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(57)【要約】
　便秘や失禁のような、患者の腸の通路に関する疾患を
有する患者を治療する装置は、患者に移植され、腸の少
なくとも１つの選択された部分に作用して腸内容物を腸
の通路を通って汲み出すことのできるポンプを備える。
ポンプは、選択された部分を狭さくさせて選択された部
分に沿って腸の通路の体積を少なくともかなり低減させ
ることと、選択された部分を解放して選択された部分に
沿って腸の通路の体積を増大させ、したがって、腸内容
物を腸の通路を通って変位させることを交互に行う狭さ
くデバイスを含む。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　腸の通路に関連した障害を有する患者を治療する装置であって、
　腸の内容物を腸の通路を通してポンプ輸送するために、腸の少なくとも一つの選択され
た部分に手術可能な植込み用ポンプを備え、前記ポンプは、交互に狭さくと解放とを少な
くとも選択された部分に対して行って、腸の選択された部分の通路量を、狭さくにより実
質的に減らし、そして解放により実質的に増加させる狭さくデバイスを含み、腸の内容物
が腸の通路を通して移動させられる、
ことを特徴とする装置。
【請求項２】
　前記ポンプを制御して、前記狭さくデバイスの作動で、選択された部分を交互に狭さく
および解放させるための制御装置を備え、腸の内容物が腸の通路を通して移動させられる
、請求項１に記載の装置。
【請求項３】
　前記制御装置が患者によって動作させ得る請求項２に記載の装置。
【請求項４】
　前記制御装置は無線の遠隔制御装置を含む、請求項２に記載の装置。
【請求項５】
　患者の腸は、外科的に処置された自然のまたは人工のストマで終端し、前記ポンプは腸
の内容物を前記ストマから排出させるのに適している、請求項１に記載の装置。
【請求項６】
　患者の腸は、前記選択された部分は、患者の肛門で終端し、前記ポンプは腸の内容物を
前記肛門から排出させるのに適している、請求項１に記載の装置。
【請求項７】
　前記係合デバイスは、前記ポンプに係合でき、且つ、前記ポンプを患者の腹腔に関連し
た組織に係合させる係合デバイスを含む、請求項１に記載の装置。
【請求項８】
　前記係合デバイスは、前記ポンプを患者の腹壁に係合するのに適している請求項７に記
載の装置。
【請求項９】
　腸の選択された部分を少なくとも部分的にカバーする、弾力的な保護チューブを備え、
前記狭さくデバイスは、前記保護チューブおよび選択された部分を狭さくさせる、請求項
１に記載の装置。
【請求項１０】
　前記狭さくデバイスは、腸の選択された部分を、それの狭さくの際に支持する埋込み可
能なサポートを含む、請求項１に記載の装置。
【請求項１１】
　前記狭さくデバイスは、組織または患者のボディの骨に対して選択された部分を狭さく
するのに適している請求項１に記載の装置。
【請求項１２】
　腸の選択された部分の筋肉または神経組織に電気的に刺激的を与え、選択された部分の
部分的な収縮を生じさせる、刺激デバイスを備える、請求項１に記載の装置。
【請求項１３】
　前記刺激デバイスには、少なくとも一つの電極が設けられて、電気的パルスで、腸の組
織の選択された部分の筋肉または神経組織に刺激を与えるように構成されている、請求項
１２に記載の装置。
【請求項１４】
　前記刺激デバイスに、前記狭さくデバイスとは別にまたは共用で、複数の電極が設けら
れている、請求項１２に記載の装置。
【請求項１５】
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　前記電極は、腸の選択された部分に沿って、一連の電極を形成する、請求項１４に記載
の装置。
【請求項１６】
　前記刺激デバイス用の制御装置が更に設けられる、請求項１２に記載の装置。
【請求項１７】
　前記刺激デバイスは、前記狭さくデバイスとは別にまたは共用で、複数の電極を有し、
前記刺激デバイス用の制御装置は、時間とともに選択された部分のそれらの位置を変える
選択された部分の部分的な収縮を引き起こすために選択された部分に沿って可変的に前記
電極で付勢する、請求項１６に記載の装置。
【請求項１８】
　前記制御装置は、前記刺激デバイスを予め設定された方式に従う前記電極で付勢するよ
うに制御する請求項１７に記載の装置。
【請求項１９】
　前記制御装置は、前記刺激デバイスを前記電極で付勢するために制御し、前記電極群は
腸の中で上流の、または、下流に方向において次第にエネルギーを与えられる請求項１７
に記載の装置。
【請求項２０】
　前記制御装置は前記刺激デバイスを前記電極に付勢するために制御する。そうすると、
前記電極は順番に一つずつ付勢される、または、ランダムに、または、所定パターンによ
れば、前記電極の群は順次エネルギーを与えられる請求項１７に記載の装置。
【請求項２１】
　前記狭さくデバイスに、交互に狭窄して、選択された部分をリリースするために選択さ
れた部分および前記制御装置制御文字前記狭さく素子を締めつけて、発表するための少な
くとも一つの狭さく素子が設けられている請求項２に記載の装置。
【請求項２２】
　前記狭さくデバイスは、少なくとも１つの狭さく素子を有し、当該狭さく素子によって
選択された部分の筋肉または神経組織が電気的な刺激を与える刺激デバイスを含み、前記
狭さく素子は、細長く延長され、前記制御装置が前記刺激デバイスを連続して、前記細長
い狭さく素子が選択された部分を刺激するように制御するのに適しており、腸の通路内の
内容物が蠕動運動状に移動させられる、請求項２１に記載の装置。
【請求項２３】
　前記狭さくデバイスは、その上流端で選択された部分を狭さくし解放するための第1の
狭さく素子、および、その下流端との間の選択された部分を狭さくし解放するための第2
の狭さく素子を有し、前記第１および第２の狭さく素子を交互に押えて、それぞれに互い
に選択された部分を解放する制御デバイスを備えている、請求項２１に記載の装置。
【請求項２４】
　(i) 選択された部分の上流端で腸の通路を閉鎖するために選択された部分を狭さくする
よう前記上流の第1の狭さく素子に対する制御と、
　(ii)前記第2の狭さく素子を通路において腸の下流に選択された部分に含まれる腸の内
容を移動するためにその上流で下流の端との間に選択された部分を狭さくするための制御
と
を前記制御デバイスが行う、請求項２３に記載の装置。
【請求項２５】
　前記第１および第２の狭さく素子を選択された部分に入るために選択された部分の上流
で腸の通路の腸の内容を許容するために選択された部分をリリースするために制御する、
請求項２３に記載の装置。
【請求項２６】
　腸の選択された部分の電気的に刺激的な筋肉または神経組織によって選択された部分の
最も少なく部分的な収縮で生じる刺激デバイスから更に成る、請求項２２に記載の装置。
【請求項２７】
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　前記刺激デバイスは、前記狭さくデバイスの少なくとも一つの前記狭さく元素の表面に
沿って一連の電極を形成している複数の電極と、腸の選択された部分を接触させている前
記表層と、電気的パルスを有する選択された部分の筋肉または神経組織を刺激するのに適
している前記電極とを備える、請求項２５に記載の装置。
【請求項２８】
　前記刺激デバイスは、前記第1の狭さく素子および前記第2の狭さく素子のうちの1つが
選択された部分を競作する選択された部分を電気的に刺激するのに適している、請求項２
５に記載の装置。
【請求項２９】
　(i) 少なくとも選択された部分の上流端で腸の通路の断面積を実質的に減少させるため
に穏やかに選択された部分を狭さくする前記上流の第1の狭さく素子の制御と、
　(ii)前記第1の狭さく素子が選択された部分の収縮に選択された部分および上流端で腸
の通路を閉鎖させるために選択された部分を狭さくする選択された部分を刺激する前記刺
激デバイスの制御と、
　(iii) 前記第2の狭さく素子を通路において腸の下流に選択された部分に含まれる腸の
内容を移動するためにその上流で下流の端との間に選択された部分を競作するために制御
と、
を前記制御デバイスが行う、請求項２５に記載の装置。
【請求項３０】
　前記制御装置は、前記刺激デバイスを前記第2の狭さく素子が腸の通路量を減らすため
に選択された部分を狭さくする選択された部分を刺激するために制御するのに適している
、請求項２９に記載の装置。
【請求項３１】
　前記制御装置は前記刺激デバイスを連続して、前記第2の狭さく素子が選択された部分
を狭さくする選択された部分を刺激するために制御するのに適している。そうすると、要
素が契約されて次第にある前記第2の狭さく、それで、その腸の内容によって締めつけら
れる選択された部分はぜん動性の方法の腸の通路において移動する、請求項３０に記載の
装置。
【請求項３２】
　前記狭さくデバイスは、その上流端で選択された部分を締めつけて、リリースするため
の第1の狭さく素子、その下流側端部で選択された部分を締めつけて、リリースするため
の第2の狭さく素子およびその上流で下流の端との間に選択された部分を締めつけて、リ
リースするための3分の1狭さく素子を有し、デバイスが前記第1で、第2で、第3の狭さく
素子を交互に押えて、それぞれに互いに選択された部分をリリースするために制御する前
記制御を備えている、請求項２１に記載の装置。
【請求項３３】
　(i) 選択された部分の上流端で腸の通路を閉鎖するために選択された部分を狭さくする
制御前記上流の第1の狭さく素子の制御と、
　(ii)選択された部分を解放する前記下流の第2の狭さく素子の制御と、
　(iii) 前記第三段狭さく素子を通路において腸の下流に選択された部分に含まれる腸の
内容を移動するためにその上流で下流の端との間に選択された部分を狭さくするために制
御と、
を前記制御デバイスが行う、請求項３２に記載の装置。
【請求項３４】
　(i) 選択された部分の下流側端部で腸の通路を閉鎖するために選択された部分を狭さく
する制御前記下流の第2の狭さく素子の制御と、
　(ii)選択された部分をリリースする制御前記上流の最初の狭さく素子の制御と、
　(iii) 前記第三段狭さく素子を選択された部分に入るために選択された部分の上流で腸
の通路の腸の内容を許容するためにその上流で下流の端との間に選択された部分をリリー
スするための制御と、



(5) JP 2011-500138 A 2011.1.6

10

20

30

40

50

を前記制御デバイスが行う、請求項３３に記載の装置。
【請求項３５】
　腸の選択された部分の電気的に刺激的な筋肉または神経組織によって選択された部分の
最も少なく部分的な収縮で生じる刺激デバイスから更に成る、請求項３２に記載の装置。
【請求項３６】
　前記刺激デバイスは、前記狭さくデバイスの少なくとも一つの前記狭さく元素の表面に
沿って一連の電極を形成している複数の電極と、腸の選択された部分を接触させている前
記表層と、電気的パルスを有する選択された部分の筋肉または神経組織を刺激するのに適
している前記電極とを備える、請求項３５に記載の装置。
【請求項３７】
　前記刺激デバイスは、前記第1の狭さく素子および前記第2の狭さく素子のうちの1つが
選択された部分を狭さくする選択された部分を電気的に刺激するのに適している、請求項
３５に記載の装置。
【請求項３８】
　前記刺激デバイスは、前記第三段狭さく素子が選択された部分を狭さくする選択された
部分を電気的に刺激するのに適している、請求項３５に記載の装置。
【請求項３９】
　(i) 少なくとも選択された部分の上流端で腸の通路の断面積を実質的に減少させるため
に穏やかに選択された部分を狭さくする制御前記上流の第1の狭さく素子の制御と、
　(ii)前記第1の狭さく素子が選択された部分の収縮に選択された部分の上流端で腸の通
路を閉鎖させるために選択された部分を狭さくする選択された部分を刺激する前記刺激デ
バイスの制御と、
　(iii) 選択された部分をリリースする制御前記下流の第2の狭さく素子の制御と、
　(iv)前記第三段狭さく素子を通路において腸の下流に選択された部分に含まれる腸の内
容を移動するためにその上流で下流の端との間に選択された部分を狭さくするための制御
と、
を前記制御デバイスが行う、請求項３５に記載の装置。
【請求項４０】
　(i) 少なくとも選択された部分の下流側端部で腸の通路の断面積を実質的に減少させる
ために穏やかに選択された部分を狭さくする制御前記下流の第2の狭さく素子の制御と、
　(ii)前記第2の狭さく素子が選択された部分の収縮に選択された部分の下流側端部で腸
の通路を閉鎖させるために選択された部分を狭さくする選択された部分を刺激する前記刺
激デバイスの制御と、
　(iii) 選択された部分をリリースする制御前記上流の第1の狭さく素子の制御と、
　(iv)前記第三段狭さく素子を選択された部分に入るために選択された部分の上流で腸の
通路の腸の内容を許容するためにその上流で下流の端との間に選択された部分を解放する
ための制御と
を前記制御デバイスが行う、請求項３９に記載の装置。
【請求項４１】
　前記制御装置は、前記刺激デバイスを前記第三段狭さく素子が腸の通路量を減らすため
に選択された部分を狭さくする選択された部分を刺激するために制御するのに適している
、請求項３９に記載の装置。
【請求項４２】
　前記制御装置は前記刺激デバイスを連続して、前記第三段狭さく素子が選択された部分
を狭さくする選択された部分を刺激するために制御するのに適している。そうすると、狭
さく素子が契約されて次第にある前記第三段、それで、その腸の内容によって締めつけら
れる選択された部分はぜん動性の方法の腸の通路において位置がずれる、請求項４１に記
載の装置。
【請求項４３】
　前記狭さく素子は安静位（前記狭さく素子が腸の通路を閉鎖するために穏やかに選択さ
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れた部分を狭さくする）において維持されるのに適している。そのとき、前記ポンプは運
転中でない、請求項２１に記載の装置。
【請求項４４】
　腸の選択された部分の電気的に刺激的な筋肉または神経組織によって選択された部分の
最も少なく部分的な収縮で生じる刺激デバイスから更に成る、請求項４３に記載の装置。
【請求項４５】
　前記狭さく素子は安静位（前記狭さく素子が少なくとも腸の通路の断面積を実質的に減
少させるために穏やかに選択された部分を狭さくする）において維持されるのに適してい
る。そのとき、前記ポンプは運転中でない、そして、前記制御装置は前記刺激デバイスを
前記狭さく素子が腸の通路を閉鎖するために選択された部分を狭さくする選択された部分
を刺激するために制御する、請求項４４に記載の装置。
【請求項４６】
　前記安静位は腸の選択された部分の血管の充分な血行を考慮に入れる。そうすると、選
択された部分の腸の組織は選択された部分を締めつけている前記狭さく素子にそれらの完
全性に続いている長時間曝露を維持する、請求項４４に記載の装置。
【請求項４７】
　前記最初の、どの少なくとも一つの前記狭さく素子が少なくとも腸の通路の断面積を実
質的に減少させるために穏やかに選択された部分を狭さくするか、第2および第三段狭さ
く素子は安静位において維持されるのに適している。そのとき、前記ポンプは運転中でな
い、そして、前記制御装置は前記刺激デバイスを前記狭さく素子が腸の通路を閉鎖するた
めに選択された部分を狭さくする選択された部分を刺激するために制御する、請求項３５
に記載の装置。
【請求項４８】
　前記安静位は腸の選択された部分の血管の充分な血行を考慮に入れる。そうすると、選
択された部分の腸の組織は選択された部分を締めつけている前記狭さく素子にそれらの完
全性に続いている長時間曝露を維持する、請求項４７に記載の装置。
【請求項４９】
　前記狭さくデバイスは、その上流端およびその下流側端部で選択された部分を締めつけ
て、リリースするための第2の狭さく素子で選択された部分を締めつけて、リリースする
ための第1の狭さく素子を有し、デバイスが前記第１および第２の狭さく素子を交互に押
えて、それぞれに互いに選択された部分をリリースするために制御する前記制御を備えて
いる、請求項２１に記載の装置。
【請求項５０】
　腸の選択された部分の電気的に刺激的な筋肉または神経組織によって選択された部分の
最も少なく部分的な収縮で生じる刺激デバイスから更に成る、請求項４９に記載の装置。
【請求項５１】
　前記刺激デバイスは、選択された部分の収縮に腸の通路量を減らさせるためにその上流
で下流の端との間に選択された部分を電気的に刺激するのに適している、請求項５０に記
載の装置。
【請求項５２】
　(i) 選択された部分の上流端で腸の通路を閉鎖するために選択された部分を狭さくする
制御前記上流の第1の狭さく素子の制御と、
　(ii)選択された部分をリリースする制御前記下流の第2の狭さく素子の制御と、
　(iii) 連続してその上流で下流の端間の選択された部分を励まして選択された部分、そ
れで、その腸の内容の漸進性収縮が生じるようにする制御前記刺激デバイスは、ぜん動性
の方法の腸の通路において移動させる制御と
を前記制御デバイスが行う、請求項５１に記載の装置。
【請求項５３】
　(i) 選択された部分の下流側端部で腸の通路を閉鎖するために選択された部分を狭さく
する制御前記下流の第2の狭さく素子の制御と、
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　(ii)選択された部分をリリースする制御前記上流の最初の狭さく素子の制御と、
　(iii) 前記刺激デバイスを選択された部分に入るために選択された部分の上流で腸の通
路の腸の内容を許容するためにその上流で下流の端との間に選択された部分を刺激するの
をやめるための制御と
を前記制御デバイスが行う、請求項５２に記載の装置。
【請求項５４】
　(i) 少なくとも選択された部分の上流端で腸の通路の断面積を実質的に減少させるため
に穏やかに選択された部分を狭さくする前記上流の第1の狭さく素子の制御と、
　(ii)前記第1の狭さく素子が選択された部分の収縮に選択された部分の上流端で腸の通
路を閉鎖させるために選択された部分を狭さくする選択された部分を刺激する前記刺激デ
バイスの制御と、
　(iii) 選択された部分をリリースする前記下流の第2の狭さく素子の制御と、
　(iv)連続してその上流で下流の端間の選択された部分を励まして選択された部分、それ
で、その腸の内容の漸進性収縮が生じるようにする制御前記刺激デバイスが、ぜん動性の
方法の腸の通路において移動させる制御と
を前記制御デバイスが行う、請求項５１に記載の装置。
【請求項５５】
　(i) 少なくとも選択された部分の下流側端部で腸の通路の断面積を実質的に減少させる
ために穏やかに選択された部分を狭さくする前記下流の第2の狭さく素子の制御と、
　(ii)前記第2の狭さく素子が選択された部分の収縮に選択された部分の下流側端部で腸
の通路を閉鎖させるために選択された部分を狭さくする選択された部分を刺激する前記刺
激デバイスの制御と、
　(iii)選択された部分をリリースする制御前記上流の最初の狭さく素子、そして、iv。
前記刺激デバイスを選択された部分に入るために選択された部分の上流で腸の通路の腸の
内容を許容するためにその上流で下流の端との間に選択された部分を刺激するのをやめる
制御と
を前記制御デバイスが行う、請求項５４に記載の装置。
【請求項５６】
　前記狭さくデバイスは腸の通路を閉鎖するために腸の一連の選択された部分のいかなる
部分も狭さくするのに適している、そして、前記制御装置は前記狭さくデバイスを通路に
おいてぜん動性の方法の腸の下流に腸の内容を移動するために連続して選択された部分の
直列の選択された部分を狭さくするために制御する、請求項２に記載の装置。
【請求項５７】
　前記狭さくデバイスに、連続して選択された部分の直列の選択された部分を狭さくする
ために腸に沿って移動可能である少なくとも一つの狭さく素子が設けられている、請求項
５６に記載の装置。
【請求項５８】
　前記制御装置は、前記狭さくデバイスを選択された部分の直列の選択された部分に沿っ
て周期的に前記狭さく素子を動かすために制御する、請求項５７に記載の装置。
【請求項５９】
　前記狭さくデバイスは複数の狭さく素子から成る。そして、それぞれは連続して選択さ
れた部分の直列の選択された部分を狭さくするために腸に沿って移動可能である、請求項
５６に記載の装置。
【請求項６０】
　前記制御装置は、前記狭さくデバイスを選択された部分の直列の選択された部分に沿っ
て次々と周期的に前記狭さく素子を動かすために制御する、請求項５９に記載の装置。
【請求項６１】
　前記狭さくデバイスは、前記狭さく素子を担持しているローターを有し、各狭さく素子
が周期的に選択された部分の直列の選択された部分を狭さくするようなものを回転させる
前記制御装置制御文字前記ローターを備えている、請求項６０に記載の装置。
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【請求項６２】
　各狭さく素子は、その選択された部分を狭さくするために腸上に転がるためのローラー
から成る、請求項６１に記載の装置。
【請求項６３】
　デバイスが電気的に適している前記刺激は、どこで、前記狭さくデバイスおよび前記刺
激デバイスを協力するために制御するための制御装置から更に成って、腸の原因収縮に、
腸の一連の選択された部分のいかなる部分もの筋組織を刺激するこの種のその腸の内容腸
の通路で移動する、請求項１２に記載の装置。
【請求項６４】
　前記狭さくデバイスは、どこで、少なくとも腸の通路の断面積を実質的に減少させるた
めに選択された部分の直列のいかなる部分も狭さくするのに適している、前記刺激デバイ
スが、腸の通路を閉鎖するために前記狭さくデバイスによって締めつけられる選択された
部分を刺激するのに適している、そして、前記刺激デバイスを選択された部分を刺激する
ために制御すると共に、前記制御装置は前記狭さくデバイスをぜん動性の方法の腸の通路
の腸の内容を移動するために連続して選択された部分の直列の選択された部分を狭さくす
るために制御する、請求項６３に記載の装置。
【請求項６５】
　前記制御装置は、前記刺激デバイスを連続して選択された部分を励まして狭さくデバイ
スによって実行される選択された部分の連続した狭さくと調和してその連続した収縮を引
き起こすようにするために制御する、請求項６４に記載の装置。
【請求項６６】
　前記狭さくデバイスは、連続して選択された部分の直列の選択された部分を狭さくする
ために腸に沿って移動可能である少なくとも一つの狭さく素子を有し、デバイスが前記狭
さく素子に配置されて、電気的パルスを有する腸の組織の選択された部分の筋組織を刺激
するのに適している最低1つの電極で成る前記刺激を備えている、請求項６４に記載の装
置。
【請求項６７】
　前記刺激デバイスを前記電極に付勢するために制御すると共に、そこにおいて、前記制
御装置は前記狭さくデバイスを選択された部分の直列の選択された部分に沿って周期的に
前記狭さく素子を動かすために制御する、請求項６６に記載の装置。
【請求項６８】
　前記狭さくデバイスには複数の狭さく素子（それぞれは連続して選択された部分の直列
の選択された部分を狭さくするために腸に沿って移動可能である）が設けられ、前記刺激
デバイスには前記狭さく素子に配置される電極が設けられている、請求項６６に記載の装
置。
【請求項６９】
　前記刺激デバイスを前記電極に付勢するために制御すると共に、そこにおいて、前記制
御装置は前記狭さくデバイスを選択された部分の直列の選択された部分に沿って次々と周
期的に前記狭さく素子を動かすために制御する、請求項６８に記載の装置。
【請求項７０】
　前記狭さくデバイスは、前記狭さく素子を担持しているローターを有し、各狭さく素子
が周期的に選択された部分の直列の選択された部分を狭さくするようなものを回転させる
前記制御装置制御文字前記ローターを備えている、請求項６９に記載の装置。
【請求項７１】
　各狭さく素子は、その選択された部分を狭さくするために腸上に転がるためのローラー
から成る、請求項７０に記載の装置。
【請求項７２】
　前記複数の電極は前記狭さくデバイスの少なくとも一つの前記狭さく素子に関して表層
に沿って配布される。そして、前記狭さく素子が選択された部分のいかなる一つも狭さく
するにつれて、前記表層が腸を接触させる、請求項６８に記載の装置。



