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【手続補正書】
【提出日】平成30年12月4日(2018.12.4)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　長手方向軸を画定し、かつ遠位端を有する薬剤送達デバイスであって、前記デバイスが
、
　前記軸と同軸上に配設され、かつ可撓性パネル及び突出部を支持するカラーと、
　前記カラー内に同軸上にトリガを支持する行路を有する近位ノブとネジ切り係合された
プランジャロッドと、を備え、
　前記パネルが、
　　前記トリガとの相互作用に応じて、前記軸に対して偏向して動くように構成されてお
り、
　　前記軸を中心とした前記ノブの回転中に、前記行路に摺動係合して、前記ノブを長手
方向に保持し、
　前記突出部が、前記回転中に前記ロッドの長手方向に延在する構造に摺動係合して、前
記ロッドを回転保持し、前記回転が、前記ロッドを駆動して前記遠位端に向かわせる、前
記デバイス。
【請求項２】
　前記行路が、環状路及び長手方向路を含み、前記環状路が、前記長手方向路と交差し、
前記パネルが、
　　前記回転中に、前記環状路に摺動係合し、
　　前記ノブの長手方向平行移動中に、前記長手方向路に摺動係合し、
　前記長手方向路が、前記平行移動中に前記ノブを回転保持し、前記交差から長手方向程
度で薬剤の目標量に対応し、
　前記平行移動が、前記パネルと前記長手方向路の近位末端表面との間の干渉によって限
界決定され、
　前記干渉が、
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　　前記ノブに対する前記パネルの動きを、前記末端表面から離れて、かつ前記軸に平行
に方向付けられた動きに制限し、
　　前記遠位端からの薬剤の前進を終了させる、請求項１に記載のデバイス。
【請求項３】
　前記カラーが、前記ノブと同軸上に薬剤容器を保持するように構成されたブラケットを
さらに支持し、
　前記容器が、内部側壁のセグメントに沿って均一直径を画定する前記側壁によって拘束
された孔を画定し、
　前記ロッドの遠位端が、前記容器内のプランジャに隣接し、前記プランジャが、前記側
壁と摺動係合され、
　前記平行移動前に、前記プランジャが、前記容器の内側遠位端壁と前記プランジャとの
間に前記薬剤の送達前量を密封し、
　前記平行移動後に、前記セグメントの遠位部分が、前記内側遠位端壁と前記プランジャ
との間に収容されたバルク液体残余と接触する、請求項２に記載のデバイス。
【請求項４】
　前記残余中の前記薬剤の量が、前記目標量を差し引いた前記送達前量以下である、請求
項３に記載のデバイス。
【請求項５】
　前記セグメントの前記遠位部分が、前記残余と直接接触する、請求項３に記載のデバイ
ス。
【請求項６】
　前記回転が前記送達前量を設定し、前記回転が前記薬剤を送達のために準備する、請求
項３に記載のデバイス。
【請求項７】
　前記準備が、前記容器内で前記薬剤の成分を混合することを含む、請求項６に記載のデ
バイス。
【請求項８】
　前記プランジャが第１のプランジャであり、前記第１のプランジャの遠位に、第２のプ
ランジャが前記セグメントと摺動係合される、請求項７に記載のデバイス。
【請求項９】
　前記混合前に、前記薬剤の液体成分が、前記容器内に前記第１のプランジャと前記第２
のプランジャとの間で密封され、
　前記混合が、前記容器内での前記第２のプランジャを越えて遠位の前記液体成分の移動
を含み、
　前記混合後に、前記第１のプランジャの遠位面が、前記第２のプランジャの近位面に隣
接する、請求項８に記載のデバイス。
【請求項１０】
　前記準備が、前記容器をプライミングすることを含む、請求項６に記載のデバイス。
【請求項１１】
　前記プライミングが、前記容器からの空気の遠位放出を含む、請求項１０に記載のデバ
イス。
【請求項１２】
　前記ノブが、デバイス動作の段階の指示を提供する表記をさらに有し、前記カラーが、
前記表記の一部分を曝露する窓を画定し、前記一部分が、
　前記回転前に、前記デバイス動作の薬剤準備段階を示し、
　前記回転後に、前記デバイス動作の薬剤送達段階を示す、請求項２に記載のデバイス。
【請求項１３】
　前記一部分が、前記回転中に、前記準備段階の継続を示す、請求項１２に記載のデバイ
ス。
【請求項１４】
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　前記一部分が、
　前記回転後及び前記平行移動前に、前記送達段階の開始を示し、
　前記平行移動後に、前記送達段階の完了を示す、請求項１２に記載のデバイス。
【請求項１５】
　前記長手方向に延在する構造が、
　前記ロッドの近位ネジ山と前記ロッドの遠位端との間に配設された長さに沿って延在し
、
　前記突出部に干渉して、近位運動から前記ロッドを長手方向に保持するように構成され
た表面特徴部を支持する、請求項１に記載のデバイス。
【請求項１６】
　前記表面特徴部が、前記表面特徴部に対する前記突出部の遠位運動に対する阻止を提供
する近位停止表面を有し、
　前記停止表面の遠位に、前記表面特徴部が、前記表面特徴部に対する前記突出部の近位
運動のための通路を提供する、請求項１５に記載のデバイス。
【請求項１７】
　前記突出部が、
　半径方向内方に突出し、
　前記表面特徴部に対する前記突出部の遠位運動に対する阻止を提供する遠位停止表面を
有し、
前記停止表面の近位に、前記突出部が、前記表面特徴部に対する前記突出部の近位運動の
ための通路を提供する、請求項１５に記載のデバイス。
【請求項１８】
　前記長手方向に延在する構造が、
　半径方向内方に延在するスロットであり、
　前記表面特徴部が、前記軸を横断する平面内で前記スロット内に延在する、請求項１５
に記載のデバイス。
【請求項１９】
　前記長手方向に延在する構造が、
　半径方向外方に延在するレールであり、
　前記表面特徴部が、前記軸を横断する平面内で前記レールから延在する、請求項１５に
記載のデバイス。
【請求項２０】
　前記パネルが、前記カラーによって支持されるボスによって支持され、
　前記回転時、
　　前記ボスが、前記環状路と摺動係合しており、
　　前記パネルが、前記ボスの全ての他の表面を追跡する、請求項２に記載のデバイス。
【請求項２１】
　前記パネルが、前記パネルの任意の他の表面よりも半径方向内方に配設された自由端を
含む、請求項２に記載のデバイス。
【請求項２２】
　前記回転時、前記自由端が、前記パネルの全ての他の表面を追跡する、請求項２１に記
載のデバイス。
【請求項２３】
　前記行路の走行表面が前記トリガを支持し、前記パネルが前記トリガを通過すると、前
記自由端が前記トリガと相互作用して、前記偏向を生成する、請求項２１に記載のデバイ
ス。
【請求項２４】
　前記トリガが、前記回転の反対方向に前記自由端の通過を阻止するように構成された、
前記回転の円周方向を横断する平面上に配設された停止表面を有する、請求項２１に記載
のデバイス。
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【請求項２５】
　前記トリガが、突起部であり、
　前記相互作用が、前記自由端と前記トリガとの間の干渉であり、
　前記回転中、前記パネルが、前記トリガの全ての他の表面を通過した後に前記停止表面
を通過する、請求項２４に記載のデバイス。
【請求項２６】
　前記トリガが、陥凹部であり、
　前記相互作用が、前記陥凹部に対する前記自由端の付勢であり、
　前記回転中、前記パネルが、前記トリガの任意の他の表面を通過した後に前記停止表面
を通過する、請求項２４に記載のデバイス。
【請求項２７】
　前記相互作用が、前記回転の開始時に起こる、請求項２３に記載のデバイス。
【請求項２８】
　前記相互作用前に、
　前記ボスが、前記回転の方向に前記長手方向路から円周方向に最も遠位にある前記環状
路の一部分に隣接して配設され、
　前記トリガが、前記行路に沿った前記自由端の動きを制限する、請求項２７に記載のデ
バイス。
【請求項２９】
　前記相互作用が、前記回転の完了時に起こる、請求項２３に記載のデバイス。
【請求項３０】
　前記トリガが、
　前記環状路と前記長手方向路との接合点で前記環状路上に配設され、
　前記相互作用後に、前記回転の反対方向の前記ノブの回転動きを制限する、請求項２９
に記載のデバイス。
【請求項３１】
　前記相互作用後に、前記パネルが前記長手方向路と円周方向に整列する、請求項３０に
記載のデバイス。
【請求項３２】
　前記偏向が、前記相互作用の指示を提供する、請求項２３に記載のデバイス。
【請求項３３】
　前記指示が触覚的である、請求項３２に記載のデバイス。
【請求項３４】
　前記指示が聴覚的である、請求項３２に記載のデバイス。
【請求項３５】
　前記回転が、前記長手方向路の横方向表面に対する前記ボスの隣接によって限界決定さ
れ、
　前記隣接が、前記ボスを前記長手方向路と円周方向に整列させる、請求項２０に記載の
デバイス。
【請求項３６】
　前記隣接が、デバイス動作の薬剤準備段階の完了の触覚的指示を提供する、請求項３５
に記載のデバイス。
【請求項３７】
　前記隣接が、デバイス動作の薬剤準備段階の完了の聴覚的指示を提供する、請求項３５
に記載のデバイス。
【請求項３８】
　前記干渉が、デバイス動作の薬剤送達段階の完了の指示を提供する、請求項２に記載の
デバイス。
【請求項３９】
　薬剤送達デバイスの遠位端から薬剤の目標量を送達するための前記薬剤送達デバイスで
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あって、前記デバイスが、長手方向軸を画定し、
　前記軸と同軸上に配設され、かつボス及び突出部を有するカラーと、
　前記カラー内に同軸上に行路を有する近位ノブとネジ切り係合されたプランジャロッド
であって、前記行路が環状路及び長手方向路を含む、前記プランジャロッドと、を備え、
　前記ボスが、
　　前記軸を中心とした前記ノブの回転中に、前記環状路に摺動係合して、前記ノブを長
手方向に保持し、
　　前記ノブの長手方向平行移動中に、前記長手方向路に摺動係合し、
　前記突出部が、前記回転中に前記ロッドの長手方向に延在する構造に摺動係合して、前
記ロッドを回転保持し、前記回転が、前記ロッドを駆動して前記遠位端に向かわせ、
　前記平行移動が、
　　前記ボスと前記長手方向路の近位末端表面との間の干渉によって限界決定され、
　　前記遠位端から前記目標量を前進させる、前記薬剤送達デバイス。
【請求項４０】
　前記長手方向路が、前記環状路と交差し、
　前記回転が、前記長手方向路の横方向表面に対する前記ボスの隣接によって限界決定さ
れ、
　前記長手方向路が、前記平行移動中に前記ノブを回転保持し、前記隣接の位置から長手
方向程度で前記目標量に対応し、
　前記干渉が、
　　前記ノブに対する前記ボスの動きを、前記末端表面から離れて、かつ前記軸に平行に
方向付けられた動きに制限し、
　　前記遠位端からの薬剤の前進を終了させる、請求項３９に記載のデバイス。
【請求項４１】
　前記カラーが、前記ノブと同軸上に薬剤容器を保持するように構成されたブラケットを
さらに有し、
　前記容器が、内部側壁のセグメントに沿って均一直径を画定する前記側壁によって拘束
された孔を画定し、
　前記ロッドの遠位端が、前記容器内のプランジャに隣接し、前記プランジャが、前記側
壁と摺動係合され、
　前記平行移動前に、前記プランジャが、前記容器の内側遠位端壁と前記プランジャとの
間に前記薬剤の送達前量を密封し、
　前記平行移動後に、前記セグメントの遠位部分が、前記内側遠位端壁と前記プランジャ
との間に収容されたバルク液体残余と接触し、前記残余中の前記薬剤の量が、前記目標量
を差し引いた前記送達前量以下である、請求項３９に記載のデバイス。
【請求項４２】
　前記回転が前記送達前量を設定し、前記回転が前記薬剤を送達のために準備する、請求
項４１に記載のデバイス。
【請求項４３】
　前記準備が、前記容器内で前記薬剤の成分を混合することを含む、請求項４２に記載の
デバイス。
【請求項４４】
