｂａｔｔｅｒｙ　Ｐｏｗｅｒｅｄ　Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｉｎｓｔ
ｒｕｍｅｎｔ　ｗｉｔｈ　Ｄｕａｌ　Ｐｏｗｅｒ　Ｕｔｉｌｉｚａｔｉｏｎ　Ｃｉｒｃｕ
ｉｔｓ　ｆｏｒ　Ｄｕａｌ　Ｍｏｄｅｓ」の教示と容易に組み合わされ得る。本明細書の
教示が米国特許出願第［代理人整理番号ＥＮＤ８１５７ＵＳＮＰ．０６４５３０８］号の
教示と組み合わせられ得る様々な好適な方式が、本明細書の教示を考慮することで当業者
に明らかになるであろう。
【００９２】
　上記に加えて、本明細書の教示は、その開示内容が参照により本明細書に組み込まれる
、本明細書と同日出願の米国特許出願第［代理人整理番号ＥＮＤ８１５９ＵＳＮＰ．０６
４５３２０］号、名称「Ｍｏｄｕｌａｒ　Ｐｏｗｅｒｅｄ　Ｅｌｅｃｔｒｉｃａｌ　Ｃｏ
ｎｎｅｃｔｉｏｎ　ｆｏｒ　Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ　ｗｉｔｈ　Ｆｅ
ａｔｕｒｅｓ　ｔｏ　Ｐｒｅｖｅｎｔ　Ｅｌｅｃｔｒｉｃａｌ　Ｄｉｓｃｈａｒｇｅ」の
教示と容易に組み合わされ得る。本明細書の教示が米国特許出願第［代理人整理番号ＥＮ
Ｄ８１５９ＵＳＮＰ．０６４５３２０］号の教示と組み合わせられ得る様々な好適な方式
が、本明細書の教示を考慮することで当業者に明らかになるであろう。
【００９３】
　上記に加えて、本明細書の教示は、その開示内容が参照により本明細書に組み込まれる
、本明細書と同日出願の米国特許出願第［代理人整理番号ＥＮＤ８１６０ＵＳＮＰ．０６
４５３２２］号、名称「Ｐｏｗｅｒｅｄ　Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ　ｗ
ｉｔｈ　Ｉｎｄｅｐｅｎｄｅｎｔ　Ｓｅｌｅｃｔｉｖｅｌｙ　Ａｐｐｌｉｅｄ　Ｒｏｔａ
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ｒｙ　ａｎｄ　Ｌｉｎｅａｒ　Ｄｒｉｖｅｔｒａｉｎｓ」の教示と容易に組み合わされ得
る。本明細書の教示が米国特許出願第［代理人整理番号ＥＮＤ８１６０ＵＳＮＰ．０６４
５３２２］号の教示と組み合わせられ得る様々な好適な方式が、本明細書の教示を考慮す
ることで当業者に明らかになるであろう。
【００９４】
　上記に加えて、本明細書の教示は、その開示内容が参照により本明細書に組み込まれる
、本明細書と同日出願の米国特許出願第［代理人整理番号ＥＮＤ８１６１ＵＳＮＰ．０６
４５３５７］号、名称「Ｐｏｗｅｒｅｄ　Ｃｉｒｃｕｌａｒ　Ｓｔａｐｌｅｒ　ｗｉｔｈ
　Ｒｅｃｉｐｒｏｃａｔｉｎｇ　Ｄｒｉｖｅ　Ｍｅｍｂｅｒ　ｔｏ　Ｐｒｏｖｉｄｅ　Ｉ
ｎｄｅｐｅｎｄｅｎｔ　Ｓｔａｐｌｉｎｇ　ａｎｄ　Ｃｕｔｔｉｎｇ　ｏｆ　Ｔｉｓｓｕ
ｅ」の教示と容易に組み合わされ得る。本明細書の教示が米国特許出願第［代理人整理番
号ＥＮＤ８１６１ＵＳＮＰ．０６４５３５７］号の教示と組み合わせられ得る様々な好適
な方式が、本明細書の教示を考慮することで当業者に明らかになるであろう。
【００９５】
　上記に加えて、本明細書の教示は、その開示内容が参照により本明細書に組み込まれる
、本明細書と同日出願の米国特許出願第［代理人整理番号ＥＮＤ８２４３ＵＳＮＰ．０６
４５５５８］号、名称「Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｓｔａｐｌｅｒ　ｗｉｔｈ　Ｉｎｄｅｐｅｎ
ｄｅｎｔｌｙ　Ａｃｔｕａｔｅｄ　Ｄｒｉｖｅｒｓ　ｔｏ　Ｐｒｏｖｉｄｅ　Ｖａｒｙｉ
ｎｇ　Ｓｔａｐｌｅ　Ｈｅｉｇｈｔｓ」の教示と容易に組み合わされ得る。本明細書の教
示が米国特許出願第［代理人整理番号ＥＮＤ８２４３ＵＳＮＰ．０６４５５５８］号の教
示と組み合わせられ得る様々な好適な方式が、本明細書の教示を考慮することで当業者に
明らかになるであろう。
【００９６】