(9) JP 2011-500138 A 2011.1.6

10

20

30

40

50

【請求項７３】
　前記制御装置は、前記狭さくデバイスを腸の通路の腸の内容を移動するために腸に沿っ
て位置がずれる選択された部分の圧縮を提供するために制御する、請求項２に記載の装置
。
【請求項７４】
　前記狭さくデバイスに、前記細長い狭さく素子が腸の通路の腸の内容を移動するために
次第に選択された部分を狭さくするように、腸に沿って伸びている少なくとも一つの細長
い狭さく素子および前記制御装置制御文字前記狭さくデバイスが設けられている、請求項
７３に記載の装置。
【請求項７５】
前記細長い狭さく素子に、腸の選択された部分の長さを接触させるために寸法取りされる
接触面が設けられている、請求項７４に記載の装置。
【請求項７６】
　前記接触面は凸面である、そして、前記制御装置は前記狭さくデバイスを制御する。そ
うすると、前記狭さく素子の前記凸面接触面は転がっていって、次第に腸の選択された部
分を狭さくする、請求項７５に記載の装置。
【請求項７７】
　前記狭さくデバイスに、その反対側（そして、前記制御装置制御文字前記狭さくデバイ
ス）で腸に沿って細長い狭さく素子が腸の通路の腸の内容を移動するために次第に選択さ
れた部分を狭さくするために各々と協力するようなものを延長している2つの細長い狭さ
く素子が設けられている、請求項７４に記載の装置。
【請求項７８】
　前記細長い狭さく素子は、その反対側で腸の選択された部分の長さを接触させるために
寸法取りされる接触面から成る、請求項７７に記載の装置。
【請求項７９】
　前記接触面は凸面である、そして、前記制御装置は前記狭さくデバイスを制御する。そ
うすると、前記狭さく素子の前記凸面コンタクト表面は転がっていって、次第に腸の選択
された部分を狭さくする、請求項７８に記載の装置。
【請求項８０】
　前記狭さく素子は狭さく状態（前記凸面が走って行って、腸の選択された部分を狭さく
することができる）および解放状態との間に変化するのに適している。そこにおいて、前
記凸面は腸の選択された部分から自由にされる、請求項７６に記載の装置。
【請求項８１】
　電気的に腸の選択された部分の筋肉または神経組織を励まして腸の収縮が生じるように
するための刺激デバイスから更に成って。そこにおいて、前記細長い狭さく素子が次第に
選択された部分を狭さくするにつれて、前記制御装置は前記刺激デバイスを選択された部
分を刺激するために制御する、請求項７４に記載の装置。
【請求項８２】
　前記刺激デバイスには、構成される少なくとも一つの電極が設けられて、起電物体を有
する腸の選択された部分の筋肉または神経組織が間断化する興奮ように構成されている、
請求項８１に記載の装置。
【請求項８３】
　腸の選択された部分を接触させている前記細長い狭さく元素の表面上に縦に配布される
複数の電極から成る、請求項８２に記載の装置。
【請求項８４】
　前記制御装置は、前記刺激デバイスを腸の選択された部分の漸進性収縮を引き起こすた
めに前記細長い狭さく素子に沿って連続して前記電極に付勢するために制御する、請求項
８３に記載の装置。
【請求項８５】
　前記ポンプが運転中のときに、少なくとも一つの移植可能な解放可能な閉鎖から更に成