　前記プランジャが第１のプランジャであり、前記第１のプランジャの遠位に、第２のプ
ランジャが前記セグメントと摺動係合される、請求項４３に記載のデバイス。
【請求項４５】
　前記混合前に、前記薬剤の液体成分が、前記容器内に前記第１のプランジャと前記第２
のプランジャとの間で密封され、
　前記混合が、前記容器内での前記第２のプランジャを越えて遠位の前記液体成分の移動
を含み、
　前記混合後に、前記第１のプランジャの遠位面が、前記第２のプランジャの近位面に隣
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接する、請求項４４に記載のデバイス。
【請求項４６】
　前記準備が、前記容器をプライミングすることを含む、請求項４２に記載のデバイス。
【請求項４７】
　前記プライミングが、前記容器からの空気の遠位放出を含む、請求項４６に記載のデバ
イス。
【請求項４８】
　前記ノブが、デバイス動作の段階の指示を提供する表記をさらに有し、前記カラーが、
前記表記の一部分を曝露する窓を画定し、前記一部分が、
　前記回転前に、前記デバイス動作の薬剤準備段階を示し、
　前記回転中に、前記準備段階の継続を示し、
　前記回転後に、前記デバイス動作の薬剤送達段階を示す、請求項３９に記載のデバイス
。
【請求項４９】
　前記一部分が、
　前記回転後及び前記平行移動前に、前記送達段階の開始を示し、
　前記平行移動後に、前記送達段階の完了を示す、請求項４８に記載のデバイス。
【請求項５０】
　前記隣接が、デバイス動作の薬剤準備段階の完了の触覚的指示を提供する、請求項４０
に記載のデバイス。
【請求項５１】
　前記隣接が、デバイス動作の薬剤準備段階の完了の聴覚的指示を提供する、請求項４０
に記載のデバイス。
【請求項５２】
　前記干渉が、デバイス動作の薬剤送達段階の完了の指示を提供する、請求項４０に記載
のデバイス。
【請求項５３】
　前記長手方向に延在する構造が、
　前記ロッドの近位ネジ山と前記ロッドの遠位端との間に配設された長さに沿って延在し
、
　前記突出部に干渉して、近位運動から前記ロッドを長手方向に保持するように構成され
た表面特徴部を支持する、請求項３９に記載のデバイス。
【請求項５４】
　前記表面特徴部が、前記表面特徴部に対する前記突出部の遠位運動に対する阻止を提供
する近位停止表面を有し、
　前記停止表面の遠位に、前記表面特徴部が、前記表面特徴部に対する前記突出部の近位
運動のための通路を提供する、請求項５３に記載のデバイス。
【請求項５５】
　前記突出部が、
　半径方向内方に突出し、
　前記表面特徴部に対する前記突出部の遠位運動に対する阻止を提供する遠位停止表面を
有し、
前記停止表面の近位に、前記突出部が、前記表面特徴部に対する前記突出部の近位運動の
ための通路を提供する、請求項５３に記載のデバイス。
【請求項５６】
　前記長手方向に延在する構造が、
　半径方向内方に延在するスロットであり、
　前記表面特徴部が、前記軸を横断する平面内で前記スロット内に延在する、請求項５３
に記載のデバイス。
【請求項５７】
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　前記長手方向に延在する構造が、
　半径方向外方に延在するレールであり、
　前記表面特徴部が、前記軸を横断する平面内で前記レールから延在する、請求項５３に
記載のデバイス。
【請求項５８】
　前記ボスが、前記ボスの任意の他の表面よりも半径方向内方に配設された自由端を有す
る可撓性パネルを含む、請求項３９に記載のデバイス。
【請求項５９】
　前記行路の走行表面がトリガを支持し、前記パネルが前記トリガを通過すると、前記自
由端が、前記自由端と前記トリガとの間の相互作用に応じて、前記軸に対して偏向して動
くように構成されている、請求項５８に記載のデバイス。
【請求項６０】
　前記トリガが、前記回転の反対方向に前記自由端の通過を阻止するように構成された、
前記回転の円周方向を横断する平面上に配設された停止表面を有する、請求項５８に記載
のデバイス。
【請求項６１】
　前記トリガが、突起部であり、
　前記相互作用が、前記自由端と前記トリガとの間の干渉であり、
　前記回転中、前記パネルが、前記トリガの全ての他の表面を通過した後に前記停止表面
を通過する、請求項６０に記載のデバイス。
【請求項６２】
　前記トリガが、陥凹部であり、
　前記相互作用が、前記陥凹部に対する前記自由端の付勢であり、
　前記回転中、前記パネルが、前記トリガの任意の他の表面を通過した後に前記停止表面
を通過する、請求項６０に記載のデバイス。
【請求項６３】
　前記相互作用が、前記回転の開始時に起こる、請求項５９に記載のデバイス。
【請求項６４】
　前記相互作用前に、
　前記ボスが、前記回転の方向に前記長手方向路から円周方向に最も遠位にある前記環状
路の一部分に隣接して配設され、
　前記トリガが、前記行路に沿った前記自由端の動きを制限する、請求項６３に記載のデ
バイス。
【請求項６５】
　前記相互作用が、前記回転の完了時に起こる、請求項５９に記載のデバイス。
【請求項６６】
　前記トリガが、
　前記環状路と前記長手方向路との接合点で前記環状路上に配設され、
　前記相互作用後に、前記回転の反対方向の前記ノブの回転動きを制限する、請求項６５
に記載のデバイス。
【請求項６７】
　前記偏向が、前記相互作用の指示を提供する、請求項５９に記載のデバイス。
【請求項６８】
　前記指示が触覚的である、請求項６７に記載のデバイス。
【請求項６９】
　前記指示が聴覚的である、請求項６７に記載のデバイス。
【請求項７０】
　薬剤送達デバイスの製造方法であって、前記方法が、
　突起部が延在する表面を含む環状陥凹部を有するノブを提供することと、
　カラーの内部内に延在する可撓性パネルを支持する前記カラーを提供することと、
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　前記パネルの自由端が前記突起部を越えて半径方向内方に延在し、かつ前記ノブが前記
カラーに対して回転すると前記突起部によって偏向可能になるように、前記ノブを前記カ
ラー内に同軸上に位置付けることと、
　プランジャロッドを前記ノブとネジ切り係合させることと、
　前記ノブに対する回転に対して前記ロッドを固定することと、を含む、前記方法。
【請求項７１】
　ノブの前記提供が、長手方向陥凹部を有するノブを提供することを含み、前記長手方向
陥凹部が、
　前記環状陥凹部と交差し、
　前記パネルに隣接するように構成された末端表面を支持する、請求項７０に記載の方法
。
【請求項７２】
　カラーの前記提供が、突出部を含むカラーを提供することを含み、
　前記固定が、前記突出部を前記ロッドの長手方向に延在する構造と係合させることを含
む、請求項７０に記載の方法。
【請求項７３】
　前記長手方向に延在する構造が、スロットを含み、
　前記係合が、前記スロット内への前記突出部の挿入を含む、請求項７２に記載の方法。
【請求項７４】
　前記長手方向に延在する構造が、レールを含み、
　前記係合が、前記突出部を前記レールと並んで位置付けることを含む、請求項７２に記
載の方法。
【請求項７５】
　前記ロッドを提供することをさらに含み、前記ロッドが、前記ノブと係合可能なネジ山
を支持する端を含む、請求項７０に記載の方法。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２１】
　本装置は、薬剤の送達用の送達デバイスを含み得、本方法は、それを伴い得る。デバイ
スは、長手方向軸を画定し得る。長手方向軸は、近位方向及び遠位方向を画定し得る。長
手方向軸は、長手方向軸に垂直な半径方向を画定し得る。長手方向軸は、長手方向軸を中
心とした円周方向を画定し得る。デバイスは、遠位端を有し得る。デバイスは、薬剤の所
定の量を遠位に送達するように構成され得る。この量は、上述の体積のうちのいずれか等
の任意の好適な体積を有し得る。
　本発明は、例えば、以下を提供する。
（項目１）
　長手方向軸を画定し、かつ遠位端を有する薬剤送達デバイスであって、前記デバイスが
、
　前記軸と同軸上に配設され、かつ可撓性パネル及び突出部を支持するカラーと、
　前記カラー内に同軸上にトリガを支持する行路を有する近位ノブとネジ切り係合された
プランジャロッドと、を備え、
　前記パネルが、
　　前記トリガとの相互作用に応じて、前記軸に対して偏向して動くように構成されてお
り、
　　前記軸を中心とした前記ノブの回転中に、前記行路に摺動係合して、前記ノブを長手
方向に保持し、
　前記突出部が、前記回転中に前記ロッドの長手方向に延在する構造に摺動係合して、前
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記ロッドを回転保持し、前記回転が、前記ロッドを駆動して前記遠位端に向かわせる、前
記デバイス。
（項目２）
　前記行路が、環状路及び長手方向路を含み、前記環状路が、前記長手方向路と交差し、
前記パネルが、
　　前記回転中に、前記環状路に摺動係合し、
　　前記ノブの長手方向平行移動中に、前記長手方向路に摺動係合し、
　前記長手方向路が、前記平行移動中に前記ノブを回転保持し、前記交差から長手方向程
度で薬剤の目標量に対応し、
　前記平行移動が、前記パネルと前記長手方向路の近位末端表面との間の干渉によって限
界決定され、
　前記干渉が、
　　前記ノブに対する前記パネルの動きを、前記末端表面から離れて、かつ前記軸に平行
に方向付けられた動きに制限し、
　　前記遠位端からの薬剤の前進を終了させる、項目１に記載のデバイス。
（項目３）
　前記カラーが、前記ノブと同軸上に薬剤容器を保持するように構成されたブラケットを
さらに支持し、
　前記容器が、内部側壁のセグメントに沿って均一直径を画定する前記側壁によって拘束
された孔を画定し、
　前記ロッドの遠位端が、前記容器内のプランジャに隣接し、前記プランジャが、前記側
壁と摺動係合され、
　前記平行移動前に、前記プランジャが、前記容器の内側遠位端壁と前記プランジャとの
間に前記薬剤の送達前量を密封し、
　前記平行移動後に、前記セグメントの遠位部分が、前記内側遠位端壁と前記プランジャ
との間に収容されたバルク液体残余と接触する、項目２に記載のデバイス。
（項目４）
　前記残余中の前記薬剤の量が、前記目標量を差し引いた前記送達前量以下である、項目
３に記載のデバイス。
（項目５）
　前記セグメントの前記遠位部分が、前記残余と直接接触する、項目３に記載のデバイス
。
（項目６）
　前記回転が前記送達前量を設定し、前記回転が前記薬剤を送達のために準備する、項目
３に記載のデバイス。
（項目７）
　前記準備が、前記容器内で前記薬剤の成分を混合することを含む、項目６に記載のデバ
イス。
（項目８）
　前記プランジャが第１のプランジャであり、前記第１のプランジャの遠位に、第２のプ
ランジャが前記セグメントと摺動係合される、項目７に記載のデバイス。
（項目９）
　前記混合前に、前記薬剤の液体成分が、前記容器内に前記第１のプランジャと前記第２
のプランジャとの間で密封され、
　前記混合が、前記容器内での前記第２のプランジャを越えて遠位の前記液体成分の移動
を含み、
　前記混合後に、前記第１のプランジャの遠位面が、前記第２のプランジャの近位面に隣
接する、項目８に記載のデバイス。
（項目１０）
　前記準備が、前記容器をプライミングすることを含む、項目６に記載のデバイス。
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（項目１１）
　前記プライミングが、前記容器からの空気の遠位放出を含む、項目１０に記載のデバイ
ス。
（項目１２）
　前記ノブが、デバイス動作の段階の指示を提供する表記をさらに有し、前記カラーが、
前記表記の一部分を曝露する窓を画定し、前記一部分が、
　前記回転前に、前記デバイス動作の薬剤準備段階を示し、
　前記回転後に、前記デバイス動作の薬剤送達段階を示す、項目２に記載のデバイス。
（項目１３）
　前記一部分が、前記回転中に、前記準備段階の継続を示す、項目１２に記載のデバイス
。
（項目１４）
　前記一部分が、
　前記回転後及び前記平行移動前に、前記送達段階の開始を示し、