　上記に加えて、本明細書の教示は、その開示内容が参照により本明細書に組み込まれる
、本明細書と同日出願の米国特許出願第［代理人整理番号ＥＮＤ８１６２ＵＳＮＰ．０６
４５３５９］号、名称「Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ　Ｈａｎｄｌｅ　Ａｓ
ｓｅｍｂｌｙ　ｗｉｔｈ　Ｆｅａｔｕｒｅ　ｔｏ　Ｃｌｅａｎ　Ｅｌｅｃｔｒｉｃａｌ　
Ｃｏｎｔａｃｔｓ　ａｔ　Ｍｏｄｕｌａｒ　Ｓｈａｆｔ　Ｉｎｔｅｒｆａｃｅ」の教示と
容易に組み合わされ得る。本明細書の教示が米国特許出願第［代理人整理番号ＥＮＤ８１
６２ＵＳＮＰ．０６４５３５９］号の教示と組み合わせられ得る様々な好適な方式が、本
明細書の教示を考慮することで当業者に明らかになるであろう。
【００９７】
　本明細書で言及する値の任意の範囲はこのような範囲の上下限を含むと読み取られるべ
きであることも理解されたい。例えば、「約１．０インチ～約１．５インチ」の範囲とし
て表される範囲は、それらの上限と下限との間の値を含むことに加えて、約１．０インチ
及び約１．５インチを含むように読み取られるべきである。
【００９８】
　本明細書に参照により組み込まれると言及されるいかなる特許、公報、又は他の開示内
容も、全体的に又は部分的に、組み込まれる内容が現行の定義、見解、又は本開示に記載
される他の開示内容とあくまで矛盾しない範囲でのみ本明細書に組み込まれると理解され
るべきである。それ自体、また必要な範囲で、本明細書に明瞭に記載される開示内容は、
参考により本明細書に組み込まれるあらゆる矛盾する記載に優先するものとする。現行の
定義、見解、又は本明細書に記載される他の開示内容と矛盾する任意の内容、又はそれら
の部分は本明細書に参考として組み込まれるものとするが、参照内容と現行の開示内容と
の間に矛盾が生じない範囲においてのみ、参照されるものとする。
【００９９】
　上記のデバイスの変形形態は、医療専門家により行われる従来の医療処置及び手術にお
ける用途のみではなく、ロボット支援された医療処置及び手術における用途をも有するこ
とができる。単なる例として、本明細書の様々な教示は、ロボット外科用システム、例え
ばＩｎｔｕｉｔｉｖｅ　Ｓｕｒｇｉｃａｌ，Ｉｎｃ．（Ｓｕｎｎｙｖａｌｅ，Ｃａｌｉｆ
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ｏｒｎｉａ）によるＤＡＶＩＮＣＩ（商標）システムなどに容易に組み込むことができる
。同様に、本明細書の様々な教示は、その開示が本明細書に参照により組み込まれる、米
国特許第６，７８３，５２４号、名称「Ｒｏｂｏｔｉｃ　Ｓｕｒｇｉｃａｌ　Ｔｏｏｌ　
ｗｉｔｈ　Ｕｌｔｒａｓｏｕｎｄ　Ｃａｕｔｅｒｉｚｉｎｇ　ａｎｄ　Ｃｕｔｔｉｎｇ　
Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ」（２００４年８月３１日公開）の様々な教示と容易に組み合わさ
れ得ることを、当業者であれば理解するであろう。
【０１００】
　上記の変形形態は、１回の使用後に廃棄されるように設計されてもよいし、又はそれら
は複数回使用されるように設計されることもできる。変形形態は、いずれか又は両方の場
合においても、少なくとも１回の使用後に再利用のために再調整され得る。再調整は、デ
バイスの分解工程、それに続く特定の部品の洗浄又は交換工程、及びその後の再組み立て
工程の、任意の組み合わせを含み得る。特に、デバイスのいくつかの変形形態は分解する
ことができ、また、デバイスの任意の数の特定の部分若しくは部品を、任意の組み合わせ
で選択的に交換又は取り外してもよい。特定部分の洗浄及び／又は交換の際、デバイスの
いくつかの変形形態は、再調整用の施設において、又は手術の直前に操作者によって、の
いずれかで、その後の使用のために再組み立てされてもよい。当業者であれば、デバイス