(10) JP 2011-500138 A 2011.1.6

10

20

30

40

50

ることは前記ポンプが運転中でない腸の通路を閉鎖するために腸の選択された部分を係合
して、腸の通路を開くために選択された部分をリリースするために適応した、請求項１に
記載の装置。
【請求項８６】
　前記閉鎖は、どこで近くに通路までの選択された部分を最も少なく部分的に狭窄でに適
している前記ポンプが運転中でない腸における請求項８５に記載の装置。
【請求項８７】
　腸の選択された部分の電気的に刺激的な筋肉または神経組織によって選択された部分の
最も少なく部分的な収縮で生じる刺激デバイスから更に成る請求項８５に記載の装置。
【請求項８８】
　前記閉鎖は、最も少なく実質的に腸（前記ポンプが運転中でない）および前記刺激デバ
イスの通路の断面積が電気的に腸の筋肉または神経組織を励まして前記閉鎖が腸の通路を
閉鎖するために腸を収縮させる腸の短縮に生じさせるようにするのに適している減少で、
選択された部分を最も少なく部分的に狭窄でに適している請求項８７に記載の装置。
【請求項８９】
　制御前記刺激デバイスのための制御装置から成る請求項８８に記載の装置。
【請求項９０】
　収縮する腸の血管の充分な血行を考慮に入れるために、そこにおいて、前記制御装置は
前記閉鎖および前記刺激デバイスを協力するために制御する。そうすると、腸の組織は前
記閉鎖にそれらの完全性に続いている長時間曝露を維持する。そのとき、前記ポンプは運
転中でない請求項８９に記載の装置。
【請求項９１】
　前記刺激デバイスに、前記閉鎖と別であるか統合された複数の電極が設けられている請
求項８８に記載の装置。
【請求項９２】
　前記電極は、腸に沿って一連の電極を形成する請求項９１に記載の装置。
【請求項９３】
　前記複数の電極は、腸を接触させている前記閉鎖の表層に沿って配布される請求項９１
に記載の装置。
【請求項９４】
　それが部分的に少なくとも選択された部分を狭さくするように保つ前記狭さくデバイス
は安静位において維持されるのに適している、そのとき、前記ポンプは運転中でない請求
項１に記載の装置。
【請求項９５】
　前記狭さくデバイスは収縮する腸の血管の充分な血行を考慮に入れるだけであるために
前記安静位の選択された部分を狭さくする。そうすると、腸の組織は前記狭さくデバイス
にそれらの完全性に続いている長時間曝露を維持する請求項９４に記載の装置。
【請求項９６】
　腸の選択された部分の電気的に刺激的な筋肉または神経組織によって選択された部分の
最も少なく部分的な収縮で生じる刺激デバイスから更に成る請求項９４に記載の装置。
【請求項９７】
　前記狭さくデバイスは少なくとも腸の通路の断面積を実質的に減少させるために腸を収
縮させる。そのとき、前記狭さくデバイスは前記安静位においてある、そして、前記刺激
デバイスは前記狭さくデバイスが腸の収縮に腸の通路を閉鎖させるために腸を収縮させる
腸を電気的に刺激するのに適している請求項９６に記載の装置。
【請求項９８】
腸の通路の一部を形成するために患者の腸に外科的に取り付けられて、前記狭さくデバイ
スによって締めつけられるために少なくとも腸の選択された部分の一部を形成するのに適
している人工の腸の部分から更に成る請求項１に記載の装置。
【請求項９９】
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　前記人工の腸の部分は、その2つの端との間に患者の腸と統合されるのに適している請
求項９８に記載の装置。
【請求項１００】
　前記狭さくデバイスは、人工の腸の部分だけに作用する請求項９８に記載の装置。
【請求項１０１】
　前記狭さくデバイスは、前記人工の腸の部分の下流に位置する腸のストーマによる腸の
内容を放出するために、前記人工の腸の部分を狭さくする請求項９８に記載の装置。
【請求項１０２】
　前記人工の腸の部分は、ストーマで端に適している請求項９８に記載の装置。
【請求項１０３】
　前記人工の腸の部分は、直接、または、間接的に患者の肛門に取り付けられるのに適し
ている請求項９８に記載の装置。
【請求項１０４】
　ポンプが運転中でないときに、そこにおいて、前記狭さくデバイスは腸の通路を閉鎖す
るために前記人工の腸の部分を狭さくする請求項９８に記載の装置。
【請求項１０５】
　デバイスが放射状に適している前記狭さくは、どこで、そして、軸方向に拡大するもの
は少なくともチャンバの量を実質的に減らすために選択された部分の中で切断する狭窄に
、選択された部分に沿って腸の通路の拡張されたチャンバを形成するために、少なくとも
腸の選択された部分の部分を拡大するこの種のその腸の内容腸の通路で移動する請求項１
に記載の装置。
【請求項１０６】
　前記狭さくデバイスは安静位（それが選択された部分の部分を拡大しない）および展開
位置との間に調節可能である。そこにおいて、それは選択された部分の部分を拡大する請
求項１０５に記載の装置。
【請求項１０７】
　前記狭さくデバイスは外部的に前記狭さくデバイスを腸の選択された部分の壁に連結す
ることに線維性組織の成長を見込む材料を備えている。それによって、前記狭さくデバイ
スは放射状に表面的に選択された部分の壁を引く。そのとき、前記伸縮装置はその展開位
置においてある。そして、選択された部分の拡張された部分を形成する請求項１０６に記
載の装置。
【請求項１０８】
　腸の選択された部分の電気的に刺激的な筋肉または神経組織によって選択された部分の
最も少なく部分的な収縮で生じる刺激デバイスから更に成る請求項１０５に記載の装置。
【請求項１０９】
　前記刺激デバイスは選択された部分の拡張された部分を電気的に刺激するのに適してい
る。そのとき、前記狭さくデバイスはその展開位置においてある。そして、選択された部
分の拡張された部分の軸の収縮を引き起こす請求項１０８に記載の装置。
【請求項１１０】
　前記刺激デバイスには、構成される少なくとも一つの電極が設けられて、電気的パルス
を有する選択された部分の拡張された部分の興奮の筋肉または神経組織ように構成されて
いる請求項１０９に記載の装置。
【請求項１１１】
　前記刺激デバイスに、前記狭さくデバイスと別であるか統合された複数の電極が設けら
れている請求項１１０に記載の装置。
【請求項１１２】
　前記電極は、腸の選択された部分の拡張された部分周辺で伸びている電極の少なくとも
一つの直列を形成する請求項１１１に記載の装置。
【請求項１１３】
　前記刺激デバイスを時間とともに選択された部分のそれらの位置を変える選択された部
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分の部分的な収縮を引き起こすために選択された部分の拡張された部分に沿って可変的に
前記電極に付勢するために制御するための制御装置から更に成る請求項１１１に記載の装
置。
【請求項１１４】
　前記ポンプは、手動で手術可能である請求項３または４に記載の装置。
【請求項１１５】
　有効に皮下に移植可能なアクチュエータから更に成ることは前記ポンプの前記狭さくデ
バイスにつながった。そこにおいて、前記アクチュエータはオペレーティング前記狭さく
デバイスのために手動で作動可能である請求項１１４に記載の装置。
【請求項１１６】
　前記狭さくデバイスは油圧で手術可能である、そして、前記アクチュエータは前記油圧
で手術可能な狭さくデバイスに油圧で接続している請求項１１５に記載の装置。
【請求項１１７】
　前記アクチュエータに、オペレーティング前記狭さくデバイスのために使用する作動油
のための手動で圧縮性の強力な貯蔵部が設けられている請求項１１６に記載の装置。
【請求項１１８】
　油圧で前記貯蔵部および前記油圧で手術可能な狭さくデバイスを相互接続している後退
用サーボ装置から更に成る請求項１１７に記載の装置。
【請求項１１９】
　前記貯蔵部は前記狭さくデバイスに油圧で接続している。そうすると、前記貯蔵部が手
動で圧縮前記狭さくであるときに、デバイスは通路において腸の下流に選択された部分に
含まれる腸の内容を移動するためにその上流で下流の端および前記強力な貯蔵部が手動で
発表されて、その圧縮されていない形状を復元する時との間に選択された部分を狭さくす
る、前記狭さくデバイスは、選択された部分に入るために選択された部分の上流で腸の通
路の腸の内容を許容するために、その上流で下流の端との間に、選択された部分をリリー
スする請求項１１７に記載の装置。
【請求項１２０】
　前記狭さくデバイスはその上流で下流の端との間に選択された部分を狭さくするために
前記狭さく素子を作動する狭さく素子および油圧蛇腹デバイスから成る。そのとき、前記
蛇腹デバイスは拡大される請求項１１９に記載の装置。
【請求項１２１】
　前記圧縮性の強力な貯蔵部は前記蛇腹デバイスに油圧で接続している。そうすると、前
記貯蔵部が手動で発表されて、その圧縮されていない形状を復元するときに前記貯蔵部が
手動で圧縮されて、格納されるときに、前記蛇腹デバイスは拡大される請求項１２０に記
載の装置。
【請求項１２２】
　前記狭さくデバイスは、その上流端で選択された部分を締めつけて、リリースするため
の第1の油圧で手術可能なサブデバイス、その下流側端部で選択された部分を締めつけて
、リリースするための第2の油圧で手術可能な亜デバイスおよび上流側との間に選択され
た部分を締めつけて、リリースするための3分の1油圧で手術可能なサブデバイスとその下
流側端部とを具備している請求項１１７に記載の装置。
【請求項１２３】
　前記貯蔵部は最初に前記ものに連結で、第2で、油圧で第三段サブデバイスである。そ
うすると、前記貯蔵部が手動で圧縮されるときに、前記上流の第1のサブデバイスは選択
された部分の上流端で腸の通路を閉鎖するために選択された部分を狭さくする、前記下流
の第2のサブデバイスは選択された部分をリリースする、そして、前記第三段サブデバイ
スは通路において腸の下流に選択された部分に含まれる腸の内容を移動するためにその上
流で下流の端との間に選択された部分を狭さくする請求項１２２に記載の装置。
【請求項１２４】
　前記貯蔵部は最初に前記ものに連結で、第2で、油圧で第三段サブデバイスである。そ
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うすると、前記強力な貯蔵部が手動で発表されて、その圧縮されていない形状を復元する
ときに、前記下流の第2のサブデバイスは選択された部分の下流側端部で腸の通路を閉鎖
するために選択された部分を狭さくする、前記上流の第2のサブデバイスは選択された部
分をリリースする、そして、前記第三段サブデバイスは選択された部分に入るために選択
された部分の上流で腸の通路の腸の内容を許容するためにその上流で下流の端との間に選
択された部分をリリースする請求項１２３に記載の装置。
【請求項１２５】
　前記狭さくデバイスのそこにおいて、前記第1のサブデバイスには第1の狭さく素子が設
けられ、前記第1の蛇腹デバイスが前記狭さくデバイスの拡張された、前記第2の亜デバイ
スであるときに、上流端で選択された部分を狭さくするために前記第1の狭さく素子を作
動する第1の油圧蛇腹デバイスには前記第2の蛇腹デバイスが拡大されるときに、下流側端
部で選択された部分をリリースするために前記第2の狭さく素子を作動する第2の狭さく素
子および第2の油圧蛇腹デバイス、が設けられているそして、前記狭さくデバイスの前記
第三段サブデバイスは前記第三段蛇腹デバイスが拡大されるときに、上流で下流の端との
間に選択された部分を狭さくするために前記第三段狭さく素子を作動する3分の1狭さく素
子および3分の1油圧蛇腹デバイスから成る。そこにおいて、前記圧縮性の強力な貯蔵部は
最初に前記ものに油圧で接続している（第2および第三段蛇腹デバイス）前記貯蔵部が手
動で発表されて、その圧縮されていない形状を復元するときに前記貯蔵部が手動で圧縮さ
れて、格納されるときに、この種のその前記蛇腹デバイスは拡大される、請求項１２２に
記載の装置。
【請求項１２６】
前記第1の蛇腹デバイスが格納されるときに、そこにおいて、前記第1の蛇腹デバイスは上
流端で選択された部分を解放するために前記第1の狭さく素子を作動する、前記第2の蛇腹
デバイスが格納されるときに、前記第2の蛇腹デバイスは下流側端部で選択された部分を
狭さくするために前記第2の狭さく素子を作動する、そして、前記第三段蛇腹デバイスが
格納されるときに、前記第三段蛇腹デバイスは上流で下流の端との間に選択された部分を
解放するために前記第三段狭さく素子を作動する請求項１２５に記載の装置。
【請求項１２７】
　前記狭さくデバイスは機械的に手術可能である、そして、前記アクチュエータは前記機
械的に手術可能な狭さくデバイスに機械的に接続している請求項１１５に記載の装置。
【請求項１２８】
　前記ポンプは、駆動する請求項２に記載の装置。
【請求項１２９】
　前記制御装置に、始まること間で、前記動力ポンプがスイッチ存在が患者の皮下埋め込
み術のために適応すると言ったことを止めている手動で手術可能なスイッチが設けられて
いる請求項１２８に記載の装置。
【請求項１３０】
　前記制御装置に、制御前記ポンプのための電波式遠隔操作が設けられている請求項１２
８に記載の装置。
【請求項１３１】
　無線エネルギー送信器から更に成ることは、直接、または、間接的に前記ポンプを駆動
するための患者のボディの外側でから無線エネルギーを伝導するために適応した請求項１
２８に記載の装置。
【請求項１３２】
　送信された無線エネルギーを電気エネルギーに変えるための移植可能なエネルギー-ト
ランスフォーミング・デバイスから更に成る請求項１３１に記載の装置。
【請求項１３３】
　前記エネルギー-トランスフォーミング・デバイスが送信された無線エネルギーを電気
エネルギーに変えるにつれて、そこにおいて、前記ポンプは電気エネルギーによって直接
駆動する請求項１３２に記載の装置。
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【請求項１３４】
　移植可能なアキュムレータから更に成ることは前記energy-を変えているデバイスによ
ってできる電気エネルギーを格納するために適応した。そこにおいて、前記制御装置は前
記アキュムレータを前記ポンプを駆動するためのエネルギーを解放するために制御する請
求項１３２に記載の装置。
【請求項１３５】
　前記アキュムレータに、コンデンサまたは蓄電池が設けられている請求項１３４に記載
の装置。
【請求項１３６】
　前記アキュムレータの負担を測定するための移植可能な充電メートルから更に成って。
そこにおいて、前記制御装置は、前記充電メートルに応答して表示を生産するのに適して
いる請求項１３４に記載の装置。
【請求項１３７】
　移植可能なセンサから更に成ることは直接適合した、または、間接的に、患者の物理パ
ラメータまたは装置の関数パラメタを検出する請求項２に記載の装置。
【請求項１３８】
　前記制御装置は限界値を上回っている前記物理パラメータの値を検出している前記セン
サに応答して表示を生産するのに適している。そのとき、前記ポンプは運転中でない請求
項１３７に記載の装置。
【請求項１３９】
　前記物理パラメータは、腸の選択された部分の腸の内容量である請求項１３８に記載の
装置。
【請求項１４０】
　前記物理パラメータは、腸壁の膨満または腸の選択された部分の圧力である請求項１３
８に記載の装置。
【請求項１４１】
　前記表示に、音声信号または示された情報が設けられている請求項１３８に記載の装置
。
【請求項１４２】
　前記制御装置は限界値を上回っている装置の前記関数パラメタの値を検出している前記
センサに応答して表示を生産するのに適している。そのとき、前記ポンプは運転中である
請求項１３７に記載の装置。
【請求項１４３】
　外部データ・コミュニケータから更に成ることは外部コミュニケータと通信するための
患者において移植可能な患者のボディおよび内部データ・コミュニケータの外側にある予
定だった。そこにおいて、前記内部データ伝達者は患者に関連したデータを前記外部デー
タ伝達者にフィードバックする、または、前記外部データ伝達者は前記内部データ伝達者
にデータを供給する請求項１に記載の装置。
【請求項１４４】
　患者の腸の通路に関連した障害を有する患者を治療する方法であって、
　(i) 少なくとも選択された部分、それで、その腸の内容に沿って腸の通路量を実質的に
減らすために患者の腸の選択された部分を狭さくすることで、腸の内容物をその下流の方
向に移動させ、
　(ii)選択された部分に沿った腸の通路量、それで、選択された部分の上流で腸の通路の
その腸の内容を増加させるために選択された部分を解放し、
　(iii)ステップ(a)およびステップ(b)を、最適数だけ繰り返す、
ことを備える治療する方法。
【請求項１４５】
　外科的にストーマおよび実行しているステップ(a)の端に、そして、ストーマによる放
電腸の内容に（b）患者の腸を修正することを更に含む請求項１４４に記載の方法。
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【請求項１４６】
　選択されたものは、ステップ(a)を実行することから更に成っている患者の肛門で、そ
して、肛門による腸の内容を放出する（b）ために、腸端の中で財産を分与する請求項１
４４に記載の方法。
【請求項１４７】
　ステップ(a)は、初めに選択された部分の上流端で腸の通路を閉鎖するために部分的に
選択された部分を締めつけて、そうすると、全ての選択された部分を狭さくすることによ
って実行される請求項１４４に記載の方法。
【請求項１４８】
　ステップ（b）は、初めに完全にその下流側端部で選択された部分を以外解放して、そ
れから下流側端部で選択された部分を解放することによって実行される請求項１４７に記
載の方法。
【請求項１４９】
　(i) 少なくとも選択された部分の上流端で腸の通路の断面積を実質的に減少させるため
に部分的に選択された部分を狭さくし、
　(ii)狭さくされれた選択された部分の収縮に選択された部分および上流端で筋肉または
神経組織に電気的な刺激的を付与し、
　(iii)選択された部分を少なくとも部分的に狭さくし、
　(iv)選択された部分を上流側から下流側へと順次に狭さくを施して、腸の内容物を蠕動
運動的に移動させる
ことを備える、請求項１４４に記載の方法。
【請求項１５０】
　ステップ（b）は、初めに完全にその下流側端部で選択された部分を以外解放して、そ
れから下流側端部で選択された部分を解放することによって実行される請求項１４９に記
載の方法。
【請求項１５１】
　(i) 少なくとも選択された部分の上流端で腸の通路の断面積を実質的に減少させるため
に部分的に選択された部分を狭さくすること、
　(ii)　電気的な刺激で、選択された部分の筋肉または神経組織に収縮を生じさせて選択
された部分の上流端で腸の通路を閉鎖させ、
　(iii) 少なくとも部分的に、全ての選択された部分を締めつけ、
　(iv)それから連続して、上流端からその下流側端部までの選択された部分を励まして選
択された部分、それで、その腸の内容の漸進性収縮が生じるようにして、蠕動運動的に腸
の通路において移動を生じさせる、請求項１４４に記載の方法。
【請求項１５２】
　ステップ（b）は選択された部分を刺激して、その下流側端部で完全に選択された部分
を以外解放するのをやめることによって実行され、下流側端部で選択された部分を解放す
る、請求項１５１に記載の方法。
【請求項１５３】
　(i) 少なくとも全ての選択された部分に沿って腸の通路の断面積を実質的に減少させる
ために部分的に選択された部分を狭さくすること、
　(ii)連続して上流端からその下流側端部までの締めつけられた部分を励まして選択され
た部分、それで、その腸の内容の漸進性収縮が生じるようにして、蠕動運動的に腸の通路
において内容物の移動を生じさせる、請求項１４４に記載の方法。
【請求項１５４】
　ステップ(a)は、連続して腸非常に非常に腸の内容の一連の選択された部分の部分を狭
さくすることによって実行される通路においてぜん動性の方法の腸の下流に移動する、請
求項１４４に記載の方法。
【請求項１５５】
　(i) 連続して、各々が部分を少なくとも実質的に狭さくするように、腸の一連の選択さ