　前記平行移動後に、前記送達段階の完了を示す、項目１２に記載のデバイス。
（項目１５）
　前記長手方向に延在する構造が、
　前記ロッドの近位ネジ山と前記ロッドの遠位端との間に配設された長さに沿って延在し
、
　前記突出部に干渉して、近位運動から前記ロッドを長手方向に保持するように構成され
た表面特徴部を支持する、項目１に記載のデバイス。
（項目１６）
　前記表面特徴部が、前記表面特徴部に対する前記突出部の遠位運動に対する阻止を提供
する近位停止表面を有し、
　前記停止表面の遠位に、前記表面特徴部が、前記表面特徴部に対する前記突出部の近位
運動のための通路を提供する、項目１５に記載のデバイス。
（項目１７）
　前記突出部が、
　半径方向内方に突出し、
　前記表面特徴部に対する前記突出部の遠位運動に対する阻止を提供する遠位停止表面を
有し、
前記停止表面の近位に、前記突出部が、前記表面特徴部に対する前記突出部の近位運動の
ための通路を提供する、項目１５に記載のデバイス。
（項目１８）
　前記長手方向に延在する構造が、
　半径方向内方に延在するスロットであり、
　前記表面特徴部が、前記軸を横断する平面内で前記スロット内に延在する、項目１５に
記載のデバイス。
（項目１９）
　前記長手方向に延在する構造が、
　半径方向外方に延在するレールであり、
　前記表面特徴部が、前記軸を横断する平面内で前記レールから延在する、項目１５に記
載のデバイス。
（項目２０）
　前記パネルが、前記カラーによって支持されるボスによって支持され、
　前記回転時、
　　前記ボスが、前記環状路と摺動係合しており、
　　前記パネルが、前記ボスの全ての他の表面を追跡する、項目２に記載のデバイス。
（項目２１）
　前記パネルが、前記パネルの任意の他の表面よりも半径方向内方に配設された自由端を
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含む、項目２に記載のデバイス。
（項目２２）
　前記回転時、前記自由端が、前記パネルの全ての他の表面を追跡する、項目２１に記載
のデバイス。
（項目２３）
　前記行路の走行表面が前記トリガを支持し、前記パネルが前記トリガを通過すると、前
記自由端が前記トリガと相互作用して、前記偏向を生成する、項目２１に記載のデバイス
。
（項目２４）
　前記トリガが、前記回転の反対方向に前記自由端の通過を阻止するように構成された、
前記回転の円周方向を横断する平面上に配設された停止表面を有する、項目２１に記載の
デバイス。
（項目２５）
　前記トリガが、突起部であり、
　前記相互作用が、前記自由端と前記トリガとの間の干渉であり、
　前記回転中、前記パネルが、前記トリガの全ての他の表面を通過した後に前記停止表面
を通過する、項目２４に記載のデバイス。
（項目２６）
　前記トリガが、陥凹部であり、
　前記相互作用が、前記陥凹部に対する前記自由端の付勢であり、
　前記回転中、前記パネルが、前記トリガの任意の他の表面を通過した後に前記停止表面
を通過する、項目２４に記載のデバイス。
（項目２７）
　前記相互作用が、前記回転の開始時に起こる、項目２３に記載のデバイス。
（項目２８）
　前記相互作用前に、
　前記ボスが、前記回転の方向に前記長手方向路から円周方向に最も遠位にある前記環状
路の一部分に隣接して配設され、
　前記トリガが、前記行路に沿った前記自由端の動きを制限する、項目２７に記載のデバ
イス。
（項目２９）
　前記相互作用が、前記回転の完了時に起こる、項目２３に記載のデバイス。
（項目３０）
　前記トリガが、
　前記環状路と前記長手方向路との接合点で前記環状路上に配設され、
　前記相互作用後に、前記回転の反対方向の前記ノブの回転動きを制限する、項目２９に
記載のデバイス。
（項目３１）
　前記相互作用後に、前記パネルが前記長手方向路と円周方向に整列する、項目３０に記
載のデバイス。
（項目３２）
　前記偏向が、前記相互作用の指示を提供する、項目２３に記載のデバイス。
（項目３３）
　前記指示が触覚的である、項目３２に記載のデバイス。
（項目３４）
　前記指示が聴覚的である、項目３２に記載のデバイス。
（項目３５）
　前記回転が、前記長手方向路の横方向表面に対する前記ボスの隣接によって限界決定さ
れ、
　前記隣接が、前記ボスを前記長手方向路と円周方向に整列させる、項目２０に記載のデ
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バイス。
（項目３６）
　前記隣接が、デバイス動作の薬剤準備段階の完了の触覚的指示を提供する、項目３５に
記載のデバイス。
（項目３７）
　前記隣接が、デバイス動作の薬剤準備段階の完了の聴覚的指示を提供する、項目３５に
記載のデバイス。
（項目３８）
　前記干渉が、デバイス動作の薬剤送達段階の完了の指示を提供する、項目２に記載のデ
バイス。
（項目３９）
　薬剤送達デバイスの遠位端から薬剤の目標量を送達するための前記薬剤送達デバイスで
あって、前記デバイスが、長手方向軸を画定し、
　前記軸と同軸上に配設され、かつボス及び突出部を有するカラーと、
　前記カラー内に同軸上に行路を有する近位ノブとネジ切り係合されたプランジャロッド
であって、前記行路が環状路及び長手方向路を含む、前記プランジャロッドと、を備え、
　前記ボスが、
　　前記軸を中心とした前記ノブの回転中に、前記環状路に摺動係合して、前記ノブを長
手方向に保持し、
　　前記ノブの長手方向平行移動中に、前記長手方向路に摺動係合し、
　前記突出部が、前記回転中に前記ロッドの長手方向に延在する構造に摺動係合して、前
記ロッドを回転保持し、前記回転が、前記ロッドを駆動して前記遠位端に向かわせ、
　前記平行移動が、
　　前記ボスと前記長手方向路の近位末端表面との間の干渉によって限界決定され、
　　前記遠位端から前記目標量を前進させる、前記薬剤送達デバイス。
（項目４０）
　前記長手方向路が、前記環状路と交差し、
　前記回転が、前記長手方向路の横方向表面に対する前記ボスの隣接によって限界決定さ
れ、
　前記長手方向路が、前記平行移動中に前記ノブを回転保持し、前記隣接の位置から長手
方向程度で前記目標量に対応し、
　前記干渉が、
　　前記ノブに対する前記ボスの動きを、前記末端表面から離れて、かつ前記軸に平行に
方向付けられた動きに制限し、
　　前記遠位端からの薬剤の前進を終了させる、項目３９に記載のデバイス。
（項目４１）
　前記カラーが、前記ノブと同軸上に薬剤容器を保持するように構成されたブラケットを
さらに有し、
　前記容器が、内部側壁のセグメントに沿って均一直径を画定する前記側壁によって拘束
された孔を画定し、
　前記ロッドの遠位端が、前記容器内のプランジャに隣接し、前記プランジャが、前記側
壁と摺動係合され、
　前記平行移動前に、前記プランジャが、前記容器の内側遠位端壁と前記プランジャとの
間に前記薬剤の送達前量を密封し、
　前記平行移動後に、前記セグメントの遠位部分が、前記内側遠位端壁と前記プランジャ
との間に収容されたバルク液体残余と接触し、前記残余中の前記薬剤の量が、前記目標量
を差し引いた前記送達前量以下である、項目３９に記載のデバイス。
（項目４２）
　前記回転が前記送達前量を設定し、前記回転が前記薬剤を送達のために準備する、項目
４１に記載のデバイス。
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（項目４３）
　前記準備が、前記容器内で前記薬剤の成分を混合することを含む、項目４２に記載のデ
バイス。
（項目４４）
　前記プランジャが第１のプランジャであり、前記第１のプランジャの遠位に、第２のプ
ランジャが前記セグメントと摺動係合される、項目４３に記載のデバイス。
（項目４５）
　前記混合前に、前記薬剤の液体成分が、前記容器内に前記第１のプランジャと前記第２
のプランジャとの間で密封され、
　前記混合が、前記容器内での前記第２のプランジャを越えて遠位の前記液体成分の移動
を含み、
　前記混合後に、前記第１のプランジャの遠位面が、前記第２のプランジャの近位面に隣
接する、項目４４に記載のデバイス。
（項目４６）
　前記準備が、前記容器をプライミングすることを含む、項目４２に記載のデバイス。
（項目４７）
　前記プライミングが、前記容器からの空気の遠位放出を含む、項目４６に記載のデバイ
ス。
（項目４８）
　前記ノブが、デバイス動作の段階の指示を提供する表記をさらに有し、前記カラーが、
前記表記の一部分を曝露する窓を画定し、前記一部分が、
　前記回転前に、前記デバイス動作の薬剤準備段階を示し、
　前記回転中に、前記準備段階の継続を示し、
　前記回転後に、前記デバイス動作の薬剤送達段階を示す、項目３９に記載のデバイス。
（項目４９）
　前記一部分が、
　前記回転後及び前記平行移動前に、前記送達段階の開始を示し、
　前記平行移動後に、前記送達段階の完了を示す、項目４８に記載のデバイス。
（項目５０）
　前記隣接が、デバイス動作の薬剤準備段階の完了の触覚的指示を提供する、項目４０に
記載のデバイス。
（項目５１）
　前記隣接が、デバイス動作の薬剤準備段階の完了の聴覚的指示を提供する、項目４０に
記載のデバイス。
（項目５２）
　前記干渉が、デバイス動作の薬剤送達段階の完了の指示を提供する、項目４０に記載の
デバイス。
（項目５３）
　前記長手方向に延在する構造が、
　前記ロッドの近位ネジ山と前記ロッドの遠位端との間に配設された長さに沿って延在し
、
　前記突出部に干渉して、近位運動から前記ロッドを長手方向に保持するように構成され
た表面特徴部を支持する、項目３９に記載のデバイス。
（項目５４）
　前記表面特徴部が、前記表面特徴部に対する前記突出部の遠位運動に対する阻止を提供
する近位停止表面を有し、
　前記停止表面の遠位に、前記表面特徴部が、前記表面特徴部に対する前記突出部の近位
運動のための通路を提供する、項目５３に記載のデバイス。
（項目５５）
　前記突出部が、
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　半径方向内方に突出し、
　前記表面特徴部に対する前記突出部の遠位運動に対する阻止を提供する遠位停止表面を
有し、
前記停止表面の近位に、前記突出部が、前記表面特徴部に対する前記突出部の近位運動の
ための通路を提供する、項目５３に記載のデバイス。
（項目５６）
　前記長手方向に延在する構造が、
　半径方向内方に延在するスロットであり、
　前記表面特徴部が、前記軸を横断する平面内で前記スロット内に延在する、項目５３に
記載のデバイス。
（項目５７）
　前記長手方向に延在する構造が、
　半径方向外方に延在するレールであり、
　前記表面特徴部が、前記軸を横断する平面内で前記レールから延在する、項目５３に記
載のデバイス。
（項目５８）
　前記ボスが、前記ボスの任意の他の表面よりも半径方向内方に配設された自由端を有す
る可撓性パネルを含む、項目３９に記載のデバイス。
（項目５９）
　前記行路の走行表面がトリガを支持し、前記パネルが前記トリガを通過すると、前記自
由端が、前記自由端と前記トリガとの間の相互作用に応じて、前記軸に対して偏向して動
くように構成されている、項目５８に記載のデバイス。
（項目６０）
　前記トリガが、前記回転の反対方向に前記自由端の通過を阻止するように構成された、
前記回転の円周方向を横断する平面上に配設された停止表面を有する、項目５８に記載の
デバイス。
（項目６１）
　前記トリガが、突起部であり、
　前記相互作用が、前記自由端と前記トリガとの間の干渉であり、
　前記回転中、前記パネルが、前記トリガの全ての他の表面を通過した後に前記停止表面
を通過する、項目６０に記載のデバイス。
（項目６２）
　前記トリガが、陥凹部であり、
　前記相互作用が、前記陥凹部に対する前記自由端の付勢であり、
　前記回転中、前記パネルが、前記トリガの任意の他の表面を通過した後に前記停止表面
を通過する、項目６０に記載のデバイス。
（項目６３）
　前記相互作用が、前記回転の開始時に起こる、項目５９に記載のデバイス。
（項目６４）
　前記相互作用前に、
　前記ボスが、前記回転の方向に前記長手方向路から円周方向に最も遠位にある前記環状