の再調整において、分解、洗浄／交換、及び再組み立てのための様々な技術を利用するこ
とができることを理解するであろう。こうした技術の使用、及び結果として得られる再調
整されたデバイスは、全て本出願の範囲内にある。
【０１０１】
　単なる例として、本明細書に記載される変形形態は、手術の前及び／又は後に滅菌され
てもよい。１つの滅菌技術では、デバイスをプラスチック製又はＴＹＶＥＫ製のバックな
ど、閉鎖及び封止された容器に入れる。次いで、容器及びデバイスを、γ線、Ｘ線、又は
高エネルギー電子線などの、容器を透過し得る放射線場に置いてもよい。放射線は、デバ
イス上及び容器内の細菌を死滅させ得る。次に、滅菌されたデバイスを、後の使用のため
に、滅菌容器内に保管してもよい。β線若しくはγ線、エチレンオキシド、又は水蒸気が
挙げられるがこれらに限定されない、当該技術分野で既知の任意の他の技術を用いて、デ
バイスを滅菌してもよい。
【０１０２】
　以上、本発明の様々な実施形態を示し、記載したが、当業者による適切な改変により、
本発明の範囲から逸脱することなく、本明細書に記載の方法及びシステムの更なる適合化
を実現することができる。そのような可能な改変のうちのいくつかについて述べたが、他
の改変も当業者には明らかとなるであろう。例えば、上記の実施例、実施形態、形状、材
料、寸法、比率、工程などは例示的なものであって、必須のものではない。したがって、
本発明の範囲は、以下の特許請求の範囲の観点から考慮されるべきものであり、本明細書
及び図面において図示され、説明された構造及び動作の細部に限定されないものとして、
理解されたい。
【０１０３】
〔実施の態様〕
（１）　外科用器具であって、
　（ａ）電池パックであって、ラッチ機構を含む、電池パックと、
　（ｂ）電池ポートであって、前記電池パックを受容するように構成されており、拘束機
構を含む、電池ポートと、を備え、
　前記拘束機構は、前記電池ポートが前記電池パックを受容するときに前記ラッチ機構に
しっかりと係合するように構成されており、その結果、前記電池パックは前記電池ポート
に固定的に取り付けられるようになり、
　前記電池ポートの少なくとも一部は、前記電池ポートからの前記電池パックの取り外し
時に恒久的に変形又は破断するように構成されており、その結果、前記外科用器具は動作
不能になる、外科用器具。
（２）　前記拘束機構は突出部を備え、前記ラッチ機構はキャッチを備える、実施態様１
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に記載の外科用器具。
（３）　前記電池パックは複数のキャッチを含み、前記電池ポートは、前記複数のキャッ
チに匹敵する複数の突出部を含む、実施態様２に記載の外科用器具。
（４）　前記電池ポートは第１及び第２の内壁を含み、前記複数の突出部は、前記第１及
び第２の内壁から前記電池ポート内へと延在する、実施態様３に記載の外科用器具。
（５）　前記複数のキャッチは、前記電池パックが前記電池ポートから取り外されるとき
に前記複数の突出部を恒久的に変形させるように構成されている、実施態様４に記載の外
科用器具。
【０１０４】
（６）　前記電池ポートは弱化部分を更に備え、前記弱化部分は前記電池ポートと一体で
あり、前記弱化部分は前記電池ポートの基部に沿って位置付けられている、実施態様１に
記載の外科用器具。
（７）　前記弱化部分は、前記電池ポートからの前記電池パックの取り外し時に恒久的に
変形するように構成されており、その結果、前記電池パック及び前記電池ポートは、前記
弱化部分において、また前記基部に沿って前記外科用器具から共に取り外される、実施態
様６に記載の外科用器具。
（８）　前記電池ポートは、少なくとも１つの電線を更に含み、前記少なくとも１つの電
線は、前記電池パックを前記外科用器具の回路基板に電気的に接続するように動作可能で
ある、実施態様７に記載の外科用器具。