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れた部分の部分を狭さくすることは、腸の通路の断面積を減少させること、
　(ii)電気的に各締めつけられた部分を励まして締めつけられた腸の部分の収縮に腸の通
路を閉鎖させるようにすること、
を備える、蠕動運動的に腸の通路において内容物の移動を生じさせる、請求項１４４に記
載の方法。
【請求項１５６】
　ステップ(a)は、どこで、次第に選択された部分非常に非常に腸の内容を狭さくするこ
とによって実行される通路においてぜん動性に腸の下流に移動する、請求項１４４に記載
の方法。
【請求項１５７】
　(i) 電気的に選択された部分を励ましてその収縮が生じるようにすること、そして、
　(ii) 次第に契約した選択された部分非常に非常に腸の内容を狭さくすることは、腸の
通路において内容物を蠕動運動的に下流に移動させる、請求項１４４に記載の方法。
【請求項１５８】
　(i) 狭さくして、選択された部分を解放するために腸の選択された部分を係合している
狭さくデバイスを含んでいるポンプを提供すること、
　(ii)ポンプを少なくとも選択された部分に沿って腸の通路量を実質的に減らすために交
互に選択された部分を狭さくするために狭さくデバイスを作動して、選択された部分、そ
れで、その腸の内容に沿って腸の通路量を増加させるために選択された部分を解放するた
めに制御し、腸の通路に関連した障害を有する患者を治療する方法。
【請求項１５９】
　患者の腸を係合している少なくとも一つの解放可能な閉鎖を提供することを更に含んで
、少なくとも、ポンプが運転中でない腸の通路を実質的に閉鎖して、ポンプが運転中であ
る腸を解放するために閉鎖を使用する、請求項１５８に記載の方法。
【請求項１６０】
　腸の通路を閉鎖するために腸を収縮させるために閉鎖を使用することを更に含む請求項
１５９に記載の方法。
【請求項１６１】
　少なくとも、閉鎖が腸の通路を閉鎖するために腸を収縮させる腸の原因収縮に腸および
電気的に刺激的な筋肉の通路または腸の神経組織の断面積を実質的に減少させるために腸
を収縮させるために閉鎖を使用することを更に含む、請求項１５９に記載の方法。
【請求項１６２】
　腸の終了および電気刺激法の動作を協力することを更に含んで、収縮する腸の血管の充
分な血行を考慮に入れるために、腸の組織が閉鎖にそれらの完全性に続いている長時間曝
露を維持するようになし、その際にポンプは運転中でない、請求項１６１に記載の方法。
【請求項１６３】
　i. 患者のボディの外側でからポンプを制御するのに適している電波式遠隔操作を提供
すること、
　ii. ポンプを始動するために患者によって電波式遠隔操作を作動して、患者が排出した
いときに、そして、患者が排出し終わるときに、ポンプを停止する、
腸の通路に関連した障害を有する患者を治療する、請求項１に記載の装置を使用する方法
。
【請求項１６４】
　i. 請求項１に記載の装置を提供すること、
　ii. 針のような管を患者身体の腹部に嵌入すること、
　iii. 腹部を管によってガスで満たして腹腔を拡大すること、
　iv. 患者身体に少なくとも2つの外套針を配置すること、
　v. 外套針の1つを通して、腹部へカメラをで嵌入すること、
　vi. 患者の腸の一部を選択すること、
　vii. 外套針の1つを通して吟味したツールを嵌入すること、
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　viii.選択された部分にポンプを配置すること、
　ix. ポンプを用いて腸の内容物をポンプ輸送すること
を備える、腸の通路に関連した障害を有する患者を治療する方法。
【請求項１６５】
　患者の皮膚および腹壁による開口をあけて、患者を追い越すことを更に含むことはスト
ーマを作成していて、ストーマの近くで患者の腸の部分を選択している開口による腸であ
る。そこにおいて、ステップ（ix）はストマによる腸の内容を放出することによって実行
される請求項１６４に記載の方法。
【請求項１６６】
　i. 請求項１に記載の装置を提供すること、
　ii. 患者の皮膚および腹壁による開口をあけること、
　iii．一部の患者の腸を選択すること、
　iv. 開口から吟味したツールを嵌入すること、
　v. 腸の選択された部分を有する作動的係合の全裂の領域の装置のポンプを配置するこ
と、
　vi. 腸の通路による腸の内容をポンプ輸送するためにポンプを使用すること
を備える、腸の通路に関連した障害を有する患者を治療する方法。
【請求項１６７】
　腸の選択された部分を有する作動的係合のポンプの狭さくデバイスをすることを更に含
んで、ポンプを少なくとも選択された部分に沿って腸の通路量を実質的に減らすために交
互に選択された部分を狭さくするために狭さくデバイスを作動して、選択された部分、そ
れで、その腸の内容に沿って腸の通路量を増加させるために選択された部分を解放するた
めに制御することは、腸の通路によって位置がずれる、
請求項１６５または１６６に記載の方法。
【請求項１６８】
　腸の選択された部分を有する作動的係合の、そして、ポンプが運転中でない腸の通路を
閉鎖して、ポンプが運転中である腸を解放する解放可能な閉鎖を使用して少なくとも一つ
の解放可能な閉鎖を植設することを更に含む、請求項１６７に記載の方法。
【請求項１６９】
　解放可能な閉鎖を操作するための動力早巻き装置を植設することを更に含む、
請求項１６８に記載の方法。
【請求項１７０】
　作動装置は、油圧作動装置から成る請求項１６９に記載の方法。
【請求項１７１】
　作動装置は、電力を供給される請求項１６９に記載の方法。
【請求項１７２】
　作動装置は、電動機から成る請求項１７１に記載の方法。
【請求項１７３】
　作動装置に電力を供給するための無線エネルギーを伝導することを更に含んで、必要に
応じて腸の通路によるポンプ腸の内容に、腸の選択された部分を解放するために、閉鎖を
操作するために送信されたエネルギーを有する作動装置に電力を供給する請求項１６９に
記載の方法。
【請求項１７４】
　外部のエネルギー源を、無線エネルギーを貯蔵可能なエネルギーに変えて、非侵襲的に
植設されたエネルギー源に変わるエネルギーを課している無線エネルギーを解放するため
に制御して、患者のボディの外側でからの植設されたエネルギー源をポンプおよび／また
は解放可能な閉鎖の動作との関係ために、エネルギーを解放するために制御してエネルギ
ー源を、外部のエネルギー源を提供して、患者に植設することを更に含む請求項１６９に
記載の方法。
【請求項１７５】
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　外科的に患者を修正することを更に含むことはストーマの端に対する腸である、そして
、必要に応じて、患者から腸の内容を外に放出することはボディである。そして、植設さ
れたエネルギー源を一時的に腸の選択された部分を解放するために解放可能な閉鎖を操作
して、ストーマによるボディから腸の通路の腸の内容を供給するためにポンプを使用する
ことにエネルギーを供給するために制御する請求項１７４に記載の方法。
【請求項１７６】
　無線エネルギーは無線エネルギーとは異なる貯蔵可能なエネルギーに変わる、そして、
貯蔵可能なエネルギーがポンプおよび／または解放可能な閉鎖を操作するために使われる
請求宇高１７４に記載の方法。
【請求項１７７】
　貯蔵可能なエネルギーは、電気エネルギーから成る請求項１７６に記載の方法。
【請求項１７８】
　患者のボディの外側で外部のエネルギー源を提供することを更に含んで、患者のボディ
の外側でからの外部のエネルギー源を無線エネルギーを解放するために制御して、ポンプ
および／または解放可能な閉鎖を操作するための解放された無線エネルギーを使用する請
求項１６８に記載の方法。
【請求項１７９】
　外部のエネルギー源を直接ポンプおよび／または解放可能な閉鎖を操作している無線エ
ネルギーを解放するために制御することを更に含むこと請求項１７８に記載の方法。
【請求項１８０】
　無線エネルギーは、電磁エネルギーから成る請求項１７９に記載の方法。
【請求項１８１】
　植設されたエネルギー-トランスフォーミング・デバイスによって患者のボディ内部で
無線エネルギーを電気エネルギーに変えて、ポンプおよび／または解放可能な閉鎖の動作
と関連して電気エネルギーを使用することを更に含む請求項１７８に記載の方法。
【請求項１８２】
　直接電気エネルギーを有するポンプおよび／または解放可能な閉鎖を操作することを更
に含んで、エネルギー-トランスフォーミングとして、デバイスは、無線エネルギーを電
気エネルギーに変える請求項１８１に記載の方法。
【請求項１８３】
　直接ポンプおよび／または解放可能な閉鎖の動作と関連して電気エネルギーを使用する
ことを更に含む請求項１８１に記載の方法。
【請求項１８４】
　外部のエネルギー源を非磁性無線エネルギーを解放するために制御して、ポンプおよび
／または解放可能な閉鎖を操作するための解放された非磁性無線エネルギーを使用するこ
とを更に含む請求項１７８に記載の方法。
【請求項１８５】
　i. 少なくとも部分的に、腸の内容がそれによって通過するのを防止するために、選択
された部分の腸の通路を制限すること、または、
　ii. 腸の内容がポンプを用いてそれによってポンプ輸送されることができるために、よ
りはるかに閉鎖を制御すること
から成る腸を解放する請求項１７８に記載の方法。
【請求項１８６】
　解放可能な閉鎖を部分的に選択された部分の腸の通路を制限するために制御することを
更に含み、腸の選択された部分を電気的に刺激してその収縮で腸の内容がそれによって通
過するのを防止するために更に腸の通路を制限させるようにする請求項１８５に記載の方
法。
【請求項１８７】
　外部のエネルギー源を電磁石の無線エネルギーを解放するために制御して、ポンプおよ
び／または解放可能な閉鎖を操作するための解放された電磁石の無線エネルギーを使用す
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ることを更に含む請求項１７８に記載の方法。
【請求項１８８】
　i. 少なくとも部分的に、腸の内容がそれによって通過するのを防止するために、選択
された部分の腸の通路を制限すること、または、
　ii. 腸の内容がポンプを用いてそれによってポンプ輸送されることができるために、よ
りはるかに解放可能な閉鎖を制御することから成る腸を解放する請求項１８７に記載の方
法。
【請求項１８９】
　解放可能な閉鎖を部分的に選択された部分の腸の通路を制限するために制御することを
更に含んで、腸の選択された部分を電気的に刺激してその収縮に腸の内容がそれによって
通過するのを防止するために更に腸の通路を制限させるようにする請求項１８７に記載の
方法。
【請求項１９０】
　皮下にポンプを始動して、停止するための手動で手術可能なスイッチを挿入することを
更に含む請求項１６７に記載の方法。
【請求項１９１】
　i. 患者の皮膚および腹壁による開口をあけて、一部の患者の腸をストマを構成する開
口に通すこと、
　ii.隔膜の貯蔵性血管がiiiを、腸の短い部分に血液供給を確実にするために、腸の短い
部分に接続すると共に、ストーマを腸の残存する部分から形成している腸の短い部分を切
り離すように、腸を切ること、
　iii.腸の短い部分の領域を解剖すること、
　iv.全裂の領域の人工の腸の部分を配置して、腸の残存する部分、人工の腸の部分およ
び腸、患者の腸の選択された部分を形成している人工の腸の部分、腸の連続通路を形成す
るために外科的にそれを腸の短い部分に、そして、腸の残存する部分に取り付けること、
　v. 請求項１に記載の装置を提供すること、
　vi. 人工の腸の部分に作動的係合の装置のポンプを配置すること、
　vii.ストマから腸の内容をポンプ輸送するためにポンプを用いること
を備える、患者の腸の通路に関連した障害を有する患者を治療する方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、便秘や失禁のような、患者の腸の通路に関する疾患を有する患者を治療する
装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　便失禁は広く知られた問題である。この問題の多数の異なる解決策が試行されており、
現在、便失禁を解消するために数種の括約筋手術が使用されている。たとえば、従来、油
圧人工肛門括約筋と、肛門括約筋に連結されかつ患者の陰のう内に配置されたバルーン・
リザーバとを含む、手動操作可能移植システムが使用されている。この移植システムの欠
点は、経時的にリザーバの周りに形成される硬い線維が、システムのポンピング構成部材
の誤動作を生じさせることである。したがって、形成された線維はいずれ硬い線維層にな
り、それによって、バルーン・リザーバからの汲み出しが困難になることがある。他の欠
点は、システムにおいて油圧流体が使用されるため、常にシステムから流体が漏れる恐れ
があることである。さらに、排便が必要なときにリザーバから手動で汲み出しを行うのは
かなり複雑な作業である。
【０００３】
　米国特許第５５９３４４３号は、反射調節および随意調節が可能な人工油圧肛門括約筋
を開示している。患者の陰のう内にポンプ・システムを有する膨張可能な人工括約筋が米
国特許第４２２２３７７号に開示されている。
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【０００４】
　人工的で特殊な形態の便失禁が、回腸ろう造設術、空腸ろう造設術、結腸ろう造設術、
および直腸ろう造設術によって生じる。この場合、小腸（空腸または回腸）あるいは大腸
（結腸または直腸）を切断し、腸の開放端部を患者の腹壁を貫通させる。腸の開放端部を
「ろう孔（ストマ）」と呼ぶ。このような手術を行う理由としては、結腸直腸癌、せん孔
性憩室炎、または潰瘍性大腸炎やクローン病のような腸の様々な種類の疾患が挙げられる
。通常、ろう孔を有する患者は、ろう孔を通って排出される腸内容物を連続的に収集する
プラスチック製バッグを着用する。このようなバッグ構成を液密状態にするには、患者の
皮膚に取り付けられた粘着プレートが必要である。粘着プレートは、患者にとって不都合
であり、皮膚が赤くなったたり炎症を起こすことが多い。患者が、糞便を含んでおり、か
つ通常患者の腹部に配置されるバッグを常に装着するのも不都合である。
【０００５】
　米国特許第６７５２７５４号は、患者の直腸の疾患部分に置き換わる人工直腸を開示し
ている。人工直腸の入口は、患者の大腸の遠位端に動作可能に連結され、患者の肛門に連
結された人工直腸の出口を通って糞便を排出するマセレータ型ポンプに糞便を連通させる
。このポンプは、回転すると、糞便に対してせん断効果を生じ、糞便をスクリュー・イン
ペラのねじに沿って下降させ、患者の肛門を通って排出させるヘリカル・スクリュー型イ
ンペラを含む。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００６】
【特許文献１】米国特許第５５９３４４３号
【特許文献２】米国特許第４２２２３７７号
【特許文献３】米国特許第６７５２７５４号
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　本発明の目的は、患者の腸の通路に関する疾患を有する患者を治療する好都合な装置を
提供することである。
【０００８】
　本発明の他の目的は、患者の腸の通路に関する疾患を有する患者を治療する方法を提供
することである。
【課題を解決するための手段】
【０００９】
　したがって、本発明の第１の態様によれば、患者の腸の通路に関する疾患を有する患者
を治療する装置であって、患者に移植され、腸の少なくとも１つの選択された部分に対し
て動作可能であり、腸の通路を通って腸内容物を汲み出すポンプを備え、ポンプが、選択
された部分を狭さくさせて、選択された部分に沿って腸の通路の体積を少なくともかなり
低減させることと、選択された部分を解放して、選択された部分に沿って腸の通路の体積
を増大させることを交互に行い、したがって、腸内容物が腸の通路を通って変位するよう
に構成された狭さくデバイスを含む装置が提供される。
【００１０】
　腸の選択された部分が患者の肛門の所で終わる患者の場合、ポンプは、腸内容物を肛門
を通って患者の体から汲み出すように構成される。この解決策は、本発明のポンプが患者
の腸に作用し、すなわち、ポンプの狭さくデバイスが腸を狭さくさせて腸内容物を変位さ
せる点で、上述の米国特許第６７５２７５４号による従来技術とは異なる。
【００１１】
　患者の腸がろう孔の所で終わるように外科的に修正される、回腸ろう造設術、空腸ろう
造設術、結腸ろう造設術、または直腸ろう造設術の患者の場合、ポンプは、腸内容物をろ
う孔を通って患者の体から汲み出すように構成される。
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【００１２】
　本発明の装置は、患者の腸に外科的に接合され、腸の一部を形成しかつ狭さくデバイス
によって狭さくされる腸の選択された部分の少なくとも一部を形成するように構成された
人工腸部材を含んでよい。狭さくデバイスは、人工腸部材にのみ作用して腸に損傷を与え
る可能性を最小限に抑えることができる。ポンプの非動作時には、狭さくデバイスは、人
工腸部材をしっかりと狭さくさせ、腸の通路を完全に閉鎖することができる。あるいは、
ポンプの非動作時に、人工腸部材に係合して腸の通路を閉鎖するか、または選択された部
分を少なくとも部分的に狭さくさせ、かつポンプの動作時に、選択された部分を解放させ
て腸の通路を開放するように構成された移植可能で取り外し可能な少なくとも１つの閉鎖
部材を設けることができる。
【００１３】
　人工腸部材は、患者の腸の両端間で患者の腸と一体化される。具体的には、人工腸部材
は、患者の肛門に直接または間接的に接合することができ、それによって、ポンプは、腸
内容物を肛門を通って患者の体から汲み出すことができる。この解決策は、本発明のポン
プが人工腸部材に作用し、すなわち、ポンプの狭さくデバイスが人工腸部材を狭さくさせ
てその中の腸内容物を変位させる点で、上述の米国特許第６７５２７５４号とは異なる。
あるいは、人工腸部材は、ろう孔の所で終わるように構成することができ、それによって
、ポンプは、腸内容物をろう孔を通って患者の体から汲み出すことができる。
【００１４】
　ポンプを患者の腹部の所望の位置に固定された状態に維持するには、腹壁のような患者
の腹腔に関する組織にポンプを取り付けるように構成された係合デバイスをポンプに取り
付けることができる。
【００１５】
　腸を外部から保護するには、腸の選択された部分を少なくとも部分的に覆う弾性保護チ
ューブを設けることができ、それによって、ポンプの狭さくデバイスは保護チューブと選
択された部分の両方を狭さくさせる。
【００１６】
　狭さくデバイスが腸の選択された部分を狭さくさせるときに腸の選択された部分を支持
する移植可能な支持体を設けることができる。あるいは、狭さくデバイスは、選択された
部分を患者の体の組織または骨に接触させて狭さくさせるように構成することができる。
【００１７】
　この装置は、選択された部分の狭さくと解放を交互に行うように狭さくデバイスを動作
させ、したがって、腸内容物が腸の通路を通って移動するようにポンプを制御する制御デ
バイスをさらに備える。制御デバイスは、患者によって適切に操作することができ、好ま
しくは無線リモート・コントロールを含む。
【００１８】
　腸の電気刺激
　腸の選択された部分の筋肉または神経組織を電気的に刺激して、選択された部分を少な
くとも部分的に収縮させる電気刺激デバイスを設けることができる。このような刺激デバ
イスを狭さくデバイスの補助部材として使用すると、患者の腸を特に慎重に治療すること
ができ、したがって、後述の本発明の実施形態から明らかなように、経時的に腸を損傷す
る可能性が最小限に抑えられる。
【００１９】
　刺激デバイスは、電気パルスによって腸組織の選択された部分の筋肉または神経組織を
刺激するように構成された少なくとも１つの電極を含んでよい。好ましくは、刺激デバイ
スは、狭さくデバイスから分離されるかあるいは狭さくデバイスと一体化された複数の電