路の一部分に隣接して配設され、
　前記トリガが、前記行路に沿った前記自由端の動きを制限する、項目６３に記載のデバ
イス。
（項目６５）
　前記相互作用が、前記回転の完了時に起こる、項目５９に記載のデバイス。
（項目６６）
　前記トリガが、
　前記環状路と前記長手方向路との接合点で前記環状路上に配設され、
　前記相互作用後に、前記回転の反対方向の前記ノブの回転動きを制限する、項目６５に



(15) JP 2018-501852 A5 2019.1.24

記載のデバイス。
（項目６７）
　前記偏向が、前記相互作用の指示を提供する、項目５９に記載のデバイス。
（項目６８）
　前記指示が触覚的である、項目６７に記載のデバイス。
（項目６９）
　前記指示が聴覚的である、項目６７に記載のデバイス。
（項目７０）
　薬剤送達デバイスの遠位端から薬剤の目標量を送達するための前記薬剤送達デバイスで
あって、前記デバイスが、長手方向軸を画定し、
　前記軸と同軸上に配設され、かつ突出部及び行路を有するカラーであって、前記行路が
環状路及び長手方向路を含む、前記カラーと、
　前記カラー内に同軸上にボスを有する近位ノブとネジ切り係合されたプランジャロッド
と、を備え、
　前記ボスが、
　　前記軸を中心とした前記ノブの回転中に、前記環状路に摺動係合して、前記ノブを長
手方向に保持し、
　　前記ノブの長手方向平行移動中に、前記長手方向路に摺動係合し、
　前記突出部が、前記回転中に前記ロッドの長手方向に延在する構造に摺動係合して、前
記ロッドを回転保持し、前記回転が、前記ロッドを駆動して前記遠位端に向かわせ、
　前記平行移動が、
　　前記ボスと前記長手方向路の近位末端表面との間の干渉によって限界決定され、
　　前記遠位端から前記目標量を前進させる、前記薬剤送達デバイス。
（項目７１）
　前記長手方向路が、前記環状路と交差し、
　前記回転が、前記長手方向路の横方向表面に対する前記ボスの隣接によって限界決定さ
れ、
　前記隣接が、前記ボスを前記長手方向路と円周方向に整列させ、
　前記長手方向路が、前記平行移動中に前記ノブを回転保持し、前記隣接の位置から長手
方向程度で前記目標量に対応し、
　前記干渉が、
　　前記カラーに対する前記ボスの動きを、前記末端表面から離れて、かつ前記軸に平行
に方向付けられた動きに制限し、
　　前記遠位端からの薬剤の前進を終了させる、項目７０に記載のデバイス。
（項目７２）
　前記カラーが、前記ノブと同軸上に薬剤容器を保持するように構成されたブラケットを
さらに有し、
　前記容器が、内部側壁のセグメントに沿って均一直径を画定する前記側壁によって拘束
された孔を画定し、
　前記ロッドの遠位端が、前記容器内のプランジャに隣接し、前記プランジャが、前記側
壁と摺動係合され、
　前記平行移動前に、前記プランジャが、前記容器の内側遠位端壁と前記プランジャとの
間に前記薬剤の送達前量を密封し、
　前記平行移動後に、前記セグメントの遠位部分が、前記内側遠位端壁と前記プランジャ
との間に収容されたバルク液体残余と接触し、前記残余中の前記薬剤の量が、前記目標量
を差し引いた前記送達前量以下である、項目７０に記載のデバイス。
（項目７３）
　前記回転が前記送達前量を設定し、前記回転が前記薬剤を送達のために準備する、項目
７２に記載のデバイス。
（項目７４）
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　前記準備が、前記容器内で前記薬剤の成分を混合することを含む、項目７３に記載のデ
バイス。
（項目７５）
　前記プランジャが第１のプランジャであり、前記第１のプランジャの遠位に、第２のプ
ランジャが前記セグメントと摺動係合される、項目７４に記載のデバイス。
（項目７６）
　前記混合前に、前記薬剤の液体成分が、前記容器内に前記第１のプランジャと前記第２
のプランジャとの間で密封され、
　前記混合が、前記容器内での前記第２のプランジャを越えて遠位の前記液体成分の移動
を含み、
　前記混合後に、前記第１のプランジャの遠位面が、前記第２のプランジャの近位面に隣
接する、項目７５に記載のデバイス。
（項目７７）
　前記準備が、前記容器をプライミングすることを含む、項目７３に記載のデバイス。
（項目７８）
　前記プライミングが、前記容器からの空気の遠位放出を含む、項目７７に記載のデバイ
ス。
（項目７９）
　前記ノブが、デバイス動作の段階の指示を提供する表記をさらに有し、前記カラーが、
前記表記の一部分を曝露する窓を画定し、前記一部分が、
　前記回転前に、前記デバイスの薬剤準備段階を示し、
　前記回転後に、前記デバイスの送達段階を示す、項目７０に記載のデバイス。
（項目８０）
　前記一部分が、前記回転中に、前記薬剤準備段階の継続を示す、項目７９に記載のデバ
イス。
（項目８１）
　前記一部分が、
　前記回転後及び前記平行移動前に、前記送達段階の開始を示し、
　前記平行移動後に、前記送達段階の完了を示す、項目７９に記載のデバイス。
（項目８２）
　前記隣接が、薬剤準備段階の完了の触覚的指示を提供する、項目７１に記載のデバイス
。
（項目８３）
　前記隣接が、薬剤準備段階の完了の聴覚的指示を提供する、項目７１に記載のデバイス
。
（項目８４）
　前記干渉が、デバイス動作の薬剤送達段階の完了の指示を提供する、項目７１に記載の
デバイス。
（項目８５）
　前記長手方向に延在する構造が、前記ロッドの近位ネジ山と前記ロッドの遠位端との間
に配設された長さに沿って延在するスロットである、項目７０に記載のデバイス。
（項目８６）
　前記長手方向に延在する構造が、前記ロッドの近位ネジ山と前記ロッドの遠位端との間
に配設された長さに沿って延在するレールである、項目７０に記載のデバイス。
（項目８７）
　薬剤送達デバイスの製造方法であって、前記方法が、
　突起部が延在する表面を含む環状陥凹部を有するノブを提供することと、
　カラーの内部内に延在する可撓性パネルを支持する前記カラーを提供することと、
　前記パネルの自由端が前記突起部を越えて半径方向内方に延在し、かつ前記ノブが前記
カラーに対して回転すると前記突起部によって偏向可能になるように、前記ノブを前記カ
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ラー内に同軸上に位置付けることと、
　プランジャロッドを前記ノブとネジ切り係合させることと、
　前記ノブに対する回転に対して前記ロッドを固定することと、を含む、前記方法。
（項目８８）
　ノブの前記提供が、長手方向陥凹部を有するノブを提供することを含み、前記長手方向
陥凹部が、
　前記環状陥凹部と交差し、
　前記パネルに隣接するように構成された末端表面を支持する、項目８７に記載の方法。
（項目８９）
　カラーの前記提供が、突出部を含むカラーを提供することを含み、
　前記固定が、前記突出部を前記ロッドの長手方向に延在する構造と係合させることを含
む、項目８７に記載の方法。
（項目９０）
　前記長手方向に延在する構造が、スロットを含み、
　前記係合が、前記スロット内への前記突出部の挿入を含む、項目８９に記載の方法。
（項目９１）
　前記長手方向に延在する構造が、レールを含み、
　前記係合が、前記突出部を前記レールと並んで位置付けることを含む、項目８９に記載
の方法。
（項目９２）
　前記ロッドを提供することをさらに含み、前記ロッドが、前記ノブと係合可能なネジ山
を支持する端を含む、項目８７に記載の方法。
（項目９３）
　長手方向軸を画定する薬剤送達デバイスであって、
　トリガを支持する行路を画定するプランジャロッドと、
　通行路を画定し、かつボスを支持するプランジャロッドガイドであって、前記ロッドが
、前記通行路内に配設され、かつ前記軸と同軸上にあり、前記ガイドが、前記ボスと前記
トリガとの間の相互作用に応じて、前記軸に対して半径方向に偏向するように構成されて
いる、前記プランジャロッドガイドと、を備える、前記薬剤送達デバイス。
（項目９４）
　前記行路が、
　前記ロッドの円筒表面から半径方向内方に延在し、
　前記円筒表面に沿って延在する、項目９３に記載のデバイス。
（項目９５）
　前記行路が、
　前記ロッドの円筒表面から半径方向外方に延在し、
　前記円筒表面に沿って延在する、項目９３に記載のデバイス。
（項目９６）
　前記トリガが、突起部であり、
　前記相互作用が、前記ボスと前記トリガとの間の干渉であり、
　前記ガイドが、前記軸から離れて偏向するように構成されている、項目９３に記載のデ
バイス。
（項目９７）
　前記トリガが、陥没部であり、
　前記相互作用が、前記トリガに対する前記ボスの付勢であり、
　前記ガイドが、前記軸に向かって偏向するように構成されている、項目９３に記載のデ
バイス。
（項目９８）
　前記軸と同軸上に配設され、かつ前記ガイドが配設される開口部を画定する筐体と、
　前記筐体内に、かつ前記ガイドの遠位に配設された薬剤容器であって、内壁のセグメン
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トに沿って実質的に均一の直径を画定する前記内壁によって拘束された孔を画定する、前
記薬剤容器と、をさらに備え、
　　前記ロッドが、前記ボスが前記行路の末端表面に隣接するまで前記孔内で前記筐体に
対して遠位に変位して、前記容器から薬剤を放出し、それにより前記ロッドに対する前記
ボスの動きを、前記軸に実質的に平行な方向に前記末端表面から離れる動きに制限するよ
うに構成されており、
　　前記セグメントが、前記ボスが前記末端表面に隣接した後に、前記薬剤のバルク液体
残余と動作中に接触する遠位部分を含む、項目９３に記載のデバイス。
（項目９９）
　前記セグメントの前記遠位部分が、前記残余と直接接触する、項目９８に記載のデバイ
ス。
（項目１００）
　前記内壁に対して摺動可能に密封する少なくとも１つのプランジャであって、前記ロッ
ドの遠位に配設され、前記ロッドの遠位変位に応じて遠位に摺動するように構成されてい
る、前記少なくとも１つのプランジャと、
　前記容器の遠位端を密封する止め具であって、前記薬剤が、前記薬剤の放出前に、前記
容器内に前記止め具と前記少なくとも１つのプランジャとの間で密封され、前記止め具が
、前記容器から放出された薬剤を遠位に移動させるように構成されたカニューレを有する
針によって貫通されるように構成されている、前記止め具と、をさらに備える、項目９８
に記載のデバイス。
（項目１０１）
　前記ガイドが配設される前記軸と同軸上に配設された筐体と、前記ガイドの偏向に応じ
て偏向するように構成された前記筐体の壁と、をさらに備える、項目９３に記載のデバイ
ス。
（項目１０２）
　前記壁が、前記ガイドの前記偏向中に前記軸に対して半径方向に変位する区分を含む、
項目１０１に記載のデバイス。
（項目１０３）
　前記区分が第１の区分であり、前記壁が、前記ガイドの前記偏向中に前記軸に対して半
径方向に変位する第２の区分を含む、項目１０１に記載のデバイス。
（項目１０４）
　前記壁によって支持されたフィンガーフランジをさらに備え、前記フィンガーフランジ
が、前記区分を包囲し、前記区分の変位に応じて偏向するように構成されている、項目１
０２に記載のデバイス。
（項目１０５）
　前記ガイドが、前記ボスを支持する第１のアームと、第２のアームと、を含み、前記第
１のアームが前記通行路を画定し、前記第２のアームが前記通行路を画定し、
　前記第１のアーム及び前記第２のアームが、
　　弾性ヒンジで接合されており、
　　前記ヒンジの反対側に、前記ガイドの偏向中に変化する間隙幅を有する間隙を画定す
る、項目１０１に記載のデバイス。
（項目１０６）
　前記筐体の前記壁が、前記壁の偏向中に変化するスロット幅を有するスロットを画定し
、前記スロットが、前記間隙と円周方向に整列する、項目１０５に記載のデバイス。
（項目１０７）
　内部ベイを画定するフィンガーフランジをさらに備え、
　　前記ガイドが、第１の方向に延在する支持体によって前記ベイにわたって吊り下げら
れ、
　　第２の方向に、前記ベイが、前記ガイドの偏向に適応する、項目９３に記載のデバイ
ス。
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（項目１０８）