（９）　前記電池ポートは拘束ブラケットを更に含み、前記拘束ブラケットは、前記少な
くとも１つの電線をしっかりと把持するように構成されている、実施態様８に記載の外科
用器具。
（１０）　前記拘束ブラケットは、前記弱化部分が恒久的に変形するときに、前記回路基
板又は前記電池パックの一方又は両方から前記少なくとも１つの電線を恒久的に取り外す
ように動作可能であり、その結果、前記電池パックは前記回路基板から電気的に切断され
る、実施態様９に記載の外科用器具。
【０１０５】
（１１）　前記拘束機構は、前記電池ポート内に位置付けられた接着材料を備える、実施
態様１に記載の外科用器具。
（１２）　前記ラッチ機構は、前記電池ポートの近位受容縁部を備える、実施態様１１に
記載の外科用器具。
（１３）　前記接着材料は、前記電池パックが前記電池ポートに挿入され、前記近位受容
縁部と接触するときに、前記電池パックを前記電池ポートに恒久的に取り付けるように構
成されている、実施態様１２に記載の外科用器具。
（１４）　前記ラッチ機構は、前記電池ポートの内表面を備える、実施態様１１に記載の
外科用器具。
（１５）　前記接着材料は、前記電池パックが前記電池ポートに挿入され、前記電池ポー
トの前記内表面と接触するときに、前記電池パックを前記電池ポートに恒久的に取り付け
るように構成されている、実施態様１４に記載の外科用器具。
【０１０６】
（１６）　外科用器具であって、
　（ａ）電池であって、締結具を含む、電池と、
　（ｂ）ポートであって、前記電池を受容するように構成されており、前記ポートが前記
電池を受容するときに前記締結具と嵌合するように構成されているラッチ要素を含む、ポ
ートと、を備え、
　前記電池は、前記ポートから取り外されるときに前記ポート又は前記ラッチ要素を修復
不能に破壊するように構成されており、その結果、前記電池は、前記ポート又は前記ラッ
チ要素を損傷せずに前記ポートから取り外すことができない、外科用器具。
（１７）　前記締結具は少なくとも１つのキャッチを備え、前記ラッチ要素は少なくとも
１つの突出部を備え、前記少なくとも１つのキャッチは、前記電池が前記ポートから取り



(28) JP 2020-525143 A 2020.8.27

10

20
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、実施態様１６に記載の外科用器具。
（１８）　前記ポートは有孔ネックを含み、前記締結具と前記ラッチ要素との嵌合係合は
、前記電池が前記ポートから取り外されるときに前記有孔ネックを恒久的に変形させるよ
うに動作可能である、実施態様１６に記載の外科用器具。
（１９）　前記締結具は接着剤を備え、前記ラッチ要素は、前記電池を前記ポートに接続
するように構成されているルーメンを備え、前記接着剤は、前記電池が取り外されるとき
に前記ポートが恒久的に変形するように、前記ポートに前記電池を固定的に取り付けるよ
うに動作可能である、実施態様１６に記載の外科用器具。
（２０）　電池パックが枯渇しそうになると、暗号化された破壊コードを前記電池パック
から外科用器具に送信する方法であって、
　（ａ）前記電池パックの残存充電量が所定の閾値を下回るまで、前記電池パックから前
記外科用器具に電力を供給することと、
　（ｂ）前記電池パックの前記残存充電量が前記所定の閾値を下回ったときに、前記電池
パックの制御モジュールから前記外科用器具の制御回路に暗号化されたコードを送信する
ことと、
　（ｃ）前記制御回路で前記暗号化されたコードを受信し、前記コードの暗号化を解除す
ることと、
　（ｄ）前記暗号化を解除されたコードを処理し、それによって前記外科用器具を継続使
用できないようにすることと、を含む、方法。

【図１】 【図２】
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