極を含み、電極が腸の選択された部分に沿って一連の電極を形成する。電気パルスは、正
および／または負であってよく、好ましくは正パルスと負パルスの組合せである。望まし
い刺激効果は、パルス振幅、連続するパルス間のオフタイム周期、パルス持続時間、パル
ス反復周波数のような様々なパルスパラメータを変化させることによって実現される。約
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５ｍＡのパルス振幅および約３００μｓのパルス持続時間が神経の刺激に適しており、一
方、約２０ｍＡのパルス振幅および約３０μｓのパルス持続時間が筋肉の刺激に適してい
る。パルス反復周波数は好適には約１０Ｈｚである。
【００２０】
　有利なことに、制御デバイスは、選択された部分に沿って電極を可変的に、たとえば事
前に設定された方式に従って通電し、選択された部分上の電極の位置を経時的に変化させ
る選択された部分を部分的に収縮させ、それによって、腸の現在刺激されていない部分が
、再び刺激される前にほぼ正常な血液循環を回復することができるように刺激デバイスを
制御する。いくつかの電極または数群の電極を腸の上流側方向または下流側方向に徐々に
通電することができる。あるいは、電極を一度に１つずつ順次通電するか、または数群の
電極を無作為にもしくは所定のパターンに従って順次通電することができる。
【００２１】
　ポンプの構成
　ポンプの考えられる様々な構成を含む本発明の実施形態について以下に説明する。
【００２２】
　本発明の簡素な実施形態によれば、ポンプの狭さくデバイスは、選択された部分をその
上流側端部の所で狭さくさせたり解放したりする第１の狭さく部材と、選択された部分を
その上流側端部と下流側端部との間で狭さくさせたり解放したりする第２の狭さく部材と
を含む。この実施形態では、制御デバイスは、選択された部分の狭さくと解放を互いに独
立して交互に行うように第１および第２の狭さく部材を制御する。
【００２３】
　ポンプの動作に関して、制御デバイスは、
　選択された部分を狭さくさせて選択された部分の上流側端部の所で腸の通路を閉鎖する
ように上流側の第１の狭さく部材を制御し、
　選択された部分をその上流側端部と下流側端部との間で狭さくさせて、選択された部分
に含まれる腸内容物が腸の通路内を下流側に移動するように制御するように構成される。
　制御デバイスはさらに、
　選択された部分を解放して、選択された部分の上流側の腸の通路内の腸内容物が選択さ
れた部分に進入するのを可能にするように第１および第２の狭さく部材を制御するように
構成される。
【００２４】
　ポンプの非動作時には、上述の刺激デバイスを任意の狭さく部材と協働させて腸の通路
を閉鎖する。したがって、第１および第２の狭さく部材は、少なくとも１つの狭さく部材
が選択された部分を軽く狭さくさせて腸の通路の断面積を少なくともかなり小さくする休
止位置に維持されるように構成され、制御デバイスは、狭さく部材が選択された部分を狭
さくさせる場合に選択された部分を刺激して腸の通路を閉鎖するように刺激デバイスを制
御する。「選択された部分を軽く狭さくさせる」という句は、腸組織内の血液循環をほと
んど損なわずに腸のこの部分を狭さくさせることであると理解されたい。休止位置によっ
て、腸の選択された部分の血管内の十分な血液循環が可能になり、したがって、選択され
た部分の腸組織は、選択された部分を狭さくさせる狭さく部材に長時間さらされた後でそ
の完全性を維持する。
【００２５】
　刺激デバイスは、ポンプの動作時に任意の狭さく部材と協働させることもできる。この
場合、刺激デバイスは、少なくとも１つの電極を含む。好ましくは、刺激デバイスは、狭
さくデバイスの少なくとも１つの狭さく部材の表面に沿って一連の電極を形成する複数の
電極を含み、この表面が腸の選択された部分に接触する。電極は、第１の狭さく部材と第
２の狭さく部材の一方が選択された部分を狭さくさせる場合に選択された部分の筋肉また
は神経組織を電気パルスによって刺激する。
【００２６】
　狭さく部材と刺激デバイスが協働するポンプの動作に関して、制御デバイスは、
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　ｉ．選択された部分を軽く狭さくさせて、選択された部分の上流側端部の所で腸の通路
の断面積を少なくともかなり小さくするように上流側の第１の狭さく部材を制御し、
　ｉｉ．第１の狭さく部材が選択された部分を狭さくさせる場合に選択された部分を刺激
して、選択された部分を収縮させ、選択された部分の上流側端部の所で腸の通路を閉鎖す
るように刺激デバイスを制御し、
　ｉｉｉ．選択された部分をその上流側端部と下流側端部との間で狭さくさせて、選択さ
れた部分に含まれる腸内容物が腸の通路内を下流側に移動するように第２の狭さく部材を
制御する。
　任意に、刺激デバイスは、第２の狭さく部材が選択された部分を狭さくさせる場合に選
択された部分を電気的に刺激して腸の通路の体積を低減させることによって第２の狭さく
部材と協働することができる。具体的には、制御デバイスは、第２の狭さくデバイスが選
択された部分を狭さくさせる場合に選択された部分を連続的に刺激し、したがって、第２
の狭さく部材によって狭さくされる選択された部分が徐々に収縮するように刺激デバイス
を制御することができる。その結果、腸内容物は、腸の通路内を蠕動しながら変位する。
あるいは、狭さくデバイスは、細長い単一の狭さく部材のみを含んでよく、この場合、制
御デバイスは、狭さく部材が選択された部分を狭さくさせる場合に選択された部分を連続
的に刺激し、したがって、狭さく部材によって狭さくされる選択された部分は徐々に収縮
し、それによって、腸内容物は、腸の通路内を蠕動しながら変位する。
【００２７】
　本発明のより高度な実施形態では、ポンプの狭さくデバイスは、選択された部分をその
上流側端部で狭さくさせたり解放したりする第１の狭さく部材と、選択された部分をその
下流側端部で狭さくさせたり解放したりする第２の狭さく部材と、選択された部分をその
上流側端部と下流側端部との間で狭さくさせたり解放したりする第３の狭さく部材とを含
む。この実施形態では、制御デバイスは、選択された部分の狭さくと解放を互いに独立し
て交互に行うように第１、第２、および第３の狭さく部材を制御する。
【００２８】
　ポンプの動作に関して、制御デバイスは、
　選択された部分を狭さくさせて選択された部分の上流側端部の所で腸の通路を閉鎖する
ように上流側の第１の狭さく部材を制御し、
　選択された部分を解放するように下流側の第２の狭さく部材を制御し、
　選択された部分をその上流側端部と下流側端部との間で狭さくさせて、選択された部分
に含まれる腸内容物が腸の通路内を下流側に移動するように第３の狭さく部材を制御する
ように構成される。
【００２９】
　制御デバイスは、
　選択された部分を狭さくさせて選択された部分の下流側端部の所で腸の通路を閉鎖する
ように下流側の第２の狭さく部材を制御し、
　選択された部分を解放するように上流側の第１の狭さく部材を制御し、
　選択された部分をその上流側端部と下流側端部との間で解放して、選択された部分の上
流側の腸の通路内の腸内容物が選択された部分に進入するのを可能にするように第３の狭
さく部材を制御するようにも構成される。
【００３０】
　ポンプの非動作時には、本発明の簡素な実施形態に関連して上記に説明したように、上
述の刺激デバイスを任意の狭さくデバイスと協働させて腸の通路を閉鎖する。したがって
、第１、第２、および第３の狭さく部材は、少なくとも１つの狭さく部材が選択された部
分を軽く狭さくさせて腸の通路の断面積を少なくともかなり小さくする休止位置に維持さ
れるように構成され、制御デバイスは、狭さく部材が選択された部分を狭さくさせる場合
に選択された部分を刺激して腸の通路を閉鎖するように刺激デバイスを制御する。
【００３１】
　刺激デバイスは、ポンプの動作時に第１、第２、および第３の狭さく部材のいずれかと
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協働させることもできる。この場合、刺激デバイスは、狭さくデバイスの少なくとも１つ
の狭さく部材の表面に沿って一連の電極を形成する複数の電極を含み、この表面が腸の選
択された部分に接触する。電極は、第１の狭さく部材と第２の狭さく部材の一方および／
または第３の狭さく部材が選択された部分を狭さくさせる場合に選択された部分の筋肉ま
たは神経組織を電気パルスによって刺激する。
【００３２】
　狭さく部材と刺激デバイスが協働するポンプの動作に関して、制御デバイスは、
　選択された部分を軽く狭さくさせて、選択された部分の上流側端部の所で腸の通路の断
面積を少なくともかなり小さくするように上流側の第１の狭さく部材を制御し、
　第１の狭さく部材が選択された部分を狭さくさせる場合に選択された部分を電気的に刺
激して、選択された部分を収縮させ、選択された部分の上流側端部の所で腸の通路を閉鎖
するように刺激デバイスを制御し、
　選択された部分を解放するように下流側の第２の狭さく部材を制御し、
　選択された部分をその上流側端部と下流側端部との間で狭さくさせて、選択された部分
に含まれる腸内容物が腸の通路内を下流側に移動するように第３の狭さく部材を制御する
。
【００３３】
　任意に、刺激デバイスは、第３の狭さく部材が選択された部分を狭さくさせる場合に選
択された部分を電気的に刺激して腸の通路の体積を低減させることによって第３の狭さく
部材と協働することができる。具体的には、制御デバイスは、第３の狭さくデバイスが選
択された部分を狭さくさせる場合に選択された部分を連続的に刺激し、したがって、第３
の狭さく部材によって狭さくされる選択された部分が徐々に収縮するように刺激デバイス
を制御することができる。その結果、腸内容物は、腸の通路内を蠕動しながら変位する。
【００３４】
　さらに、制御デバイスは、
　選択された部分を軽く狭さくさせて、選択された部分の上流側端部の所で腸の通路の断
面積を少なくともかなり小さくするように下流側の第２の狭さく部材を制御し、
　第２の狭さく部材が選択された部分を狭さくさせる場合に選択された部分を刺激して、
選択された部分を収縮させ、選択された部分の上流側端部の所で腸の通路を閉鎖するよう
に刺激デバイスを制御し、
　選択された部分を解放するように上流側の第１の狭さく部材を制御し、
　選択された部分をその上流側端部と下流側端部との間で解放して、選択された部分の上
流側の腸の通路内の腸内容物が選択された部分に進入するのを可能にするように第３の狭
さく部材を制御する。
【００３５】
　刺激デバイスを含む本発明の他の実施形態によれば、狭さくデバイスは、選択された部
分をその上流側端部の所で狭さくさせたり解放したりする第１の狭さく部材と、選択され
た部分をその下流側端部の所で狭さくさせたり解放したりする第２の狭さく部材とを含み
、前記制御デバイスは、選択された部分の狭さくと解放を互いに独立して交互に行うよう
に前記第１および第２の狭さく部材を制御する。この実施形態では、刺激デバイスは、選
択された部分をその上流側端部と下流側端部との間で電気的に刺激して選択された部分を
収縮させ、腸の通路の体積を低減させるように構成される。
【００３６】
　ポンプの動作に関して、制御デバイスは、
　選択された部分を狭さくさせて選択された部分の上流側端部の所で腸の通路を閉鎖する
ように上流側の第１の狭さく部材を制御し、
　選択された部分を解放するように下流側の第２の狭さく部材を制御し、
　選択された部分をその上流側端部と下流側端部との間で連続的に刺激して、選択された
部分を徐々に収縮させ、したがって、腸内容物が腸の通路内を蠕動しながら変位するよう
に刺激デバイスを制御する。
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【００３７】
　任意に、制御デバイスは、選択された部分を軽く狭さくさせて、選択された部分の上流
側端部の所で腸の通路の断面積を少なくともかなり小さくするように上流側の第１の狭さ
く部材を制御し、かつ第１の狭さく部材が選択された部分を狭さくさせる場合に選択され
た部分を刺激して、選択された部分を収縮させ、選択された部分の上流側端部の所で腸の
通路を閉鎖するように刺激デバイスを制御する。
【００３８】
　さらに、制御デバイスは、
　選択された部分を狭さくさせて、選択された部分の下流側端部の所で腸の通路を閉鎖す
るように下流側の第２の狭さく部材を制御し、
　選択された部分を解放するように上流側の第１の狭さく部材を制御し、
　選択された部分をその上流側端部と下流側端部との間で刺激するのを停止し、選択され
た部分の上流側の腸の通路内の腸内容物が選択された部分に進入するのを可能にするよう
に刺激デバイスを制御する。
【００３９】
　任意に、制御デバイスは、選択された部分を軽く狭さくさせて、選択された部分の下流
側端部の所で腸の通路の断面積を少なくともかなり小さくするように下流側の第２の狭さ
く部材を制御し、かつ第２の狭さく部材が選択された部分を狭さくさせる場合に選択され
た部分を刺激して、選択された部分を収縮させ、選択された部分の下流側端部の所で腸の
通路を閉鎖するように刺激デバイスを制御する。
【００４０】
　本発明の他の実施形態によれば、狭さくデバイスは、腸の一連の選択された部分のうち
の任意の部分を狭さくさせて腸の通路を閉鎖するように構成され、制御デバイスは、一連
の選択された部分のうちの選択された部分を連続的に狭さくさせて、腸内容物を腸の通路
内を下流側に蠕動しながら移動するように狭さくデバイスを制御する。具体的には、狭さ
くデバイスは、各狭さく部材が、一連の選択された部分のうちの選択された部分を連続的
に狭さくさせるように腸に沿って移動可能である複数の狭さく部材を含み、制御デバイス
は、各狭さく部材を一連の選択された部分のうちの選択された部分に沿って次々と循環的
に移動させるように狭さくデバイスを制御する。（あるいは、狭さくデバイスは単一の狭
さく部材のみを含んでよい。）好ましくは、狭さくデバイスは、狭さく部材を保持するロ
ータを含み、制御デバイスは、ロータが回転し、したがって、各狭さく部材が、一連の選
択された部分のうちの選択された部分を循環的に狭さくさせるように制御する。各狭さく
部材は好適には、腸で転動して腸の選択された部分を狭さくさせるローラを含む。
【００４１】
　任意に、上述の刺激デバイスを狭さくデバイスと協働させて一連の選択された部分のう
ちの選択された部分を連続的に狭さくさせ収縮させることができる。したがって、狭さく
デバイスは、一連の選択された部分のうちの任意の部分を狭さくさせて、腸の通路の断面
積を少なくともかなり小さくし、刺激デバイスは、狭さくデバイスによって狭さくされる
選択された部分を電気的に刺激して腸の通路を閉鎖する。制御デバイスは、一連の選択さ
れた部分のうちの選択された部分を連続的に狭さくさせて、腸内容物を腸の通路内を蠕動
しながら移動するように狭さくデバイスを制御し、一方、選択された部分を連続的に刺激
して、狭さくデバイスによって行われる選択された部分の連続的な狭さくに合わせて選択
された部分を連続的に収縮させるように刺激デバイスを制御する。具体的には、刺激デバ
イスは、狭さくデバイスの狭さく部材上に位置し、電気パルスによって腸組織を刺激する
ように構成された１つまたは複数の電極を含む。複数のこのような電極を各狭さく部材に
対して表面に沿って分散させることができ、この表面は、狭さく部材が選択された部分の
うちのいずれか１つの狭さく部材を狭さくさせるときに腸に接触する。制御デバイスは、
狭さく部材を一連の選択された部分のうちの選択された部分に沿って循環的に次々と移動
させるように狭さくデバイスを制御し、一方、電極を通電するように刺激デバイスを制御
する。
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【００４２】
　本発明の他の実施形態によれば、狭さくデバイスは、腸に沿って延びる細長い少なくと
も１つの狭さく部材、好ましくは腸の両側を腸に沿って延びる２つの細長い部材を含む。
制御デバイスは、細長い狭さく部材同士が互いに協働し、選択された部分を徐々に狭さく
させて腸内容物が腸の通路内を移動するように狭さくデバイスを制御する。細長い狭さく
部材は、腸の選択された部分にその両側である長さにわたって接触するように寸法を定め
られた接触表面を備える。
【００４３】
　接触表面は好適には凸状であり、制御デバイスは、狭さく部材の凸状の接触表面が、腸
の選択された部分上を転動し、腸の選択された部分を徐々に狭さくさせるように狭さくデ
バイスを制御する。各狭さく部材は、凸状表面が腸の選択された部分に沿って転動し腸の
選択された部分を狭さくさせる狭さく状態と、凸状表面が腸の選択された部分から解放さ
れる解放状態との間で変化するように構成される。
【００４４】
　任意に、上述の刺激デバイスは、細長い狭さく部材と協働させることができる。したが
って、制御デバイスは、細長い狭さく部材が選択された部分を徐々に狭さくさせるときに
選択された部分を刺激するように刺激デバイスを制御することができる。刺激デバイスの
電極は好適には、腸の選択された部分に接触する細長い狭さく部材の表面上の長手方向に
分散し、制御デバイスは、電極を細長い狭さく部材に沿って連続的に通電して腸の選択さ
れた部分を徐々に狭さくさせるように刺激デバイスを制御する。
【００４５】
　本発明の他の実施形態によれば、前記狭さくデバイスは、腸の選択された部分の少なく
とも一区間を半径方向に膨張させて、選択された部分に沿って腸の通路の膨張チャンバを
形成し、かつ選択された部分の膨張区間を軸方向に狭さくさせてチャンバの体積を少なく
ともかなり低減させ、したがって、腸内容物が腸の通路を通って変位するように構成され
る。動作時には、制御デバイスは、選択された部分の膨張区間を軸方向に狭さくさせ解放
し、したがって、腸内容物が腸の通路を通って変位するように狭さくデバイスを制御する
。狭さくデバイスは、選択された部分のこの区間を膨張させない休止位置と、選択された
部分のこの区間を膨張させる膨張位置との間で調整可能である。好適には、狭さくデバイ
スは、線維組織を成長させて膨張デバイスを外側で腸の選択された部分の壁に接合させる
材料を備え、それによって、膨張デバイスは、その膨張位置にあるときに、選択された部
分の壁を半径方向外側に引いて、選択された部分の膨張区間を形成する。
【００４６】
　任意に、上述の刺激デバイスを使用して、狭さくデバイスがその膨張位置にあるときに
選択された部分の膨張区間を電気的に刺激して、選択された部分の膨張区間を軸方向に収
縮させることができる。刺激デバイスの電極は好適には、腸の選択された部分の膨張区間
の周りを延びる少なくとも一連の電極を形成する。
【００４７】
　別個の閉鎖部材
　本発明の一実施形態では、腸の選択された部分に係合して腸の通路を閉鎖するか、ある
いはポンプの非動作時に選択された部分を少なくとも部分的に狭さくさせ、かつポンプの
動作時に選択された部分を解放して腸の通路を開放するように構成された移植可能で取り
外し可能な少なくとも１つの閉鎖部材が設けられる。好ましくは、閉鎖部材は、ポンプの
非動作時に、選択された部分を少なくとも部分的に狭さくさせて腸の通路の断面積を少な
くともかなり小さくし、上述の刺激デバイスは、腸の筋肉または神経組織を電気的に刺激
し、閉鎖部材が腸を狭さくさせる場合に腸を収縮させて腸の通路を完全に閉鎖するように
構成される。刺激デバイスの電極は、閉鎖部材から分離されるかあるいは閉鎖部材と一体
化され、好適には、閉鎖部材の、腸に接触する表面に沿って分散される。制御デバイスは
、閉鎖部材と刺激デバイスが協働して、狭さくした腸の血管内で血液を十分に循環させ、
したがって、腸組織が、ポンプの非動作時に、閉鎖部材に長時間さらされた後でその完全
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性を維持するように閉鎖部材および刺激デバイスを制御する。ポンプが、上述のように刺
激デバイスの電極を備えた細長い狭さく部材を含む場合、制御デバイスは、ポンプが動作
する場合に、電極を可変的に通電して、狭さくした腸の血管内で血液を常に十分に循環さ