　前記支持体が第１の支持体であり、前記ガイドが、前記第１の支持体及び第２の支持体
によって吊り下げられる、項目１０７に記載のデバイス。
（項目１０９）
　前記第１の方向が、前記第２の方向に実質的に直角である、項目１０７に記載のデバイ
ス。
（項目１１０）
　前記支持体が、前記偏向に応じて変形するように構成されている、項目１０７に記載の
デバイス。
（項目１１１）
　前記支持体の変形が、前記フィンガーフランジの応力を緩和する、項目１１０に記載の
デバイス。
（項目１１２）
　前記フィンガーフランジが、前記支持体に隣接して穴部を画定する環状辺縁を含み、前
記辺縁が、前記偏向に応じて変形するように構成されている、項目１１０に記載のデバイ
ス。
（項目１１３）
　前記ガイドが、前記通行路を画定し、かつ前記ガイドが吊り下げられる前記ガイドの端
とは別に前記ボスを支持するアームを含む、項目１０７に記載のデバイス。
（項目１１４）
　筐体をさらに備え、前記筐体が、前記軸と同軸上に配設され、前記筐体の壁内に開口部
を画定するフレームを含み、
　　前記ガイドが、前記フレームにクリップ留めされるＣ字形クリップを含み、これによ
り、
　　　前記クリップの中心軸が、前記長手方向軸と整列し、
　　　前記ボスが、前記開口部を通じて前記行路で前記ロッドに係合するようになる、項
目９３に記載のデバイス。
（項目１１５）
　前記ボスが、前記行路の側面に対して位置付けられることによって前記行路で前記ロッ
ドに係合する、項目１１４に記載のデバイス。
（項目１１６）
　前記ボスが、前記行路内に延在することによって前記行路で前記ロッドに係合する、項
目１１４に記載のデバイス。
（項目１１７）
　前記フレームが、前記長手方向軸を中心として円周方向に配設される、項目１１４に記
載のデバイス。
（項目１１８）
　前記ガイドが、前記開口部内で偏向するように構成されている、項目１１４に記載のデ
バイス。
（項目１１９）
　前記ガイドの外部表面が、前記筐体の外部表面を越えて半径方向外方に偏向するように
構成されている、項目１１４に記載のデバイス。
（項目１２０）
　前記ガイドの外部表面が、前記筐体の外部表面を越えて半径方向内方に偏向するように
構成されている、項目１１４に記載のデバイス。
（項目１２１）
　前記行路が第１の行路であり、前記トリガが第１のトリガであり、
　前記ロッドが、前記第１の行路に平行に配設され、かつ第２のトリガを支持する第２の
行路をさらに画定し、
　前記ボスが、前記第１の行路で前記ロッドに係合する第１のボスであり、
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　前記ガイドが、第２のボスをさらに支持し、前記第２のボスが、前記第２の行路で前記
ロッドに係合し、
　前記相互作用が、第１の相互作用であり、
　前記軸に対する前記ガイドの第１の偏向が、前記第１のボスと前記第１のトリガとの間
の前記第１の相互作用に応じ、
　前記軸に対する前記ガイドの第２の偏向が、前記第２のボスと前記第２のトリガとの間
の第２の相互作用に応じる、項目９３に記載のデバイス。
（項目１２２）
　前記行路、前記トリガ、及び前記ボスが、前記第１の偏向及び前記第２の偏向を実質的
に同時に提供するように構成されている、項目１２１に記載のデバイス。
（項目１２３）
　前記行路が、前記ロッドの円筒表面に沿って前記ロッドの遠位端の近位にあり、前記行
路が、前記トリガの近位に前記末端表面を支持し、
　前記トリガと前記末端表面との間の前記行路の路に沿った長さが、前記ロッドの送達ス
トロークに対応し、前記送達ストロークが、前記容器から前記薬剤の投与量を放出し、
　前記ボスが、前記行路で前記ロッドに係合し、反応表面を提供し、前記反応表面が、前
記ボスが前記末端表面に隣接した状態で、前記容器内での前記ロッドの遠位変位を制限し
て、前記送達ストロークを機械的に終了させる、項目９８に記載のデバイス。
（項目１２４）
　前記ボスが、前記行路の側面に対して位置付けられることによって前記行路で前記ロッ
ドに係合する、項目１２３に記載のデバイス。
（項目１２５）
　前記ボスが、前記行路内に延在することによって前記行路で前記ロッドに係合する、項
目１２３に記載のデバイス。
（項目１２６）
　前記路が、前記軸に実質的に平行であり、
　前記ボスが前記路に係合した状態で、前記反応表面が、前記軸を中心とした前記ロッド
の回転運動を制限する、項目１２３に記載のデバイス。
（項目１２７）
　前記路が、前記長手方向軸を中心として実質的に螺旋形であり、
　前記ボスが前記路に係合した状態で、前記反応表面が、前記軸を中心とした前記ロッド
の回転運動を、前記軸に沿った前記ロッドの軸方向運動に変換する、項目１２３に記載の
デバイス。
（項目１２８）
　前記トリガが第１のトリガであり、前記行路が第２のトリガをさらに支持し、
　　前記第１のトリガと相互作用する前記ボスに応じた前記ガイドの第１の偏向が、前記
容器内での前記ロッドの遠位変位の第１の段階に対応し、
　　前記第２のトリガと相互作用する前記ボスに応じた前記ガイドの第２の偏向が、前記
容器内での前記ロッドの遠位変位の第２の段階に対応する、項目９８に記載のデバイス。
（項目１２９）
　前記行路が、前記ロッドの円筒表面に沿って前記ロッドの遠位端の近位にあり、
　前記第１のトリガが、前記行路の遠位長手方向路の近位部分によって支持され、前記近
位部分が、前記行路の螺旋状路の遠位部分に隣接しており、
　前記第１の段階が、前記ロッドの初期遠位変位であり、前記初期変位が、動作前に前記
デバイス内に前記ロッドを位置付ける、項目１２８に記載のデバイス。
（項目１３０）
　前記第２のトリガが、前記螺旋状路の遠位部分によって支持され、
　前記第２の段階が、前記デバイスの動作の開始である、項目１２９に記載のデバイス。
（項目１３１）
　前記開始が、前記薬剤の放出のための準備を含む、項目１３０に記載のデバイス。
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（項目１３２）
　前記準備が、前記薬剤の貯蔵形態から前記薬剤の放出可能な形態への前記薬剤の変換を
含む、項目１３１に記載のデバイス。
（項目１３３）
　前記薬剤の前記貯蔵形態が、再溶解されると前記薬剤の前記放出可能な形態を含む凍結
乾燥製品を含む、項目１３２に記載のデバイス。
（項目１３４）
　前記薬剤の前記貯蔵形態が、
　第１の成分と、
　前記第１の成分とは別に貯蔵された第２の成分と、を含み、
　前記第１の成分と前記第２の成分との混合物が、前記薬剤の前記放出可能な形態を含む
、項目１３２に記載のデバイス。
（項目１３５）
　前記第２のトリガが、前記螺旋状路の中央部分によって支持され、
　前記第２の段階が、前記薬剤の送達のための前記デバイスのプライミングの開始である
、項目１２９に記載のデバイス。
（項目１３６）
　前記プライミングが、前記薬剤の送達前の前記容器からの気泡の放出を含む、項目１３
５に記載のデバイス。
（項目１３７）
　前記第２のトリガが、前記螺旋状路の近位部分によって支持され、前記螺旋状路が、前
記第２のトリガの近位に前記末端表面を支持し、
　前記第２の段階が、前記薬剤の送達の開始である、項目１２９に記載のデバイス。
（項目１３８）
　前記螺旋状路の前記近位部分に沿った長さであって、前記第２のトリガと前記末端表面
との間の長さである、前記長さが、前記ロッドの送達ストロークに対応し、前記送達スト
ロークが、前記容器から前記薬剤の投与量を放出する、項目１３７に記載のデバイス。
（項目１３９）
　前記第２のトリガが、前記螺旋状路の近位部分によって支持され、前記螺旋状路の前記
近位部分が、行路の近位長手方向路の遠位部分に隣接しており、前記近位長手方向路が、
前記末端表面を支持し、
　前記第２の段階が、前記薬剤の送達の開始である、項目１２９に記載のデバイス。
（項目１４０）
　前記近位長手方向路に沿った長さであって、前記第２のトリガと前記末端表面との間の
長さである、前記長さが、前記ロッドの送達ストロークに対応し、前記送達ストロークが
、前記容器から前記薬剤の投与量を放出する、項目１３９に記載のデバイス。
（項目１４１）
　前記ボスが、
　前記行路で前記ロッドに係合し、
　反応表面を提供し、前記反応表面が、
　　前記ボスが前記長手方向路に係合した状態で、前記軸を中心とした前記ロッドの回転
運動を制限し、
　　前記ボスが前記螺旋状路に係合した状態で、前記軸を中心とした前記ロッドの回転運
動を、前記軸に沿った前記ロッドの軸方向運動に変換し、
　　前記ボスが前記末端表面に隣接した状態で、前記容器内での前記ロッドの遠位変位を
制限して、前記デバイスからの前記薬剤の放出を機械的に終了させる、項目１２９に記載
のデバイス。
（項目１４２）
　長手方向軸を画定する薬剤送達デバイスであって、
　可撓性パネルを支持する行路を画定するプランジャロッドであって、前記可撓性パネル
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がトリガを支持する、前記プランジャロッドと、
　通行路を画定し、かつボスを支持するプランジャロッドガイドであって、前記ロッドが
、前記通行路内に配設され、かつ前記軸と同軸上にあり、前記パネルが、前記トリガと前
記ボスとの間の相互作用に応じて、前記行路に対して偏向するように構成されている、前
記プランジャロッドガイドと、を備える、前記薬剤送達デバイス。
（項目１４３）
　長手方向軸を画定し、かつ遠位端を有する薬剤送達デバイスであって、前記デバイスが
、薬剤の所定の量を遠位に送達するように構成されており、前記デバイスが、
　前記軸と同軸上に配設され、かつ近位開口部を画定する筐体と、
　前記近位開口部内に配設されたプランジャロッドガイドであって、通行路を画定し、か
つボスを支持する、前記プランジャロッドガイドと、
　前記通行路内に配設された同軸プランジャロッドであって、前記ロッドが、末端表面を
支持する行路を画定し、前記ボスが、前記行路で前記ロッドに係合する、前記同軸プラン
ジャロッドと、
　前記筐体内に、かつ前記ガイドの遠位に配設された薬剤容器であって、内壁のセグメン
トに沿って実質的に均一の直径を画定する前記内壁によって拘束された孔を画定する、前
記薬剤容器と、を備え、
　　前記ロッドが、前記ボスが前記末端表面に隣接するまで前記孔内で前記筐体に対して
遠位に変位して、前記容器から前記薬剤を放出し、それにより前記ロッドに対する前記ボ
スの動きを、前記軸に実質的に平行な方向に前記末端表面から離れる動きに制限するよう
に構成されており、
　　前記セグメントが、前記ボスが前記末端表面に隣接した後に、前記薬剤のバルク液体
残余と動作中に接触する遠位部分を含む、前記薬剤送達デバイス。
（項目１４４）
　前記行路が、
　前記ロッドの円筒表面に沿って延在し、
　前記円筒表面から半径方向内方に延在し、前記ボスが、前記行路内に半径方向に延在す
ることによって前記ロッドに係合する、項目１４３に記載のデバイス。
（項目１４５）
　前記行路が、
　前記ロッドの円筒表面に沿って延在し、
　前記円筒表面から半径方向外方に延在し、前記ボスが、前記行路の側面に対して位置付
けられることによって前記ロッドに係合する、項目１４３に記載のデバイス。
（項目１４６）
　前記セグメントの前記遠位部分が、前記残余と直接接触する、項目１４３に記載のデバ
イス。
（項目１４７）
　前記内壁に対して摺動可能に密封する少なくとも１つのプランジャであって、前記ロッ
ドの遠位に配設され、前記ロッドの遠位変位に応じて遠位に摺動するように構成されてい
る、前記少なくとも１つのプランジャと、
　前記容器の遠位端を密封する止め具であって、前記薬剤が、前記薬剤の放出前に、前記
容器内に前記止め具と前記少なくとも１つのプランジャとの間で密封され、前記止め具が
、前記容器から放出された薬剤を遠位に移動させるように構成されたカニューレを有する
針によって貫通されるように構成されている、前記止め具と、をさらに備える、項目１４
３に記載のデバイス。
（項目１４８）
　前記行路に沿った所定の長さであって、前記末端表面の遠位にあり、かつそれに隣接し
た行路長さである、前記長さに対する前記ボスの運動が、前記ロッドの送達ストロークに
対応し、前記送達ストロークが、前記薬剤の投与量を設定する、項目１４３に記載のデバ
イス。
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（項目１４９）
　前記送達ストロークの完了の触覚的指示が、前記末端表面に対する前記ボスの隣接によ
って提供される、項目１４８に記載のデバイス。
（項目１５０）
　前記軸からの前記行路の走行表面の半径方向距離が、前記末端表面の遠位にあり、かつ
それに隣接した前記行路長さに沿って変化し、前記ガイドが、前記ボスと前記走行表面と
の間の相互作用に応じて、前記軸に対して半径方向に偏向するように構成されている、項
目１４８に記載のデバイス。
（項目１５１）
　前記ガイドの偏向が、前記送達ストロークの完了の指示を提供する、項目１５０に記載
のデバイス。
（項目１５２）
　前記半径方向距離が、前記末端表面の遠位にあり、かつそれに隣接した前記行路長さに
沿って近位に減少し、
　前記相互作用が、前記走行表面に対する前記ボスの付勢であり、
　前記ガイドが、前記ボスが前記末端表面に対して隣接されると前記軸に向かって偏向す
るように構成されている、項目１５０に記載のデバイス。
（項目１５３）
　前記行路が長手方向路を含み、
　前記ボスが反応表面を提供し、前記反応表面が、
　　前記ボスが前記長手方向路に係合した状態で、前記軸を中心とした前記ロッドの回転
運動を制限し、
　　前記ボスが前記末端表面に隣接した状態で、前記デバイスからの前記薬剤の放出を機
械的に終了させる、項目１４３に記載のデバイス。
（項目１５４）
　前記行路が螺旋状路を含み、
　前記ボスが反応表面を提供し、前記反応表面が、
　　前記ボスが前記螺旋状路に係合した状態で、前記ロッドの回転運動を、前記軸に沿っ
た前記ロッドの軸方向運動に変換し、
　　前記ボスが前記末端表面に隣接した状態で、前記デバイスからの前記薬剤の放出を機
械的に終了させる、項目１４３に記載のデバイス。
（項目１５５）
　前記行路がトリガをさらに支持し、前記ガイドが、前記ボスと前記トリガとの間の相互
作用に応じて、前記軸に対して半径方向に偏向するように構成されている、項目１４３に
記載のデバイス。
（項目１５６）
　前記トリガが、突起部であり、
　前記相互作用が、前記ボスと前記トリガとの間の干渉であり、
　前記ガイドが、前記軸から離れて偏向するように構成されている、項目１５５に記載の
デバイス。
（項目１５７）
　前記トリガが、陥没部であり、
　前記相互作用が、前記トリガに対する前記ボスの付勢であり、
　前記ガイドが、前記軸に向かって偏向するように構成されている、項目１５５に記載の
デバイス。
（項目１５８）
　前記筐体の壁が、前記ガイドの偏向に応じて偏向するように構成されている、項目１５
５に記載のデバイス。
（項目１５９）
　前記壁が、前記ガイドの前記偏向中に前記軸に対して半径方向に変位する区分を含む、
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項目１５８に記載のデバイス。
（項目１６０）
　前記壁によって支持されたフィンガーフランジをさらに備え、前記フィンガーフランジ
が、前記区分を包囲し、前記区分の変位に応じて偏向するように構成されている、項目１
５９に記載のデバイス。
（項目１６１）
　前記ガイドが、前記ボスを支持する第１のアームと、第２のアームと、を含み、前記第
１のアームが前記通行路を画定し、前記第２のアームが前記通行路を画定し、
　前記第１のアーム及び前記第２のアームが、
　　弾性ヒンジで接合されており、
　　前記ヒンジの反対側に、前記ガイドの偏向中に変化する間隙幅を有する間隙を画定す
る、項目１６０に記載のデバイス。
（項目１６２）
　前記筐体の前記壁が、前記壁の偏向中に変化するスロット幅を有し、かつ前記間隙と円
周方向に整列するスロットを画定する、項目１６１に記載のデバイス。
（項目１６３）
　内部ベイを画定するフィンガーフランジをさらに備え、
　前記ガイドが、第１の方向に延在する支持体によって前記ベイにわたって吊り下げられ
、
　第２の方向に、前記ベイが、前記ガイドの偏向に適応する、項目１５５に記載のデバイ
ス。
（項目１６４）
　前記支持体が第１の支持体であり、前記ガイドが、前記第１の支持体及び第２の支持体
によって吊り下げられる、項目１６３に記載のデバイス。
（項目１６５）
　前記第１の方向が、前記第２の方向に実質的に直角である、項目１６３に記載のデバイ
ス。
（項目１６６）
　前記支持体が、前記偏向に応じて変形するように構成されている、項目１６３に記載の
デバイス。
（項目１６７）
　前記支持体の変形が、前記フィンガーフランジの応力を緩和する、項目１６６に記載の
デバイス。
（項目１６８）
　前記フィンガーフランジが、前記支持体に隣接して穴部を画定する環状辺縁を含み、前
記辺縁が、前記偏向に応じて変形するように構成されている、項目１６３に記載のデバイ
ス。
（項目１６９）
　前記ガイドが、前記通行路を画定し、かつ前記ガイドが吊り下げられる前記ガイドの端
とは別に前記ボスを支持するアームを含む、項目１６３に記載のデバイス。
（項目１７０）
　前記筐体が、前記筐体の壁内に開口部を画定するフレームを含み、
　　前記ガイドが、前記フレームにクリップ留めされるＣ字形クリップを含み、これによ
り、
　　　前記クリップの中心軸が、前記長手方向軸と整列し、
　　　前記ボスが前記開口部を通じて前記行路で前記ロッドに係合するようになる、項目
１５５に記載のデバイス。
（項目１７１）
　前記ボスが、前記行路の側面に対して位置付けられることによって前記行路で前記ロッ
ドに係合する、項目１７０に記載のデバイス。
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（項目１７２）
　前記ボスが、前記行路内に延在することによって前記行路で前記ロッドに係合する、項
目１７０に記載のデバイス。
（項目１７３）
　前記フレームが、前記長手方向軸を中心として円周方向に配設される、項目１７０に記
載のデバイス。
（項目１７４）
　前記ガイドが、前記開口部内で偏向するように構成されている、項目１７０に記載のデ
バイス。
（項目１７５）
　前記ガイドの外部表面が、前記筐体の外部表面を越えて半径方向外方に偏向するように
構成されている、項目１７０に記載のデバイス。
（項目１７６）
　前記ガイドの外部表面が、前記筐体の外部表面を越えて半径方向内方に偏向するように
構成されている、項目１７０に記載のデバイス。
（項目１７７）
　前記孔内での前記ロッドの遠位変位の段階で起こる前記相互作用に応じた前記ガイドの
偏向が、前記相互作用の指示を生成して、前記段階の開始を信号伝達する、項目１５５に
記載のデバイス。
（項目１７８）
　前記指示が触覚的である、項目１７７に記載のデバイス。
（項目１７９）
　前記ボス、前記ガイド、前記トリガ、前記行路、前記ロッド、及び前記筐体のうちの１
つ以上の１つ以上の特性が、前記指示の振幅及び前記指示の持続時間のうちの１つ以上を
決定し、前記特性が、形状、潤滑性、及び弾性を含む、項目１７８に記載のデバイス。
（項目１８０）
　前記指示が聴覚的である、項目１７７に記載のデバイス。
（項目１８１）
　前記ボス、前記ガイド、前記トリガ、前記行路、前記ロッド、及び前記筐体のうちの１
つ以上の１つ以上の特性が、前記指示の振幅、前記指示のピッチ、及び前記指示の持続時
間のうちの１つ以上を決定し、前記特性が、形状、潤滑性、及び弾性を含む、項目１８０
に記載のデバイス。
（項目１８２）
　長手方向軸を画定する薬剤送達デバイスの製造方法であって、前記デバイスが同軸筐体
を含み、前記方法が、
　弾性アームを位置付けることであって、前記アームがボスを支持し、これにより、前記
ボスが、前記筐体の内側半径未満の前記軸からの半径方向距離に配設されるようになり、
前記アームが、前記筐体の遠位端に向かって前記筐体内で変位するように構成されたプラ
ンジャロッドをガイドするように構成された通行路を画定する、前記位置付けることと、
　前記筐体に対して、前記アームを、前記軸を中心とした回転変位及び前記軸に沿った軸
方向変位に対して固定することと、を含み、
　前記アームが、前記ボスと前記ロッドに沿った行路によって支持されたトリガとの相互
作用に応じて、前記軸に対して半径方向に偏向するように構成されている、前記方法。
（項目１８３）
　前記ロッドを提供することをさらに含み、前記ロッドが末端表面をさらに支持し、これ
により、前記ボスが、
　前記行路で前記ロッドに係合し、
　反応表面を提供するようになり、前記反応表面が、
　　前記ボスが前記行路の長手方向路に係合した状態で、前記軸を中心とした前記ロッド
の回転運動を制限し、
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　　前記ボスが前記行路の螺旋状路に係合した状態で、前記軸を中心とした前記ロッドの
回転運動を、前記軸に沿った前記ロッドの軸方向運動に変換し、
　　前記ボスが前記末端表面に隣接した状態で、前記ロッドの運動を、前記末端表面から
離れる方向への運動に実質的に制限する、項目１８２に記載の方法。
（項目１８４）
　前記ロッドを提供することをさらに含み、前記ロッドが末端表面をさらに支持し、これ
により、前記ボスが、
　前記行路内に半径方向に延在することによって前記ロッドに係合し、
　反応表面を提供するようになり、前記反応表面が、
　　前記ボスが前記行路の長手方向路に延在した状態で、前記軸を中心とした前記ロッド
の回転運動を制限し、
　　前記ボスが前記行路の螺旋状路内に延在した状態で、前記軸を中心とした前記ロッド
の回転運動を、前記軸に沿った前記ロッドの軸方向運動に変換し、
　　前記ボスが前記末端表面に隣接した状態で、前記ロッドの運動を、前記末端表面から
離れる方向への運動に実質的に制限する、項目１８２に記載の方法。
（項目１８５）
　前記アームを含み、かつ前記通行路に適応するプランジャロッドガイドを成形すること
をさらに含む、項目１８２に記載の方法。
（項目１８６）
　前記固定が、前記ガイドを前記筐体上に成形することを含む、項目１８５に記載の方法
。
（項目１８７）
　前記固定が、前記ガイドを前記筐体の近位セグメントに固着することを含む、項目１８
５に記載の方法。
（項目１８８）
　前記固着が、前記近位セグメント内の開口部内への前記ガイドの前記軸に対して軸方向
への挿入を含む、項目１８７に記載の方法。
（項目１８９）
　前記固着が、前記近位セグメント内の開口部内への前記ガイドの前記軸に対して横断方
向への挿入を含む、項目１８７に記載の方法。
（項目１９０）
　長手方向軸を画定する薬剤送達デバイスであって、
　通行路を画定し、かつボスを支持するプランジャロッドガイドであって、前記通行路が
、前記軸と同軸上にあり、トリガを支持する行路を画定するプランジャロッドを受容する
ように構成されており、前記ガイドが、前記ボスと前記トリガとの間の相互作用に応じて
、前記軸に対して半径方向に偏向するように構成されている、前記プランジャロッドガイ
ドと、
　前記ガイドを支持し、かつ薬剤容器の近位部分を受容するように構成された陥凹部を前
記ガイドの遠位に画定する表面を備えるフィンガーフランジであって、前記陥凹部が、前
記軸を横断して延在し、前記容器が、前記軸と同軸上に配設される、前記フィンガーフラ
ンジと、を備える、前記薬剤送達デバイス。
（項目１９１）
　前記行路が、
　前記ロッドの円筒表面から半径方向内方に延在し、
　前記円筒表面に沿って延在する、項目１９０に記載のデバイス。
（項目１９２）
　前記トリガが、突起部であり、
　前記相互作用が、前記ボスと前記トリガとの間の干渉であり、
　前記ガイドが、前記軸から離れて偏向するように構成されている、項目１９０に記載の
デバイス。
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（項目１９３）
　前記容器が、内部均一直径によって拘束された孔を画定し、
　前記ロッドが、前記通行路内に配設され、前記ボスが前記行路の末端表面に隣接するま