せることができる。
【００４８】
　ポンプによる患者の腸の通路の閉鎖
　上述の別個の閉鎖部材を設ける代わりに、ポンプの非動作時に、ポンプの狭さくデバイ
スが選択された部分を少なくとも部分的に狭さくした状態に維持する休止位置に、狭さく
デバイスを維持することができる。狭さくデバイスは、この休止位置にあるとき、狭さく
した腸の血管内で血液を十分に循環させる程度に選択された部分を狭さくさせ、したがっ
て、腸組織は、狭さくデバイスに長時間さらされた後でその完全性を維持する。さらに、
狭さくデバイスは、休止位置にあるときに、腸を狭さくさせて腸の通路の断面積を少なく
ともかなり小さくし、上述の刺激デバイスは、狭さくデバイスが腸を狭さくさせる場合に
腸を電気的に刺激し、腸を収縮させて腸の通路を完全に閉鎖するように構成される。好ま
しくは、制御デバイスは、刺激デバイスの電極を選択された部分に沿って可変的に通電し
て、選択された部分上の電極の位置を経時的に変化させる選択された部分の部分的な収縮
を生じさせるように刺激デバイスを制御し、それによって、腸の、現在刺激されていない
部分は、それが再び刺激される前にほぼ正常な血液循環を回復することができる。
【００４９】
　人工腸部材
　本発明の実施形態では、人工腸部材が、患者の腸に外科的に接合され、腸の通路の一部
を形成し、かつ狭さくデバイスによって狭さくされる腸の選択された部分の少なくとも一
部を形成する。この実施形態の顕著な利点は、上述の様々なポンプ構成の狭さくデバイス
を使用して人工腸部材だけでなく傷つきやすい腸にも作用することができることである。
ポンプの非動作時に、狭さくデバイスは、人工腸部材を狭さくさせて腸の通路を完全に閉
鎖することができる。
【００５０】
　人工腸部材は、たとえば、癌のために直腸の一部を除去した場合に、患者の腸とその両
端部間で一体化することができる。あるいは、人工腸部材を直接または間接的に患者の肛
門に接合することができる。
【００５１】
　人工腸部材を回腸ろう造設術、空腸ろう造設術、結腸ろう造設術、または直腸ろう造設
術の患者に移植した場合、狭さくデバイスは、人工腸部材を狭さくさせて、人工腸部材の
下流側に配置されたろう孔を通って腸内容物を排出する。あるいは、人工腸部材は、この
ようなろう孔の所で終わってもよい。
【００５２】
　手動ポンプ
　ポンプの狭さくデバイスに動作可能に連結された皮下移植可能なアクチュエータを設け
ることができ、この場合、アクチュエータは、狭さくデバイスを操作するように手動で作
動可能である。
【００５３】
　本発明の一実施形態では、狭さくデバイスは油圧動作可能であり、アクチュエータは、
油圧動作可能な狭さくデバイスに油圧式に連結される。アクチュエータは、狭さくデバイ
スを操作するのに使用される油圧流体用の手動圧縮可能な弾性リザーバを含むことが好ま
しい。
【００５４】
　好適には、リザーバと油圧動作可能な狭さくデバイスを油圧式に相互に連結する反転サ
ーボが設けられる。語「反転サーボ」は、短いストロークを有する可動部材に作用する強
い力を、長いストロークを有する他の可動部材に作用する弱い力に変換する機構、すなわ
ち、通常のサーボ機構の逆の機能と理解されたい。したがって、この場合はアクチュエー
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タ弾性リザーバに油圧式に連結することのできるより小さなリザーバ内の流体の量のわず
かな変化を、反転サーボによって、この場合は狭さくデバイスに油圧式に連結することの
できるより大きなリザーバ内の流体の量の顕著な変化に変換することができる。反転サー
ボは、その手動操作に特に適している。
【００５５】
　リザーバは、油圧動作可能な狭さくデバイスに油圧式に連結され、したがって、リザー
バが手動で圧縮されると、狭さくデバイスは、選択された部分をその上流側端部と下流側
端部との間で狭さくさせて、選択された部分に含まれる腸内容物を腸の通路内を下流側に
移動させる。弾性リザーバが手動で解放されその非圧縮形状を回復すると、狭さくデバイ
スは、選択された部分をその上流側端部と下流側端部との間で解放し、選択された部分の
上流側の腸の通路内の腸内容物が選択された部分に進入するのを可能にする。
【００５６】
　油圧動作可能な狭さくデバイスは、狭さく部材と、膨張時に、選択された部分をその上
流側端部と下流側端部との間で狭さくさせるように狭さく部材を動作させる油圧蛇腹デバ
イスとを含む。圧縮可能な弾性リザーバは、蛇腹デバイスに油圧式に連結され、したがっ
て、蛇腹デバイスは、リザーバが手動で圧縮されたときに膨張し、リザーバが手動で解放
されその非圧縮状態を回復したときに引き込まれる。したがって、蛇腹デバイスは、引き
込まれたときに、選択された部分を上流側端部と下流側端部との間で解放するように狭さ
く部材を動作させる。
【００５７】
　本発明の特定の実施形態によれば、油圧動作可能な狭さくデバイスは、選択された部分
をその上流側端部の所で狭さくさせたり解放したりする油圧動作可能な第１のサブデバイ
スと、選択された部分をその下流側端部の所で狭さくさせたり解放したりする油圧動作可
能な第２のサブデバイスと、選択された部分をその上流側端部と下流側端部との間で狭さ
くさせたり解放したりする油圧動作可能な第３のサブデバイスとを含む。リザーバは、第
１、第２、および第３のサブデバイスに油圧式に連結され、したがって、リザーバが手動
で圧縮されると、上流側の第１のサブデバイスが、選択された部分を狭さくさせて選択さ
れた部分の上流側端部の所で腸の通路を閉鎖し、下流側の第２のサブデバイスが、選択さ
れた部分を解放し、第３のサブデバイスが、選択された部分をその上流側端部と下流側端
部との間で狭さくさせて、選択された部分に含まれる腸内容物を腸の通路内を下流側に移
動させる。弾性リザーバが手動で解放されその非圧縮形状を回復すると、下流側の第２の
サブデバイスが、選択された部分を狭さくさせて選択された部分の下流側端部の所で腸の
通路を閉鎖し、上流側の第２のサブデバイスが、選択された部分を解放し、第３のサブデ
バイスが、選択された部分をその上流側端部と下流側端部との間で解放して、選択された
部分の上流側の腸の通路内の腸内容物が選択された部分に進入するのを可能にする。
【００５８】
　狭さく装置の第１のサブデバイスは、第１の狭さく部材と、膨張時に、選択された部分
を上流側端部の所で狭さくさせるように第１の狭さく部材を動作させる第１の油圧蛇腹デ
バイスとを含み、狭さく装置の第２のサブデバイスは、第２の狭さく部材と、膨張時に、
選択された部分を下流側端部の所で解放するように第２の狭さく部材を動作させる第２の
油圧蛇腹デバイスとを含み、狭さく装置の第３のサブデバイスは、第３の狭さく部材と、
膨張時に、選択された部分を上流側端部と下流側端部との間で狭さくさせるように第３の
狭さく部材を動作させる第３の油圧蛇腹デバイスとを含む。圧縮可能な弾性リザーバは、
第１、第２、および第３の蛇腹デバイスに油圧式に連結され、したがって、蛇腹デバイス
は、リザーバが手動で圧縮されたときに膨張し、リザーバが手動で解放されその非圧縮形
状を回復したときに引き込まれる。したがって、第１の蛇腹デバイスは、引き込まれたと
きに、選択された部分を上流側端部の所で解放するように第１の狭さく部材を動作させ、
第２の蛇腹デバイスは、引き込まれたときに、選択された部分を下流側端部の所で狭さく
させるように第２の狭さく部材を動作させ、第３の蛇腹デバイスは、引き込まれたときに
、選択された部分を上流側端部と下流側端部との間で解放するように第３の狭さく部材を
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動作させる。必要に応じて、上述の油圧手段を使用することによって、本明細書に開示さ
れている実施形態のポンプを手動で操作することができる。
【００５９】
　動力ポンプ
　本発明の一実施形態では、ポンプは動力を供給される。制御デバイスは、動力ポンプを
始動させ停止する手動操作可能なスイッチを含んでよく、このスイッチが、患者に皮下移
植できるように構成される。あるいは、制御デバイスは、好適には無線リモート・コント
ロールを保持する患者によって、ポンプを制御し、すなわち始動させ停止するように操作
される無線リモート・コントロールを含んでよい。
【００６０】
　無線エネルギーを患者の体外から患者の体内に伝送してポンプを駆動する無線エネルギ
ー送信器を設けることができる。このエネルギー送信器は、無線エネルギーが伝送されて
いるときにポンプが直接駆動されるように無線エネルギーを伝送することができる。特に
、無線エネルギーは、ポンプを直接駆動するための電界、電磁界、磁界や、それらの組合
せや、電磁波などの電磁エネルギーを含んでよい。たとえば、ポンプが電気ポンプを含む
場合、磁界または電磁界の形をした無線エネルギーを使用して電気ポンプを直接駆動する
ことができる。
【００６１】
　したがって、電気ポンプは、無線エネルギーの伝送時に直接動作する。これは、ａ）患
者に移植されたエネルギー変換デバイスを使用して無線エネルギーを異なる形態のエネル
ギー、好ましくは電気エネルギーに変換し、変換後のエネルギーでポンプを駆動するか、
あるいはｂ）無線で伝送されたエネルギーを使用してポンプを直接駆動するという２つの
異なる方法で実現することができる。電磁界または磁界の形をした無線エネルギーを使用
して、ポンプの特定の構成部材に直接影響を与えて運動エネルギーを生じさせることが好
ましい。このような構成部材は、ポンプ内にまとめられたコイルを含んでよい。
【００６２】
　あるいは、エネルギー伝送デバイスによって生成された電気エネルギーを蓄積する、コ
ンデンサや再充電可能な電池などのアキュムレータを設けることができ、制御デバイスは
、エネルギーを放出してポンプを駆動するようにこのアキュムレータを制御する。アキュ
ムレータの電荷を測定する移植可能な電荷計を設けることができ、制御デバイスは、この
電荷計に応答して表示を生成することができる。
【００６３】
　センサ
　本発明の一実施形態では、患者の物理的パラメータまたは装置の機能的パラメータを直
接または間接的に検知する移植可能なセンサが設けられる。物理的パラメータに関して、
制御デバイスは、ポンプの非動作時に、センサが物理的パラメータの値がしきい値を超え
たことを検知したことに応答して音声信号や表示情報などの表示を生成することができる
。物理的パラメータは、腸の選択された部分における腸内容物の体積、腸壁の寸法、また
は腸の選択された部分における圧力であってよい。
【００６４】
　装置の機能パラメータに関して、制御デバイスは、ポンプの動作時に、センサが機能パ
ラメータの値がしきい値を超えたことを検知したことに応答してアラーム、音声信号、表
示情報などの表示を生成することができる。
【００６５】
　通信
　本発明の上記の実施形態のいずれかでは、患者の体外に位置するように構成された外部
データ通報器と、患者に移植可能であり外部通報器と通信する内部データ通報器とを設け
ることができる。内部データ通報器は、患者に関する情報を外部データ通報器にフィード
バックし、かつ／あるいは外部データ通報器は内部データ通報器にデータを送る。
【００６６】
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　発明の方法
　本発明の第２の態様によれば、腸の通路に関する疾患を有する患者を治療する方法が提
供される。この方法は、
　ａ）患者の腸の選択された部分を狭さくさせて、選択された部分に沿って腸の通路の体
積を少なくともかなり低減させ、したがって、腸内容物が腸の通路を通ってその下流側方
向に変位するステップと、
　ｂ）選択された部分を解放して選択された部分に沿って腸の通路の体積を増大させ、し
たがって、選択された部分の上流側の腸の通路内の腸内容物が選択された部分に進入する
ステップと、
　ｃ）ステップ（ａ）およびステップ（ｂ）を任意の回数だけ繰り返すステップとを含む
。
【００６７】
　腸の選択された部分が患者の肛門の所で終わる場合、この方法は、ステップ（ａ）およ
びステップ（ｂ）を実行して腸内容物を肛門を通って排出することをさらに含む。あるい
は、この方法は、患者の腸をろう孔の所で終わるように外科的に修正し、ステップ（ａ）
およびステップ（ｂ）を実行して腸内容物をろう孔を通って排出することをさらに含む。
【００６８】
　この方法のステップ（ａ）およびステップ（ｂ）は、以下に説明するようにいくつかの
代替手順に従って実行することができる。
【００６９】
　代替手順１．ステップ（ａ）は、最初、選択された部分を狭さくさせて選択された部分
の上流側端部の所で腸の通路を閉鎖し、次に、選択された部分全体を狭さくさせることに
よって実行され、ステップ（ｂ）は、最初、選択された部分をその下流側端部の所を除い
て完全に解放し、次に、選択された部分を下流側端部の所で解放することによって実行さ
れる。
【００７０】
　代替手順２．ステップ（ａ）は、
　選択された部分を部分的に狭さくさせて、選択された部分の上流側端部の所で腸の通路
の断面積を少なくともかなり小さくし、
　狭さくした選択された部分の筋肉または神経組織を上流側端部の所で電気的に刺激し、
狭さくした選択された部分を収縮させて選択された部分の上流側端部の所で腸の通路を閉
鎖し、
　次に、選択された部分全体を狭さくさせることによって実行される。
【００７１】
　ステップ（ｂ）は、最初、選択された部分をその下流側端部の所を除いて完全に解放し
、次に、選択された部分を下流側端部の所で解放することによって実行される。
【００７２】
　代替手順３．ステップ（ａ）は、
　選択された部分を部分的に狭さくさせて、選択された部分の上流側端部の所で腸の通路
の断面積を少なくともかなり小さくし、
　狭さくした選択された部分の筋肉または神経組織を上流側端部の所で電気的に刺激し、
狭さくした選択された部分を収縮させて選択された部分の上流側端部の所で腸の通路を閉
鎖し、
　選択された部分全体を少なくとも部分的に狭さくさせ、
　次に、選択された部分をその上流側端部から下流側端部まで連続的に刺激して選択され
た部分を徐々に収縮させ、したがって、腸内容物を腸の通路内を蠕動させながら変位させ
ることによって実行される。
【００７３】
　ステップ（ｂ）は、最初、選択された部分を刺激することを停止し、選択された部分を
その下流側端部の所を除いて完全に解放し、次に、選択された部分を下流側端部の所で解
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放することによって実行される。
【００７４】
　代替手順４．ステップ（ａ）は、
　選択された部分を部分的に狭さくさせて、選択された部分全体に沿って腸の通路の断面
積を少なくともかなり小さくし、
　狭さくした部分をその上流側端部から下流側端部まで連続的に刺激して、選択された部
分を徐々に収縮させ、したがって、腸内容物を腸の通路内を蠕動させながら変位させるこ
とによって実行される。
【００７５】
　代替手順５．ステップ（ａ）は、腸の一連の選択された部分の一部を連続的に狭さくさ
せ、したがって、腸内容物を腸の通路内を下流側に蠕動させながら変位させることによっ
て実行される。
【００７６】
　代替手順６．ステップ（ａ）は、
　腸の一連の選択された部分の一部を連続的に狭さくさせ、したがって、各狭さく部に、
腸の通路の断面積を少なくともかなり小さくさせ、
　各狭さく部を電気的に刺激し、腸の狭さくした部分を収縮させて腸の通路を閉鎖し、そ
れによって、腸内容物を腸の通路内を下流側に蠕動させながら変位させることによって実
行される。
【００７７】
　代替手順７．ステップ（ａ）は、選択された部分を徐々に狭さくさせ、したがって、腸
内容物を腸の通路内を下流側に蠕動させながら変位させることによって実行される。
【００７８】
　代替手順８．ステップ（ａ）は、
　選択された部分を電気的に刺激して選択された部分を収縮させ、
　収縮した選択された部分を徐々に狭さくさせ、したがって、腸内容物を腸の通路内を下
流側に蠕動させながら変位させることによって実行される。
【００７９】
　本発明は、腸の通路に関する疾患を有する患者を治療する他の方法も提供する。この方
法は、
　腸の選択された部分に係合して選択された部分を狭さくさせたり解放したりする狭さく
デバイスを含むポンプを設けるステップと、
　選択された部分を狭さくさせて選択された部分に沿って腸の通路の体積を少なくともか
なり低減させることと、選択された部分を解放して選択された部分に沿って腸の通路の体
積を増大させることを交互に行い、したがって、腸内容物が腸の通路を通って変位するよ
うに狭さくデバイスを動作させるようにポンプを制御するステップとを含む。
【００８０】
　この方法は、患者の腸に係合する取り外し可能な少なくとも１つの閉鎖部材を設けるこ
とと、閉鎖部材を使用して、ポンプの非動作時に腸の通路を少なくともほぼ閉鎖し、ポン
プの動作時に腸を解放することとをさらに含む。閉鎖部材を使用して腸を狭さくさせて腸
の通路を閉鎖することができる。
【００８１】
　あるいは、閉鎖部材を使用して腸を狭さくさせて腸の通路の断面積を少なくともかなり
小さくすることができ、この方法は、腸の筋肉または神経組織を電気的に刺激し、閉鎖部
材が腸を狭さくさせる場合に腸を収縮させて腸の通路を閉鎖することをさらに含む。この
場合、この方法は好適には、狭さくした腸の血管内で血液を十分に循環させ、したがって
、ポンプの非動作時に、腸組織が、閉鎖部材に長時間さらされた後でその完全性を維持す
るように、閉鎖部材の動作と腸の電気刺激との調和を図ることを含む。
【００８２】
　本発明は、上述の装置を使用して腸の通路に関する疾患を有する患者を治療する方法（
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Ｉ）も提供する。この方法（Ｉ）は、
　上述の装置を設けるステップと、
　チューブ状の針を患者の体の腹部に挿入するステップと、
　チューブを通ってガスを供給して腹部をガスで満たし、それによって腹腔を膨張させる
ステップと、
　少なくとも２つの腹腔鏡トロカールを患者の体内に配置するステップと、
　一方のトロカールを通って腹部にカメラを挿入するステップと、
　患者の腸の一部を選択するステップと、
　一方のトロカールを通って切開器具を挿入し、選択された部分におけるある領域を切開
するステップと、
　装置のポンプを腸の選択された部分に動作可能に係合するように切開した領域に配置す
るステップと、
　ポンプを使用して腸内容物を腸の通路を通って汲み出すステップとを含む。方法（Ｉ）
は、患者の皮膚および腹壁を切開して開口部を設け、ろう孔を形成する開口部に患者の腸
を通し、患者の腸の、ろう孔の近傍の部分を選択することをさらに含んでよく、この場合
、ポンプを使用して腸内容物がろう孔を通って排出される。
【００８３】
　本発明は、上述の装置を使用して、腸の通路に関する疾患を有する患者を治療する他の
方法（ＩＩ）を提供する。この方法（ＩＩ）は、
　上述の装置を設けるステップと、
　患者の皮膚および腹壁を切開して開口部を設けるステップと、
　患者の腸の一部を選択するステップと、
　開口部を通って切開器具を挿入し、選択された部分におけるある領域を切開するステッ
プと、
　装置のポンプを腸の選択された部分に動作可能に係合するように切開した領域に配置す
るステップと、
　ポンプを使用して腸内容物を腸の通路を通って汲み出すステップとを含む。
【００８４】
　本発明は、上述の装置を使用して、腸の通路に関する疾患を有する患者を治療する他の
方法（ＩＩＩ）を提供する。この方法（ＩＩＩ）は、
　患者の皮膚および腹壁を切開して開口部を設け、ろう孔を形成する開口部に患者の腸の
一部を通すステップと、
　腸を切開して、腸の、ろう孔を形成する短い部分を腸の残りの部分から分離し、一方、
腸の短い部分に連結された腸間膜の血管を維持して腸の短い部分への血液の供給を確保す
るステップと、
　腸の短い部分の所の領域を切開するステップと、
　切開した領域内に人工腸部材を配置し、腸の短い部分および腸の残りの部分に人工腸部
材を外科的に接合して、腸の残りの部分、人工腸部材、および腸の短い部分を通る腸の連
続的な通路を形成し、人工腸部材が、患者の腸の選択された部分を形成するステップと、
　上述の装置を設けるステップと、
　装置のポンプを人工腸部材に動作可能に係合するように配置するステップと、
　ポンプを使用して腸内容物を腸の通路を通ってろう孔から汲み出すステップとを含む。
【００８５】
　上記の方法（Ｉ）、方法（ＩＩ）、方法（ＩＩＩ）は、ポンプを始動させ停止する手動
操作可能なスイッチを皮下移植することをさらに含んでよい。
【００８６】
　上記の方法（Ｉ）、方法（ＩＩ）、方法（ＩＩＩ）によれば、ポンプの狭さくデバイス
は、腸の選択された部分と動作可能に係合され、ポンプは、選択された部分を狭さくさせ
て選択された部分に沿って腸の通路の体積を少なくともかなり小さくすることと、選択さ
れた部分を解放して選択された部分に沿って腸の通路の体積を増大させることを交互に行
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い、したがって、腸内容物が腸の通路を通って変位するように狭さくデバイスを動作させ
るように制御される。
【００８７】
　方法（Ｉ）、方法（ＩＩ）、方法（ＩＩＩ）は、取り外し可能な少なくとも１つの閉鎖
部材を腸の選択された部分に動作可能に係合するように移植することと、取り外し可能な
閉鎖部材を使用して、ポンプの非動作時に腸の通路を閉鎖し、ポンプの動作時に腸を解放
することをさらに含む。
【００８８】
　方法（Ｉ）、方法（ＩＩ）、方法（ＩＩＩ）は、取り外し可能な閉鎖部材を動作させる
、電気モータなどの駆動操作デバイスを移植することをさらに含む。あるいは、操作デバ
イスは、油圧動作デバイスを含む。
【００８９】
　方法（Ｉ）、方法（ＩＩ）、方法（ＩＩＩ）は、操作デバイスを駆動する無線エネルギ
ーを伝送することと、腸の通路を通って腸内容物を汲み出すことが望ましいときに、伝送
されたエネルギーによって操作デバイスを駆動して、腸の選択された部分を解放するよう
に閉鎖部材を動作させることをさらに含む。
【００９０】
　方法（Ｉ）、方法（ＩＩ）、方法（ＩＩＩ）は、エネルギー源を患者に移植することと
、外部エネルギー源を設けることと、無線エネルギーを放出するように外部エネルギー源
を制御することと、無線エネルギーを蓄積可能なエネルギーに変換することと、移植され
たエネルギー源に変換されたエネルギーを非侵襲的に充填することと、ポンプおよび／ま
たは取り外し可能な閉鎖部材の動作に関連して使用されるエネルギーを放出するように移
植されたエネルギー源を患者の体外から制御することとをさらに含む。患者の腸は、ろう
孔の所で終わるように外科的に修正することができ、患者の体から腸内容物を排出するの
が望ましいときに、移植されたエネルギー源が、腸の選択された部分を一時的に解放する
ように取り外し可能な閉鎖部材を動作させるエネルギーを供給するように制御され、かつ
ポンプを使用して腸の通路内の腸内容物がろう孔を通って体から汲み出される。無線エネ
ルギーは、無線エネルギーとは異なる、電気エネルギーのような蓄積可能なエネルギーに
変換することができ、蓄積可能なエネルギーは、ポンプおよび／または取り外し可能な閉
鎖部材を動作させるのに使用される。
【００９１】
　あるいは、方法（Ｉ）、方法（ＩＩ）、方法（ＩＩＩ）は、エネルギー源を患者の体外
に設けることと、無線エネルギーを放出するように患者の体外から外部エネルギー源を制
御することと、放出された無線エネルギーを使用してポンプおよび／または取り外し可能
な閉鎖部材を動作させることとをさらに含む。たとえば、外部エネルギー源は、ポンプお
よび／または取り外し可能な閉鎖部材を直接動作させる無線エネルギーを放出するように
制御することができる。外部エネルギー源は、非磁気無線エネルギーを放出するように制
御することができ、放出された非磁気無線エネルギーは、ポンプおよび／または取り外し
可能な閉鎖部材を動作させるのに使用される。あるいは、電磁無線エネルギーを放出する
ように外部エネルギー源を制御することができ、放出された電磁無線エネルギーは、ポン
プおよび／または取り外し可能な閉鎖部材を動作させるのに使用される。
【００９２】
　無線エネルギーは、移植されたエネルギー変換デバイスによって患者の体内で電気エネ
ルギーに変換することができ、電気エネルギーは、ポンプおよび取り外し可能な閉鎖部材
の動作に関連して使用される。電気エネルギーは、ポンプおよび／または取り外し可能な
閉鎖部材の動作に関連して直接使用することができる。たとえば、ポンプおよび／または
取り外し可能な閉鎖部材は、エネルギー変換デバイスが無線エネルギーから変換した電気
エネルギーによって直接動作させることができる。
【００９３】
　方法（Ｉ）、方法（ＩＩ）、方法（ＩＩＩ）は、
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　選択された部分における腸の通路を少なくとも部分的に制限して腸内容物が通過するの
を防止するか、あるいは
　腸を解放し、ポンプを使用することによって腸内容物を汲み出すのを可能にするように
取り外し可能な閉鎖部材を制御することをさらに含む。
【００９４】
　ステップ（ａ）は、選択された部分における腸の通路を少なくとも部分的に制限するよ
うに取り外し可能な閉鎖部材を制御し、かつ腸の選択された部分を電気的に刺激し、選択
された部分を収縮させて腸の通路をさらに制限し、腸内容物が通過するのを防止すること
によって実行される。
【００９５】
　本発明は、上述の装置を使用して腸の通路に関する疾患を有する患者を治療する他の方
法をさらに提供する。この方法は、
　患者の体外からポンプを制御するように構成された無線リモート・コントロールを設け
ることと、
　患者が排便を望むときに、患者によって無線リモート・コントロールを操作してポンプ
を始動させ、患者が排便を終了したときにポンプを停止させることとを含む。
【図面の簡単な説明】
【００９６】
【図１Ａ】装置のポンプが患者の腸に適用された、本発明による一般的な装置のそれぞれ
の異なる動作段階を概略的に示す図である。
【図１Ｂ】装置のポンプが患者の腸に適用された、本発明による一般的な装置のそれぞれ
の異なる動作段階を概略的に示す図である。
【図２Ａ】電気刺激デバイスも含む図１Ａおよび図１Ｂの一般的な装置のそれぞれの異な
る動作段階を概略的に示す図である。
【図２Ｂ】電気刺激デバイスも含む図１Ａおよび図１Ｂの一般的な装置のそれぞれの異な
る動作段階を概略的に示す図である。
【図３Ａ】蠕動ポンプが患者の腸に適用された、本発明の実施形態のそれぞれの異なる動
作段階を概略的に示す図である。
【図３Ｂ】蠕動ポンプが患者の腸に適用された、本発明の実施形態のそれぞれの異なる動
作段階を概略的に示す図である。
【図３Ｃ】蠕動ポンプが患者の腸に適用された、本発明の実施形態のそれぞれの異なる動
作段階を概略的に示す図である。
【図４Ａ】電気刺激デバイスも含む図３Ａ～図３Ｃの実施形態を概略的に示す図である。
【図４Ｂ】電気刺激デバイスも含む図３Ａ～図３Ｃの実施形態を概略的に示す図である。
【図４Ｃ】電気刺激デバイスも含む図３Ａ～図３Ｃの実施形態を概略的に示す図である。
【図５Ａ】ポンプが、患者の腸を半径方向に狭さくさせる狭さくデバイスを含む、それぞ
れの異なる動作段階を示す本発明の実施形態の長手方向断面図である。
【図５Ｂ】ポンプが、患者の腸を半径方向に狭さくさせる狭さくデバイスを含む、それぞ
れの異なる動作段階を示す本発明の実施形態の長手方向断面図である。
【図５Ｃ】ポンプが、患者の腸を半径方向に狭さくさせる狭さくデバイスを含む、それぞ
れの異なる動作段階を示す本発明の実施形態の長手方向断面図である。
【図６Ａ】電気刺激デバイスを含む、図５Ａ～図５Ｃの実施形態の変形例の長手方向断面
図である。
【図６Ｂ】電気刺激デバイスを含む、図５Ａ～図５Ｃの実施形態の変形例の長手方向断面
図である。
【図６Ｃ】電気刺激デバイスを含む、図５Ａ～図５Ｃの実施形態の変形例の長手方向断面
図である。
【図７】刺激デバイスの修正された動作を示す図６Ｃの実施形態と同じ実施形態を示す図
である。
【図８】ポンプの非動作時の図６Ａの実施形態を示す図である。
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【図９Ａ】ポンプの非動作時の図６Ａによる実施形態の刺激デバイスの修正された動作を
示す図である。
【図９Ｂ】ポンプの非動作時の図６Ａによる実施形態の刺激デバイスの修正された動作を
示す図である。
【図９Ｃ】ポンプの非動作時の図６Ａによる実施形態の刺激デバイスの修正された動作を
示す図である。
【図９Ｄ】ポンプの非動作時の図６Ａによる実施形態の刺激デバイスの修正された動作を
示す図である。
【図１０Ａ】電気刺激デバイスを含み、それぞれの異なる動作段階を示す本発明の他の実
施形態の長手方向断面図である。
【図１０Ｂ】電気刺激デバイスを含み、それぞれの異なる動作段階を示す本発明の他の実
施形態の長手方向断面図である。
【図１０Ｃ】電気刺激デバイスを含み、それぞれの異なる動作段階を示す本発明の他の実
施形態の長手方向断面図である。
【図１１Ａ】回転蠕動ポンプが患者の小腸に適用された、それぞれの異なる動作段階を示
す本発明の他の実施形態の図である。
【図１１Ｂ】回転蠕動ポンプが患者の小腸に適用された、それぞれの異なる動作段階を示
す本発明の他の実施形態の図である。
【図１２Ａ】電気刺激デバイスも含む図１１Ａおよび図１１Ｂの実施形態の変形例の図で
ある。
【図１２Ｂ】電気刺激デバイスも含む図１１Ａおよび図１１Ｂの実施形態の変形例の図で
ある。
【図１３Ａ】他の種類の蠕動ポンプが患者の小腸に適用された、それぞれの異なる動作段
階を示す本発明の他の実施形態の長手方向断面図である。
【図１３Ｂ】他の種類の蠕動ポンプが患者の小腸に適用された、それぞれの異なる動作段
階を示す本発明の他の実施形態の長手方向断面図である。
【図１３Ｃ】他の種類の蠕動ポンプが患者の小腸に適用された、それぞれの異なる動作段
階を示す本発明の他の実施形態の長手方向断面図である。
【図１３Ｄ】他の種類の蠕動ポンプが患者の小腸に適用された、それぞれの異なる動作段
階を示す本発明の他の実施形態の長手方向断面図である。
【図１４Ａ】電気刺激デバイスを含む、図１３Ａ～図１３Ｄの実施形態の変形例の長手方
向断面図である。
【図１４Ｂ】電気刺激デバイスを含む、図１３Ａ～図１３Ｄの実施形態の変形例の長手方
向断面図である。
【図１４Ｃ】電気刺激デバイスを含む、図１３Ａ～図１３Ｄの実施形態の変形例の長手方
向断面図である。
【図１４Ｄ】電気刺激デバイスを含む、図１３Ａ～図１３Ｄの実施形態の変形例の長手方
向断面図である。
【図１５Ａ】別個の腸閉鎖部材を含む本発明の他の実施形態のそれぞれの異なる動作段階
を示す図である。
【図１５Ｂ】別個の腸閉鎖部材を含む本発明の他の実施形態のそれぞれの異なる動作段階
を示す図である。
【図１６Ａ】ポンプが人工腸部材に作用する、結腸ろう造設術患者に移植された人工腸部
材を含む本発明の他の実施形態を示す図である。
【図１６Ｂ】患者の肛門に接合された図１６Ａの人工腸部材を示す図である。
【図１７】図１６の実施形態の拡大詳細図である。
【図１８】図１７の実施形態の変形例を示す図である。
【図１９Ａ】ポンプが、患者の腸を軸方向に狭さくさせる狭さくデバイスを含む、本発明
の他の実施形態のそれぞれの異なる動作段階を概略的に示す図である。
【図１９Ｂ】ポンプが、患者の腸を軸方向に狭さくさせる狭さくデバイスを含む、本発明
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の他の実施形態のそれぞれの異なる動作段階を概略的に示す図である。
【図１９Ｃ】ポンプが、患者の腸を軸方向に狭さくさせる狭さくデバイスを含む、本発明
の他の実施形態のそれぞれの異なる動作段階を概略的に示す図である。
【図１９Ｄ】ポンプが、患者の腸を軸方向に狭さくさせる狭さくデバイスを含む、本発明
の他の実施形態のそれぞれの異なる動作段階を概略的に示す図である。
【図２０】電気刺激デバイスも含む図１９Ｄの実施形態を示す図である。
【図２１】ポンプが、第１の動作段階で患者の腸に適用された油圧動作可能な狭さくデバ
イスを含む、本発明の他の実施形態の側面図である。
【図２２】それぞれ、図２１の切断線ＸＸＩＩ－ＸＸＩＩおよびＸＸＩＩＩ－ＸＸＩＩＩ
に沿った図である。
【図２３】それぞれ、図２１の切断線ＸＸＩＩ－ＸＸＩＩおよびＸＸＩＩＩ－ＸＸＩＩＩ
に沿った図である。
【図２４】狭さくデバイスが第２の動作段階にある図２１の実施形態の側面図である。
【図２５】それぞれ、図２４の切断線ＸＸＶ－ＸＸＶおよびＸＸＶＩ－ＸＸＶＩに沿った
図である。
【図２６】それぞれ、図２４の切断線ＸＸＶ－ＸＸＶおよびＸＸＶＩ－ＸＸＶＩに沿った
図である。
【図２７Ａ】図２１～図２６の油圧狭さくデバイスに連結するのに適した油圧反転サーボ
のそれぞれの異なる動作段階を示す図である。
【図２７Ｂ】図２１～図２６の油圧狭さくデバイスに連結するのに適した油圧反転サーボ
のそれぞれの異なる動作段階を示す図である。
【図２８Ａ】本発明のいくつかの実施形態で使用するのに適した機械駆動狭さくデバイス
のそれぞれの異なる動作段階を示す図である。
【図２８Ｂ】本発明のいくつかの実施形態で使用するのに適した機械駆動狭さくデバイス
のそれぞれの異なる動作段階を示す図である。
【図２８Ｃ】図２８Ａおよび図２８Ｂの実施形態の変形例の図である。
【図２９】結腸ろう造設術患者の小腸に適用された図６Ａおよび図６Ｂの実施形態のポン
プを示す図である。
【図３０】患者の肛門の所で終わる結腸ろう造設術患者の小腸に適用された図６Ａおよび
図６Ｂの実施形態のポンプを示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００９７】
　図面において、同じ参照符号はいくつかの図にわたって同一のまたは対応する部材を示
している。
【００９８】
　図１Ａは、便秘や失禁のような患者の腸の通路に関する疾患を有する患者を治療する本
発明による装置の一般的な実施形態を概略的に示している。この装置は、大腸の一部など
患者の腸３の選択された部分２に外部から適用されるポンプ１を含んでいる。ポンプ１は
、選択された部分２を狭さくさせてその中の腸内容物を変位させる狭さくデバイスを含ん
でいる。動作時には、装置は、図１Ａに示されているように、狭さくデバイスが選択され
た部分２を狭さくさせず、選択された部分２に腸内容物を充填させる第１の動作段階と、
狭さくデバイスが選択された部分２を狭さくさせて、選択された部分２に沿って腸の通路
４の体積を少なくともかなり低減させ、したがって、管状腸３の選択された部分２が少な
くとも部分的に平坦になる第２の動作段階との間で循環的に変化する。その結果、腸内容
物は、図１Ｂに示されているように、選択された部分２から腸３の下流側に変位し、腸３
の開放端部５を通って排出される。装置が第２の動作段階（図１Ｂ）から第１の動作段階
（図１Ｂ）に変化すると、ポンプ１の狭さくデバイスが選択された部分２を解放して、腸
内容物が選択された部分２に進入するのを可能にし、それによって、選択された部分２に
腸内容物が充填されるにつれて選択された部分２に沿った腸の通路４の体積が増大する。
【００９９】
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　図１Ａの装置は、選択された部分２の筋肉または神経組織を電気的に刺激して腸壁６を
収縮させ、したがって腸壁６を厚くする電気刺激デバイスを備えることができる。このよ
うな刺激デバイスを備えた装置を操作すると、装置は、一連の３つの動作段階、すなわち
、図１Ａに示されているように、ポンプ１の狭さくデバイスが選択された部分２を狭さく
させず、選択された部分２に腸内容物を充填させる第１の動作段階と、図２Ａに示されて
いるように、狭さくデバイスが選択された部分２を狭さくさせ、したがって、選択された
部分２が部分的に平坦になり、それによって、ある量の腸内容物が腸３内を下流側に変位
し、開放端部５を通って排出される第２の動作段階と、図２Ｂを見ると分かるように、電
気刺激デバイスが、狭さくした選択された部分２を電気パルス（図２Ｂでは矢印Ａによっ
て示されている）によって刺激し腸壁６を厚くして腸の通路４を完全に閉鎖し、それによ
って、より多くの腸内容物が腸３の下流側に変位し、開放端部５を通って排出される第３
の動作段階とを循環的に実行する。電気刺激デバイスを使用して腸の通路４を完全に閉鎖
すると、ポンプ１の狭さくデバイスは、腸組織内の血液循環をほぼ阻害せずに選択された
部分２を部分的に狭さくさせることができる。
【０１００】
　図３Ａ、図３Ｂ、および図３Ｃは、装置が蠕動型のポンプ７を含むことを除いて図１Ａ
および図１Ｂによる一般的な実施形態と同様の本発明の実施形態を概略的に示している。
蠕動ポンプ７は、図３Ａを見ると分かるように、選択された部分２の一部に沿って延びる
選択された部分２の限定された狭さく部８を形成する狭さくデバイスを含んでいる。図３
Ａ～図３Ｃに示されているように、狭さく部８を下流側方向（図３Ａ～図３Ｃの左側から
右側）に変位させて腸内容物を腸の通路４内を前方に移動させるように蠕動ポンプ７の狭
さくデバイスを制御する制御デバイス９が設けられている。狭さく部８が選択された部分
２の右側に変位し、腸内容物が、狭さく部８の上流側の選択された部分２に進入し選択さ
れた部分２に再充填されると、制御デバイス９は、図３ａに示されているように、選択さ
れた部分２をその右側端部の所で解放し、かつ選択された部分２の左側端部に狭さく部８
を形成するように蠕動ポンプ７の狭さくデバイスを制御し、それによって、上述の動作を
反復することができる。
【０１０１】
　図４Ａ、図４Ｂ、および図４Ｃは、図３Ａ～図３Ｃの実施形態の装置が、図２Ａおよび
図２Ｂによる実施形態に関連して上記に説明した電気刺激デバイスと同じ目的を有する電
気刺激デバイスも含むことを除いて、図３Ａ、図３Ｂ、および図３Ｃによる実施形態と同
様の本発明の実施形態を概略的に示している。図４Ａ～図４Ｃの実施形態では、選択され
た部分２の限定された狭さく部１０が、２つの方式を組み合わせることによって設けられ
ている。したがって、第１の方式によれば、蠕動ポンプ７の狭さくデバイスは、選択され
た部分２の一部を狭さくさせ、したがって、選択された部分２は、部分的に平坦になるが
、腸の通路４を閉鎖することはない。次の第２の方式によれば、電気刺激デバイスは、選
択された部分２の狭さく部を電気パルス（図３Ａ～図３Ｃでは矢印Ｂで示されている）に
よって刺激し、腸壁を厚くして腸の通路を完全に閉鎖し、それによって狭さく部１０が形
成される。制御デバイス９は、図３Ａ～図３Ｃの実施形態による対応する狭さく部８につ
いて上記に説明したのと同様に狭さくデバイスおよび刺激デバイスを制御して狭さく部１
０を変位させる。
【０１０２】
　図５Ａ、図５Ｂ、および図５Ｃは、装置が、患者の腸３の選択された部分２を狭さくさ
せ、すなわち、平坦化するように構成された狭さくデバイス１２を有するポンプ１１を含
む本発明の実施形態を示している。したがって、狭さくデバイス１２は、上流側の第１対
の短い狭さく部材１３Ａおよび１３Ｂと、下流側の第２対の短い狭さく部材１４Ａおよび
１４Ｂと、第１の短部材対と第２の短部材対との間に位置する第３対の細長い狭さく部材
１５Ａおよび１５Ｂとを含んでいる。第１対の２つの短い狭さく部材１３Ａ、１３Ｂは、
引き込み位置（図５Ａ）と狭さく位置（図５Ｂおよび図５Ｃ）との間で互いに接近したり
離れたりするように半径方向に移動可能であり、第２対の２つの短い狭さく部材１４Ａ、
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１４Ｂは、引き込み位置（図５Ｃ）と狭さく位置（図５Ａおよび図５Ｂ）との間で互いに
接近したり離れたりするように半径方向に移動可能であり、第３対の２つの細長い狭さく
部材１５Ａ、１５Ｂは、引き込み位置（図５Ａおよび図５Ｂ）と狭さく位置（図５Ｃ）と
の間で互いに接近したり離れたりするように半径方向に移動可能である。ポンプ１１は、
選択された部分２に取り付けられ、したがって、各狭さく部材対の２つの狭さく部材は、