で前記孔内で遠位に変位して、前記容器から薬剤を放出し、それにより前記ロッドに対す
る前記ボスの動きを、前記末端表面から離れて、かつ前記軸に平行に方向付けられた動き
に制限するように構成されており、
　前記セグメントが、前記ボスが前記末端表面に隣接した後に、前記薬剤のバルク液体残
余と動作中に接触する遠位部分を含む、項目１９０に記載のデバイス。
（項目１９４）
　前記セグメントの前記遠位部分が、前記残余と直接接触する、項目１９３に記載のデバ
イス。
（項目１９５）
　前記内壁に対して摺動可能に密封する少なくとも１つのプランジャであって、前記ロッ
ドの遠位に配設され、前記ロッドの遠位変位に応じて遠位に摺動するように構成されてい
る、前記少なくとも１つのプランジャと、
　前記容器の遠位端を密封する止め具であって、前記薬剤が、前記薬剤の放出前に、前記
容器内に前記止め具と前記少なくとも１つのプランジャとの間で密封され、前記容器の前
記遠位端が、前記容器から放出される前記薬剤の投与量を遠位に移動させるように構成さ
れたカニューレを有する針と関連付けられるように構成されている、前記止め具と、をさ
らに備える、項目１９３に記載のデバイス。
（項目１９６）
　前記ボスが、前記容器の内側遠位壁への前記少なくとも１つのプランジャの遠位面の干
渉前に、前記末端表面に隣接し、前記内側遠位壁が、前記軸を横断する構成要素を有する
、項目１９５に記載のデバイス。
（項目１９７）
　前記フィンガーフランジが、前記軸と少なくとも部分的に同軸上に前記容器を維持する
ように構成されている、項目１９０に記載のデバイス。
（項目１９８）
　前記薬剤容器の前記近位部分が、フランジリップを含む、項目１９０に記載のデバイス
。
（項目１９９）
　前記フランジリップの区分の輪郭が、前記陥凹部を画定する前記表面の領域と相補的で
ある、項目１９８に記載のデバイス。
（項目２００）
　前記ロッドの近位区分の円筒表面が、前記区分を包囲するノブを支持し、前記ノブが、
前記軸と同軸上にある、項目１９０に記載のデバイス。
（項目２０１）
　前記ノブが、前記軸を中心として回転し、かつ前記軸に沿って長手方向に平行移動する
ように構成されており、前記ロッドが、前記ノブの動きに応じて、前記薬剤容器に対して
動くように構成されている、項目２００に記載のデバイス。
（項目２０２）
　前記ノブが、前記ロッドの遠位変位と関連付けられた前記軸を中心とした回転の方向を
示す表記を備える、項目２０１に記載のデバイス。
（項目２０３）
　前記ロッドが、前記薬剤容器の前記近位部分が前記陥凹部によって受容された後に、前
記通行路内に配設される、項目１９０に記載のデバイス。
（項目２０４）
　前記フィンガーフランジが、前記薬剤容器の前記近位部分上で一緒にスナップ留めする
ように構成された２つ以上の区分を備える、項目１９０に記載のデバイス。
（項目２０５）
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　前記２つ以上の区分が、機械的に同一である、項目２０４に記載のデバイス。
（項目２０６）
　前記フィンガーフランジが、内部ベイを画定し、
　前記ガイドが、第１の方向に延在する支持体によって前記ベイにわたって吊り下げられ
、
　第２の方向に、前記ガイドが、前記ボスと前記トリガとの間の前記相互作用に応じて偏
向する、項目１９０に記載のデバイス。
（項目２０７）
　前記第１の方向が、前記フィンガーフランジの近位面を横断し、前記フィンガーフラン
ジの前記近位面が、前記軸を横断する、項目２０６に記載のデバイス。
（項目２０８）
　前記第２の方向に、前記ベイが、前記ガイドの偏向に適応する、項目２０６に記載のデ
バイス。
（項目２０９）
　前記支持体が第１の支持体であり、前記ガイドが、前記第１の支持体及び第２の支持体
によって吊り下げられる、項目２０６に記載のデバイス。
（項目２１０）
　前記ガイドが、前記ベイの近位に吊り下げられる、項目２０６に記載のデバイス。
（項目２１１）
　前記ガイドが、前記ベイの少なくとも部分的に内部に吊り下げられる、項目２０６に記
載のデバイス。
（項目２１２）
　前記第１の方向が前記第２の方向を横断する、項目２０６に記載のデバイス。
（項目２１３）
　前記支持体が、前記偏向に応じて変形するように構成されている、項目２０８に記載の
デバイス。
（項目２１４）
　前記支持体の変形が、前記フィンガーフランジの応力を緩和する、項目２１３に記載の
デバイス。
（項目２１５）
　前記ガイドが、前記通行路を画定し、かつ前記ガイドが吊り下げられる前記ガイドの端
とは別に前記ボスを支持するアームを含む、項目２０６に記載のデバイス。
（項目２１６）
　前記行路が第１の行路であり、前記トリガが第１のトリガであり、
　前記ロッドが、前記第１の行路に平行に配設され、かつ第２のトリガを支持する第２の
行路をさらに画定し、
　前記ボスが、前記第１の行路で前記ロッドに係合する第１のボスであり、
　前記ガイドが、第２のボスをさらに支持し、前記第２のボスが、前記第２の行路で前記
ロッドに係合し、
　前記相互作用が、第１の相互作用であり、
　前記軸に対する前記ガイドの第１の偏向が、前記第１のボスと前記第１のトリガとの間
の前記第１の相互作用に応じ、
　前記軸に対する前記ガイドの第２の偏向が、前記第２のボスと前記第２のトリガとの間
の第２の相互作用に応じる、項目１９０に記載のデバイス。
（項目２１７）
　前記行路、前記トリガ、及び前記ボスが、前記第１の偏向及び前記第２の偏向を少なく
ともほぼ同時に提供するように構成されている、項目２１６に記載のデバイス。
（項目２１８）
　前記行路が、前記ロッドの円筒表面に沿って前記ロッドの遠位端の近位にあり、前記行
路が、前記トリガの近位に前記末端表面を支持し、
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　前記トリガと前記末端表面との間に配設された前記行路の路に沿った長さが、前記ロッ
ドの送達ストロークに対応し、前記送達ストロークが、前記容器から前記薬剤の投与量を
放出し、
　前記ボスが、前記行路で前記ロッドに係合し、前記ボスが前記末端表面に隣接した状態
で、前記容器内での前記ロッドの遠位変位を限界決定し、前記送達ストロークを終了させ
る反応表面を提供する、項目１９３に記載のデバイス。
（項目２１９）
　前記ボスが、前記行路の側面に対して位置付けられることによって前記行路で前記ロッ
ドに係合する、項目２１８に記載のデバイス。
（項目２２０）
　前記ボスが、前記行路内に延在することによって前記行路で前記ロッドに係合する、項
目２１８に記載のデバイス。
（項目２２１）
　前記路が、前記軸に実質的に平行であり、
　前記ボスが前記路に係合した状態で、前記反応表面が、前記軸を中心とした前記ロッド
の回転運動を制限する、項目２１８に記載のデバイス。
（項目２２２）
　前記路が、前記軸を中心として螺旋状であり、
　前記ボスが前記路に係合した状態で、前記反応表面が、前記軸を中心とした前記ロッド
の回転運動を、前記軸に沿った前記ロッドの軸方向運動に変換する、項目２１８に記載の
デバイス。
（項目２２３）
　前記トリガが第１のトリガであり、前記行路が第２のトリガをさらに支持し、
　　前記第１のトリガと相互作用する前記ボスに応じた前記ガイドの第１の偏向が、前記
容器内での前記ロッドの遠位変位の第１の段階に対応し、
　　前記第２のトリガと相互作用する前記ボスに応じた前記ガイドの第２の偏向が、前記
容器内での前記ロッドの遠位変位の第２の段階に対応する、項目１９３に記載のデバイス
。
（項目２２４）
　前記行路が、前記ロッドの円筒表面に沿って前記ロッドの遠位端の近位にあり、
　前記第１のトリガが、前記行路の遠位長手方向路の近位部分によって支持され、前記近
位部分が、前記行路の中間路の遠位部分に隣接しており、前記中間路が、前記行路の前記
遠位路と近位路との間の前記円筒表面に沿って配設され、
　前記第１の段階が、前記ロッドの初期遠位変位であり、前記初期変位が、動作前に前記
デバイス内に前記ロッドを位置付ける、項目２２３に記載のデバイス。
（項目２２５）
　前記第２のトリガが、前記中間路の遠位部分によって支持され、
　前記第２の段階が、前記デバイスの動作の開始である、項目２２４に記載のデバイス。
（項目２２６）
　前記中間路が、前記軸を中心として螺旋状であり、
　前記中間路の一部分の螺旋形ピッチが十分に高く、これにより、前記ボスが前記中間路
の前記高ピッチ部分と係合した反応表面を提供した状態で、前記ロッドの近位端に加えら
れる遠位に方向付けられた長手方向力を回転力に変換し、
　動作中、前記回転力が、前記ロッドの回転を駆動し、前記回転が、前記第２の段階に含
まれる、項目２２５に記載のデバイス。
（項目２２７）
　前記開始が、前記薬剤の放出のための準備を含む、項目２２５に記載のデバイス。
（項目２２８）
　前記準備が、前記薬剤の貯蔵形態から前記薬剤の放出可能な形態への前記薬剤の変換を
含む、項目２２７に記載のデバイス。
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（項目２２９）
　前記薬剤の前記貯蔵形態が、
　第１の成分と、
　前記第１の成分とは別に貯蔵された第２の成分と、を含み、
前記第１の成分と前記第２の成分との混合物が、前記薬剤の前記放出可能な形態を含む、
項目２２８に記載のデバイス。
（項目２３０）
　前記準備が、前記薬剤の送達前の前記容器からの空気の放出を含む、項目２２７に記載
のデバイス。
（項目２３１）
　前記第２のトリガが、前記中間路の近位部分によって支持され、前記中間路の前記近位
部分が、前記近位路の遠位部分に隣接しており、前記近位路が、前記末端表面を支持し、
　前記第２の段階が、前記薬剤の送達の開始である、項目２２４に記載のデバイス。
（項目２３２）
　前記第２のトリガの近位にあり、かつ前記末端表面の遠位にある前記近位路に沿った長
さが、前記ロッドの送達ストロークに対応し、前記送達ストロークが、前記容器から前記
薬剤の投与量を放出する、項目２３１に記載のデバイス。
（項目２３３）
　前記中間路が、前記軸に少なくとも部分的に平行であり、
　前記近位路が、前記軸に少なくとも部分的に平行であり、前記中間路から円周方向に変
位し、
　前記中間路の前記近位部分及び前記近位路の前記遠位部分が、前記行路の少なくとも部
分的に円周方向の路によって結合され、
　動作中、前記送達ストロークが、前記行路と係合した前記ボスを前記中間路から前記円
周方向路を通じて前記近位路までシフトする前記ロッドの回転によって可能になる、項目
２３２に記載のデバイス。
（項目２３４）
　前記近位路が、前記中間路から約９０度変位する、項目２３３に記載のデバイス。
（項目２３５）
　前記送達ストロークの完了の触覚的指示が、前記末端表面に対する前記ボスの隣接によ
って提供される、項目２３２に記載のデバイス。
（項目２３６）
　前記孔内での前記ロッドの遠位変位の段階で起こる前記相互作用に応じた前記ガイドの
偏向が、前記相互作用の指示を生成して、前記段階の開始を信号伝達する、項目１９０に
記載のデバイス。
（項目２３７）
　前記指示が触覚的である、項目２３６に記載のデバイス。
（項目２３８）
　前記ボス、前記ガイド、前記トリガ、前記行路、前記ロッド、前記フィンガーフランジ
、及び前記容器のうちの１つ以上の１つ以上の特性が、前記指示の振幅及び前記指示の持
続時間のうちの１つ以上を決定し、前記特性が、形状、潤滑性、及び弾性を含む、項目２
３７に記載のデバイス。
（項目２３９）
　前記指示が聴覚的である、項目２３６に記載のデバイス。
（項目２４０）
　前記ボス、前記ガイド、前記トリガ、前記行路、前記ロッド、前記フィンガーフランジ
、及び前記容器のうちの１つ以上の１つ以上の特性が、前記指示の振幅、前記指示のピッ
チ、及び前記指示の持続時間のうちの１つ以上を決定し、前記特性が、形状、潤滑性、及
び弾性を含む、項目２３９に記載のデバイス。
（項目２４１）
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　薬剤送達デバイスの遠位端から薬剤の目標量を送達するための前記薬剤送達デバイスで
あって、前記デバイスが、長手方向軸を画定し、
　前記軸と同軸上に配設され、かつ半径方向突出部を有するカラーと、
　前記カラー内に同軸上に遠位隣接表面を有する近位ノブとネジ切り係合されたプランジ
ャロッドと、を備え、
　前記突出部が、前記軸を中心とした前記ノブの回転中に、前記ロッドの長手方向に延在
する構造に摺動係合して、前記ロッドを回転保持し、前記長手方向に延在する構造が、前
記ロッドの近位ネジ山と前記ロッドの遠位端との間に配設された長さに沿って延在し、
　前記突出部が、前記長手方向に延在する構造の表面特徴部と相互作用して、近位運動か
ら前記ロッドを長手方向に保持し、
　前記回転が、前記隣接表面をデバイス指標表面から近位に前記目標量に対応する距離だ
け軸方向に変位させ、
　前記隣接表面と前記指標表面との間の干渉が、前記ロッドの遠位平行移動の程度を前記
距離に制限し、前記平行移動が、前記遠位端から前記目標量を前進させる、前記薬剤送達
デバイス。
（項目２４２）
　前記表面特徴部が、前記表面特徴部に対する前記突出部の遠位運動に対する阻止を提供
する近位停止表面を有し、
　前記停止表面の遠位に、前記表面特徴部が、前記表面特徴部に対する前記突出部の近位
運動のための通路を提供する、項目２４１に記載のデバイス。
（項目２４３）
　前記突出部が、
　前記表面特徴部に対する前記突出部の遠位運動に対する阻止を提供する遠位停止表面を
有し、
　前記停止表面の近位に、前記表面特徴部が、前記表面特徴部に対する前記突出部の近位
運動のための通路を提供する、項目２４１に記載のデバイス。
（項目２４４）
　前記カラーが、ブラケットを前記突出部の遠位にさらに有し、前記ブラケットが、前記
ノブと同軸上に薬剤容器を保持するように構成されており、
　前記容器が、内部側壁のセグメントに沿って均一直径を画定する前記側壁によって拘束
された孔を画定し、
　前記ロッドの遠位端が、前記容器内のプランジャに隣接し、前記プランジャが、前記側
壁と摺動係合され、
　前記平行移動前に、前記プランジャが、前記容器の内側遠位端壁と前記プランジャとの
間に前記薬剤の送達前量を密封し、
　前記平行移動後に、前記セグメントの遠位部分が、前記内側遠位端壁と前記プランジャ
との間に収容されたバルク液体残余と接触し、前記残余中の前記薬剤の量が、前記目標量
を差し引いた前記送達前量以下である、項目２４１に記載のデバイス。
（項目２４５）
　前記指標表面が、前記回転前に、前記隣接表面から長手方向にずらされ、前記カラーに
向かう前記ノブの非回転遠位シフトによって前記隣接表面に対して隣接され、前記シフト
が、前記送達前量を設定し、前記薬剤を送達のために準備する、項目２４４に記載のデバ
イス。
（項目２４６）
　前記準備が、前記容器内で前記薬剤の成分を混合することを含む、項目２４５に記載の
デバイス。
（項目２４７）
　前記プランジャが第１のプランジャであり、前記第１のプランジャの遠位に、第２のプ
ランジャが前記セグメントと摺動係合される、項目２４６に記載のデバイス。
（項目２４８）
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　前記混合前に、前記薬剤の液体成分が、前記容器内に前記第１のプランジャと前記第２
のプランジャとの間で密封され、
　前記混合が、前記容器内での前記第２のプランジャを越えて遠位の前記液体成分の移動
を含み、
　前記混合後に、前記第１のプランジャの遠位面が、前記第２のプランジャの近位面に隣
接する、項目２４７に記載のデバイス。
（項目２４９）
　前記準備が、前記容器をプライミングすることを含む、項目２４５に記載のデバイス。
（項目２５０）
　前記プライミングが、前記容器からの空気の遠位放出を含む、項目２４９に記載のデバ
イス。
（項目２５１）
　回転可能な指示器であって、
　前記指示器の一区域を曝露する窓を画定する前記カラー内に同軸上に配設され、
　前記カラーによって長手方向に保持され、
　前記ノブに回転連結される、前記回転可能な指示器をさらに備える、項目２４１に記載
のデバイス。
（項目２５２）
　前記一区域が、
　前記回転前に、デバイス動作の薬剤準備段階と、
　前記回転後に、前記目標量と、を示す表記を提供する、項目２５１に記載のデバイス。
（項目２５３）
　前記指示器が、薬剤準備段階の完了の触覚的指示を提供するように構成されている、項
目２５１に記載のデバイス。
（項目２５４）
　前記指示器が、薬剤準備段階の完了の聴覚的指示を提供するように構成されている、項
目２５１に記載のデバイス。
（項目２５５）
　前記指示器が、前記目標量の選択の触覚的指示を提供するように構成されている、項目
２５１に記載のデバイス。
（項目２５６）
　前記指示器が、前記目標量の選択の聴覚的指示を提供するように構成されている、項目
２５１に記載のデバイス。
（項目２５７）
　前記指標表面が、前記指示器の遠位内側表面であり、前記表面が、前記軸を横断する、
項目２５１に記載のデバイス。
（項目２５８）
　前記指標表面が、前記カラーの近位外側表面であり、前記表面が、前記軸を横断する、
項目２４１に記載のデバイス。
（項目２５９）
　前記カラーに向かう前記ノブの非回転遠位運動が、前記指標表面を前記隣接表面に対し
て隣接させ、前記干渉が、前記遠位端からの前記薬剤の前進を終了させる、項目２４１に
記載のデバイス。
（項目２６０）
　前記干渉が、前記前進の終了の触覚的指示を提供する、項目２４１に記載のデバイス。
（項目２６１）
　薬剤送達デバイスの遠位端から薬剤の目標量を送達するための前記薬剤送達デバイスで
あって、前記デバイスが、長手方向軸を画定し、
　前記軸と同軸上に配設され、かつ行路を有するカラーであって、前記行路が、
　　螺旋形路と、
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　　長手方向路と、を含む、前記カラーと、
　前記カラー内に同軸上に配設されたプランジャロッドであって、ボスを有する近位ノブ
と係合される、前記プランジャロッドと、を備え、
　前記ボスが、
　　前記軸を中心とした前記ノブの回転中に、前記螺旋形路に摺動係合し、前記回転が、
前記長手方向路に向かって前記ボスを前進させ、
　　前記ノブの長手方向平行移動中に、前記長手方向路に摺動係合し、
　前記平行移動が、
　　前記ボスと前記長手方向路の遠位末端表面との間の干渉によって限界決定され、
　　前記遠位端から前記目標量を前進させる、前記薬剤送達デバイス。
（項目２６２）
　前記長手方向路が、前記螺旋形路と交差し、
　前記回転が、前記長手方向路の横方向表面に対する前記ボスの隣接によって限界決定さ
れ、
　前記隣接が、前記ボスを前記長手方向路と円周方向に整列させ、
　前記長手方向路が、前記平行移動中に前記ノブを回転保持し、前記隣接の位置から長手
方向程度で前記目標量に対応し、
　前記干渉が、
　　前記カラーに対する前記ボスの動きを、前記末端表面から離れて、かつ前記軸に平行
に方向付けられた動きに制限し、
　　前記遠位端からの薬剤の前進を終了させる、項目２６１に記載のデバイス。
（項目２６３）
　前記カラーが、前記ノブと同軸上に、かつその遠位に薬剤容器を保持するように構成さ
れたブラケットをさらに有し、
　前記容器が、内部側壁のセグメントに沿って均一直径を画定する前記側壁によって拘束
された孔を画定し、
　前記ロッドの遠位端が、前記容器内のプランジャに隣接し、前記プランジャが、前記側
壁と摺動係合され、
　前記平行移動前に、前記プランジャが、前記容器の内側遠位端壁と前記プランジャとの
間に前記薬剤の送達前量を密封し、
　前記平行移動後に、前記セグメントの遠位部分が、前記内側遠位端壁と前記プランジャ
との間に収容されたバルク液体残余と接触し、前記残余中の前記薬剤の量が、前記目標量
を差し引いた前記所定の量以下である、項目２６１に記載のデバイス。
（項目２６４）
　前記回転が前記送達前量を設定し、前記回転が前記薬剤を送達のために準備する、項目
２６３に記載のデバイス。
（項目２６５）
　前記準備が、前記容器内で前記薬剤の成分を混合することを含む、項目２６４に記載の
デバイス。
（項目２６６）
　前記プランジャが第１のプランジャであり、前記第１のプランジャの遠位に、第２のプ
ランジャが前記セグメントと摺動係合される、項目２６５に記載のデバイス。
（項目２６７）
　前記混合前に、前記薬剤の液体成分が、前記容器内に前記第１のプランジャと前記第２
のプランジャとの間で密封され、
　前記混合が、前記容器内での前記第２のプランジャを越えて遠位の前記液体成分の移動
を含み、
　前記混合後に、前記第１のプランジャの遠位面が、前記第２のプランジャの近位面に隣
接する、項目２６６に記載のデバイス。
（項目２６８）
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　前記準備が、前記容器をプライミングすることを含む、項目２６４に記載のデバイス。
（項目２６９）
　前記プライミングが、前記容器からの空気の遠位放出を含む、項目２６８に記載のデバ
イス。
（項目２７０）
　前記螺旋形路が、前記カラーの外表面から半径方向内方に延在し、
　前記長手方向路が、前記外表面から半径方向内方に延在する、項目２６２に記載のデバ
イス。
（項目２７１）
　前記ノブが、前記ノブの長さに沿って前記カラーを同心円状に取り囲んで配設され、
　前記摺動係合されたボスが、半径方向内方に延在する、項目２７０に記載のデバイス。
（項目２７２）
　前記カラーが、前記末端表面の遠位に長手方向ドックをさらに有し、前記ドックが、前
記長手方向路と円周方向に整列し、
　前記ノブが、前記ボスを越えて遠位に延在する長手方向アーム上に前記ボスを支持し、
前記アームの輪郭が、前記ドックの輪郭と相補的であり、
　前記隣接が、前記アームを前記ドックと円周方向に整列させ、前記回転の完了の指示を
提供し、
　前記平行移動が、前記アームを前記ドック内に前進させる、項目２７１に記載のデバイ
ス。
（項目２７３）
　前記螺旋形路が、前記カラーの内表面から半径方向外方に延在し、
　前記長手方向路が、前記内表面から半径方向外方に延在する、項目２６２に記載のデバ
イス。
（項目２７４）
　前記ノブが、前記ノブの長さに沿って前記カラー内に同心円状に配設され、
　前記摺動係合されたボスが、半径方向外方に延在する、項目２７３に記載のデバイス。
（項目２７５）
　前記カラーが、前記円筒外表面に沿って表記をさらに有し、
　　前記螺旋形路に隣接した前記表記の一部分が、デバイス動作の薬剤準備段階を示し、
　　前記長手方向路に隣接した前記表記の一部分が、前記デバイス動作の薬剤送達段階を
示し、
　前記表記に対する前記摺動係合されたボスの位置が、前記デバイス動作の段階の指示を
提供する、項目２７４に記載のデバイス。
（項目２７６）
　前記螺旋形路がトリガを支持し、前記ボスが、前記ボスと前記トリガとの間の相互作用
に応じて偏向するように構成されたアームによって支持され、前記相互作用が、前記トリ
ガの位置での前記ボスの係合の指示を提供する、項目２６１に記載のデバイス。
（項目２７７）
　前記トリガの前記位置が、前記螺旋形路の端に隣接しており、
　前記端が近位端であり、前記指示が、前記回転の開始に対応し、
　前記端が遠位端であり、前記指示が、前記回転の開始に対応する、項目２７６に記載の
デバイス。
（項目２７８）
　前記指示が触覚的である、項目２７６に記載のデバイス。
（項目２７９）
　前記指示が聴覚的である、項目２７６に記載のデバイス。
（項目２８０）
　前記隣接が、デバイス動作の薬剤準備段階の完了の触覚的指示を提供する、項目２６２
に記載のデバイス。



(35) JP 2018-501852 A5 2019.1.24

（項目２８１）
　前記隣接が、デバイス動作の薬剤準備段階の完了の聴覚的指示を提供する、項目２６２
に記載のデバイス。
（項目２８２）
　前記干渉が、デバイス動作の薬剤送達段階の完了の指示を提供する、項目２６２に記載
のデバイス。
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