選択された部分２の両側に位置し、短い狭さく部材１３Ａ、１３Ｂは、選択された部分２
の上流側端部に位置し、短い狭さく部材１４Ａ、１４Ｂは、選択された部分２の下流側端
部に位置している。
【０１０３】
　制御デバイス９は、選択された部分２を互いに独立して狭さくさせたり解放したりする
ように一対の短い狭さく部材１３Ａ、１３Ｂ、一対の細長い狭さく部材１５Ａ、１５Ｂ、
および一対の短い狭さく部材１４Ａ、１４Ｂを制御する。図５Ａ～図５Ｃは、制御デバイ
ス９が、腸内容物を腸の通路４の下流側方向に循環的に変位させるうえでポンプ１１の動
作をどのように制御するかを示している。したがって、図５Ａでは、短い狭さく部材１３
Ａ、１３Ｂおよび細長い狭さく部材１５Ａ、１５Ｂはその引き込み位置にあり、一方、短
い狭さく部材１４Ａ、１４Ｂはその狭さく位置にある。図５Ｂは、短い狭さく部材１３Ａ
、１３Ｂも半径内側にその狭さく位置まで移動し、それによって、ある体積の腸内容物が
、選択された部分２の上流側端部と下流側端部との間の腸の通路４内に閉じ込められた状
態を示している。図５Ｃは、短い狭さく部材１４Ａ、１４Ｂが最初に半径方向外側にその
引き込み位置まで移動し、次に、細長い狭さく部材１５Ａ、１５Ｂが半径内側にその狭さ
く位置まで移動した状態を示している。この状態の結果、矢印によって示されているよう
に、選択された部分２の上流側端部と下流側端部との間の腸の通路４内の腸内容物が、腸
の通路４内を下流側に移動している。次に、制御デバイス９は、図５Ａの状態になり、腸
内容物が、選択された部分２の上流側端部と下流側端部との間の腸の通路に進入し通路に
充填されるのを可能にし、それによって汲み出しサイクルが完了するように狭さくデバイ
ス１２を制御する。
【０１０４】
　図５Ａ～図５Ｃは狭さく部材対を開示しているが、単一の短い狭さく部材１３Ａ、単一
の細長い狭さく部材１５Ａ、および単一の短い狭さく部材１４Ａのみを含む狭さくデバイ
ス１２を構成することが考えられることに留意されたい。このような場合、腸３の選択さ
れた部分２は、選択された部分２の、狭さく部材１３Ａ、１４Ａ、および１５Ａの反対側
に位置する狭さくデバイス１２の固定部材によって支持される。
【０１０５】
　図６Ａ、図６Ｂ、および図６Ｃは、図６Ａ～図６Ｃによる装置が、図２Ａおよび図２Ｂ
による実施形態に関連して上記に説明した電気刺激デバイスと同じ目的を有する電気刺激
デバイスも含むことを除いて、図５Ａ、図５Ｂ、および図５Ｃによる実施形態と同様の本
発明の実施形態を示している。図６Ａ～図６Ｃによる刺激デバイスは、狭さく部材１３Ａ
、１３Ｂ、１４Ａ、１４Ｂ、１５Ａ、および１５Ｂ上に位置しかつ腸組織の選択された部
分の筋肉または神経組織を電気パルスによって刺激するように構成された電極１６の列を
含んでいる。図６Ａ～図６Ｃでは、非作動状態の電極１６は塗りつぶされていない輪で示
され、一方、作動状態の電極１６は黒く丸い点で示されている。この実施形態では、狭さ
くデバイスと刺激デバイスは協働して腸組織内の血液循環の阻害を回避する。したがって
、各狭さく部材対の２つの狭さく部材は、腸の通路をほぼ閉鎖する程度に選択された部分
を狭さくさせるように構成されている。電極１６が、狭さくした選択された部分２を電気
パルスによって刺激し、したがって、腸壁が厚くなり、腸の通路を完全に閉鎖することに
よって、腸の通路が完全に閉鎖される。
【０１０６】
　図６Ａ～図６Ｃによる装置の動作時に、制御デバイス９は、図５Ａ～図５Ｃによる実施
形態に関連して上記に説明したのと同じ順序で移動するように狭さく部材１３Ａ～１５Ｂ
を制御する。制御デバイス９はまた、狭さく部材１３Ａ～１５Ａのいずれか１つが選択さ
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れた部分２を狭さくさせる腸組織を電気的に刺激するように電極１６を制御する。
【０１０７】
　図７は、細長い狭さく部材１５Ａおよび１５Ｂ上の電極１６の修正された動作を示す図
６Ｃと同じ実施形態を示している。したがって、制御デバイス９は、細長い狭さく部材１
５Ａ、１５Ｂが選択された部分２を狭さくさせる場合に選択された部分２を連続的に刺激
し、したがって、狭さくした選択された部分が下流側方向に徐々に収縮するように電極１
６を制御する。その結果、腸内容物は、腸の通路内を下流側に蠕動しながら変位する。あ
るいは、電極１６は、選択された部分２を連続的に刺激して、部分２を上流側方向に徐々
に収縮させることができる。
【０１０８】
　図８は、ポンプ１１が非動作状態であり、狭さく部材１３Ａ～１５Ｂが休止位置に維持
される図６Ａの実施形態を示している。したがって、短い上流側および下流側狭さく部材
１３Ａ、１３Ｂ、１４Ａ、および１４Ｂは、その引き込み位置に維持され、一方、細長い
狭さく部材１５Ａ、１５Ｂは、選択された部分を軽く狭さくさせ、腸の通路の断面積を少
なくともかなり小さくする。制御デバイス９は、狭さくした選択された部分２を電気的に
刺激して腸壁を厚くし、したがって、腸の通路を完全な閉鎖状態に維持するように、狭さ
く部材１５Ａ、１５Ｂ上のすべての電極１６を制御する。あるいは、一度に刺激するのを
狭さく部の一部のみにすることができる。
【０１０９】
　図９Ａ、図９Ｂ、図９Ｃ、および図９Ｄは、ポンプ１１の非動作時の、図６Ａによる実
施形態の電極１６の修正された動作を示している。図９Ａを参照すると、狭さく部材１５
Ａに沿って一列に位置する８つの電極と、狭さく部材１５Ｂに沿って一列に位置する８つ
の電極がある。制御デバイス９は、事前に設定された方式に従って２つの電極列中の電極
を作動させ、選択された部分上の電極の位置を経時的に変化させる選択された部分２を部
分的に収縮させ、それによって、腸の、現在刺激されていない部分は、再び刺激される前
にほぼ正常な血液循環を回復することができる。各電極は、細長い狭さく部材１５Ａ、１
５Ｂの中央に位置する電極から、腸の上流側方向および下流側方向に徐々に作動する。
【０１１０】
　制御デバイス９は、２つの電極列の中央に位置する２対の互いに隣接する電極１６Ａお
よび１６Ｂを作動させて、選択された部分２の短い距離に沿って腸壁を厚くし、選択され
た部分２の中央の腸の通路を閉鎖する。図９Ｂを参照すると、数秒程度の所定の期間の経
過後、電極対１６Ａの左側の、次の一対の電極１６Ｃと、電極対１６Ｂの右側の、次の一
対の電極１６Ｄが作動し、一方、電極１６Ａおよび１６Ｂは作動停止される。その結果、
腸壁は、選択された部分２の中央から離れた２つの異なる位置で厚くなる。図９Ｃを参照
すると、さらに所定の期間の経過後、電極対１６Ｃの左側の、次の一対の電極１６Ｅと、
電極対１６Ｄの右側の、次の一対の電極１６Ｆが作動し、一方、電極１６Ｃおよび１６Ｄ
は作動停止される。その結果、腸壁は、選択された部分２の中央からより離れた２つの異
なる位置で厚くなる。図９Ｄを参照すると、さらに所定の期間の経過後、電極対１６Ｅの
左側の、次の一対の電極１６Ｇと、電極対１６Ｆの右側の、次の一対の電極１６Ｈが作動
し、一方、電極１６Ｅおよび１６Ｆは作動停止される。次に、図９Ａ～図９Ｄによる上述
の刺激動作が、ポンプ１１が作動するまで循環的に繰り返される。
【０１１１】
　図１０Ａ、図１０Ｂ、および図１０Ｃは、移動可能な細長い狭さく部材１５Ａおよび１
５Ｂが細長い狭さく部材１７Ａおよび１７Ｂと置き換えられることを除いて、図６Ａ、図
６Ｂ、および図６Ｃによる実施形態と同様の本発明の実施形態を示している。この実施形
態の刺激デバイスは、固定部材１７Ａ、１７Ｂ上に位置し、かつ選択された部分２の腸壁
を電気的に刺激して、選択された部分２の上流側端部と下流側端部との間の腸の通路４の
体積を低減させるように構成された電極１６の列を含んでいる。したがって、図１０Ｃは
、短い狭さく部材１４Ａ、１４Ｂが最初に半径方向外側にその引き込み位置まで移動し、
次に、電極１６が作動して腸壁を収縮させ、したがって、選択された部分２の上流側端部
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と下流側端部との間の腸の通路の体積が低減し、それによって、矢印で示されているよう
に、腸内容物が腸の通路４内を下流側に移動した状態を示している。図を明確にするため
に、電極１６によって電気刺激を受ける腸壁の厚さは、図１０Ｃでは誇張されている。
【０１１２】
　図１１Ａおよび図１１Ｂは、それぞれの異なる動作段階を示す本発明の他の実施形態の
図であり、この場合、結腸ろう造設術患者の小腸１９におけるろう孔の近くに回転蠕動ポ
ンプ１８が取り付けられる。蠕動ポンプ１８は、ロータ２０の軸２３から等距離に位置す
る３つの円筒形狭さく部材２２Ａ、２２Ｂ、および２２Ｃの形をした狭さくデバイス２１
を保持するロータ２０を含んでいる。狭さく部材２２Ａ～２２Ｃは、ローラとして構成す
ることができる。細長い固定支持部材２４が、ロータ２０から間隔を置いているがロータ
２０の近くに位置しており、ロータ２０の軸２３と同心の部分円筒形表面２５を有してい
る。
【０１１３】
　制御デバイス９は、狭さく部材２２Ａ～２２Ｃが腸１９の一連の選択された部分の一部
を細長い支持部材２４に接触させて連続的に狭さくさせるように回転するようにロータ２
０を制御する。図１１Ａは、狭さく部材２２Ａが、腸１９を第１の部分２５の所で狭さく
させて腸の通路４を閉鎖し、一方、狭さく部材２２Ｂがまさに、腸１９を第１の部分２５
の下流側の第２の部分２６の所で解放しようとしている状態を示している。図１１Ｂは、
狭さく部材２２Ａが、細長い支持部材２４に沿ってほぼ中間部まで前進し、腸の通路内の
腸内容物を変位させ、したがって、ある量の腸内容物がろう孔を通って排出された状態を
示している。狭さく部材２２Ｂは腸１９を解放しており、一方、狭さく部材２２Ｃはまさ
に腸１９に係合しようとしている。したがって、制御デバイス９は、狭さく部材２２Ａ～
２２Ｃを細長い支持部材２４に沿って循環的に次々と移動させ、一方、腸１９の選択され
た部分を狭さくさせ、したがって、腸の通路４内の腸内容物が蠕動しがら変位するように
ロータ２０を制御する。同じ狭さく原理を、ロータを含まない他の機械狭さくデバイスに
よって実施することもできる。
【０１１４】
　図１２Ａおよび図１２Ｂは、図１２Ａ～図１２Ｂの実施形態の装置が、図４Ａ～図４Ｃ
による実施形態に関連して上記に説明した電気刺激デバイスと同じ目的を有する電気刺激
デバイスも含むことを除いて、図１１Ａおよび図１１Ｂによる実施形態と同様の本発明の
実施形態を示している。図１２Ａ～図１２Ｂによる刺激デバイスは、狭さく部材２２Ａ～
２２Ｃ上に設けられた電極１６を含んでいる。この実施形態では、ロータ２０は、図１１
Ａおよび図１１Ｂによる実施形態と比べて、細長い固定支持部材２３からいくらか遠くに
配置されており、したがって、狭さく部材２２Ａ～２２Ｃが、ロータ２０の回転時に腸１
９を狭さくさせるときに機械作用によって腸の通路を完全に閉鎖することはない。電極１
６を作動させることによって腸の通路４が完全に閉鎖される。同じ複合狭さく・刺激原理
をロータを含まない他の機械狭さくデバイスによって実施することもできる。
【０１１５】
　したがって、いずれかの狭さく部材２２Ａ～２２Ｃが腸１９の一部を狭さくすると、そ
の狭さく部材に関連する電極１６が狭さく部を電気パルスによって電気的に刺激し、した
がって、狭さく部の腸壁が厚くなり、腸の通路４を閉鎖する。図２２Ａは、狭さく部材２
２Ａが腸１９の一部の狭さくを開始した状態と、腸の通路４が、狭さく部材２２Ａ上の電
極１６が作動することによって閉鎖される状態を示している。
【０１１６】
　図１３Ａ～図１３Ｄは、それぞれの異なる動作段階を示す本発明の他の実施形態の長手
方向断面図であり、この場合、患者の腸１９の選択された部分に他の種類の蠕動ポンプ２
７が取り付けられる。ポンプ２７は、選択された部分のそれぞれの側にある長さにわたっ
て当接する凸状表面３０Ａおよび３０Ｂを有する細長い２つの狭さく部材２９Ａおよび２
９Ｂを含む狭さくデバイス２８を備えている。制御デバイス９は、図１３Ａ～図１３Ｄに
示されているように、細長い狭さく部材２９Ａ、２９Ｂを、選択された部分に対して移動
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し、したがって選択された部分を徐々に狭さくさせるように制御する。
【０１１７】
　したがって、図１３Ａに示されている狭さく部材２９Ａ、２９Ｂの最初の位置では、選
択された部分が狭さく部材２９Ａ、２９Ｂによって狭さくされることはない。制御デバイ
ス９は、この最初の位置から、図１３Ａを見ると分かるように、狭さく部材２９Ａ、２９
Ｂの左側端部を選択された部分（矢印で示されている）の方へ揺動させて腸１９の選択さ
れた部分を狭さくさせるように狭さく部材２９Ａ、２９Ｂを制御する。図１３Ｂは、腸の
通路４が狭さくした選択された部分によって完全に閉鎖される状態を示している。次に、
図１３Ｂに示されているように、制御デバイス９は、狭さく部材２９Ａ、２９Ｂの右側端
部が互いの方へ移動し（矢印で示されている）、一方、図１３Ｃを見ると分かるように、
狭さく部材２９Ａ、２９Ｂの凸状表面３０Ａ、３０Ｂが狭さくした選択された部分を間に
挟んで互いに転動するように移動するように狭さく部材２９Ａ、２９Ｂを制御する。その
結果、腸１９の腸内容物が右側（白い矢印で示されている）に押し出される。狭さく部材
２９Ａ、２９Ｂが互いに対して図１３Ｄに示されている位置まで転動すると、制御デバイ
ス９は、右側端部が互いに離れ（図１３Ｄの矢印で示されている）図１３Ａに示されてい
る最初の位置まで移動するように狭さく部材２９Ａ、２９Ｂを制御する。図１３Ａ～図１
３Ｄに示されている動作段階は、所望の量の腸内容物が腸の通路内を蠕動しながら変位す
るまで循環的に数回繰り返すことができる。この実施形態は、ろう孔患者に使用するのに
特に適している。したがって、蠕動ポンプ２７は、患者のろう孔の近くの、患者の腸に取
り付けられる。
【０１１８】
　あるいは、狭さく部材２９Ａ、２９Ｂのうちの１つのみに凸状表面を備えることができ
、その場合、他方の狭さく部材は、選択された部分に当接する平面を有する。腸１９の選
択された部分を患者の骨に押し付ける凸状表面を有する単一の狭さく部材を使用すること
も可能である。
【０１１９】
　図１４Ａ～図１４Ｄは、図１４Ａ～図１４Ｄの実施形態の装置が、図４Ａ～図４Ｃによ
る実施形態に関連して上記に説明した電気刺激デバイスと同じ目的を有する電気刺激デバ
イスも含むことを除いて、図１３Ａ～図１３Ｄによる実施形態と同様の本発明の実施形態
を示している。この刺激デバイスは、凸状表面３０Ａ、３０Ｂ上に位置する電極１６を含
んでいる。図１４Ａ～図１４Ｄの実施形態では、狭さく部材２９Ａおよび２９Ｂは、図１
３Ａ～図１３Ｄによる実施形態と比べて、互いにいくらか遠くに配置されており、したが
って、狭さく部材２９Ａ、２９Ｂが、動作時に腸１９を狭さくさせるときに機械作用によ
って腸の通路４を完全に閉鎖することはない。電極１６を作動させることによって腸の通
路４が完全に閉鎖される。
【０１２０】
　したがって、狭さく部材２９Ａ、２９Ｂが、図１４Ａに示されている最初の位置にある
状態で、制御デバイス９は、狭さく部材２９Ａ、２９Ｂの左側端部を腸１９の選択された
部分の方へ（矢印で示されている）揺動させるように狭さく部材２９Ａ、２９Ｂを制御し
、一方、腸１９を電気的に刺激し、腸壁を収縮させて厚くするように電極１６を制御する
。図１４Ｂは、腸の通路４が、狭さく部材２９Ａ、２９Ｂによる腸１９の機械狭さくと電
極１６による腸１９の電気刺激との組合せによって完全に閉鎖される状態を示している。
図１４Ｃおよび図１４Ｄは、上述の図１３Ｃおよび図１３Ｄの動作段階に相当する動作段
階を示している。
【０１２１】
　図１４Ａ～図１４Ｄによる実施形態では、制御デバイス９は、狭さくした選択された部
分を徐々に刺激し、狭さく部材２９Ａ、２９Ｂの凸状表面３０Ａ、３０Ｂが互いに転動す
るときに細長い狭さく部材２９Ａ、２９Ｂの移動に合わせて徐々に収縮させるように電極
１６を制御する。
【０１２２】
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　図１５Ａおよび図１５Ｂは、本発明の他の実施形態のそれぞれの異なる動作段階を示し
ており、この場合、装置は、患者の腸１９の選択された部分に取り付けられた別個のポン
プ３１と取り外し可能な別個の閉鎖部材３２とを含んでいる。ポンプ３１は、上述の種類
のものであり、腸１９の選択された部分を交互に狭さくさせ解放し、したがって、腸内容
物を腸の通路４を通って変位させる狭さくデバイスを含んでいる。閉鎖部材３２は、選択
された部分の両側に位置する細長い２つの狭さく部材３３Ａおよび３３Ｂを含んでいる。
狭さく部材３３Ａ、３３Ｂは、ポンプ３１の動作時に腸１９の選択された部分が解放され
る引き込み位置（図１５Ａ）と、ポンプの非動作時に狭さく部材３３Ａ、３３Ｂが選択さ
れた部分を狭さくさせて腸の通路を閉鎖する狭さく位置（図５Ｃ）との間を、互いに接近
したり離れたりするように半径方向に移動可能である。
【０１２３】
　腸１９の選択された部分の筋肉または神経組織を電気パルスによって刺激して腸壁を収
縮させる数列の電極１６が狭さく部材３３Ａ、３３Ｂ上に位置している。図１５Ａは、非
作動状態の電極を示す電極１６を塗りつぶされていない輪で示し、図１５Ｂは、作動状態
の電極を示す電極１６を黒く丸い点で示している。狭さく部材３３Ａ、３３Ｂと電極１６
は協働して、閉鎖部材３２が腸の通路４を閉鎖するときに腸組織内の血液循環の阻害を回
避する。したがって、狭さく部材３３Ａ、３３Ｂは、ポンプ３１の非動作時（図１５Ｂ）
に、選択された部分を少なくとも部分的に狭さくさせ、腸の通路４の断面積を少なくとも
かなり小さくし、電極は、腸の筋肉または神経組織電気的に刺激して腸を収縮させ、した
がって、腸壁が厚くなり、腸の通路４が完全に閉鎖される。電極は、図９Ａ～９Ｄの実施
形態に関連して上記に説明した事前に設定された方式に従うか、あるいは腸の刺激を変動
させる任意の他の所定のパターンまたは方式に従って作動させることができる。
【０１２４】
　図１６Ａは、ろう孔３５を設けられた結腸ろう造設術患者に移植された人工腸部材３４
を含む本発明の他の実施形態を示している。小腸１９が外科的に切断され、その上流側開
放端部３６と、ろう孔３５を形成する小腸１９の短い分離部３９の下流側開放端部３７と
が形成される。腸１９の短い部分３９は、患者の腹壁３９Ａの外科的に形成された開口部
を通って延びている。人工腸部材３４は、上流側端部３６と下流側端部３７との間で患者
の小腸１９と外科的に接合され一体化される。患者の腸間膜の一部の血管３８は、腸の、
ろう孔３５を形成する分離部分３９に血液を供給する。人工腸部材３４は、人工腸部材３
４にのみ作用する狭さくデバイスを含むポンプ４０を備えている。ポンプ４０に取り付け
られたホルダ４０Ａは、腹壁３９Ａにその開口部の所で固定されている。ポンプ４０の狭
さくデバイスは、弾性チューブを含んでよい人工腸部材３４を交互に狭さくさせたり解放
したりし、したがって、腸内容物が患者のろう孔３５を通って排出される。ポンプ４０の
狭さくデバイスは、本出願の各実施形態に記載された様々な狭さくデバイスのうちのいず
れか１つを選択することができる。図１６Ａの実施形態では、狭さくデバイスは、ポンプ
４０の非動作時に、人工腸部材３４を狭さくさせ、人工腸部材３４の通路を通常は閉鎖し
たままにしておくことができる。さらに、図１６Ａの実施形態では、小腸を狭さくさせる
ことのできる任意の種類のポンプ使用することができる。
【０１２５】
　上述の人工腸部材３４または４３は、図１６Ｂに示されているように、交互に患者の肛
門に直接または間接的に接合することができる。
【０１２６】
　図１７は、人工腸部材３４およびポンプ４０の拡大図であり、ポンプ４０を有する腸部
材３４が腸１９にその上流側端部および下流側端部３６、３７の所で密封された状態を示
している。すなわち、織物管状ネット４１が、腸１９にその上流側端部３６の所で取り付
けられ、かつポンプ４０に取り付けられている。他の織物管状ネット４２が、腸１９の分
離部分３９に取り付けられ、かつポンプ４０に取り付けられている。管状ネット４２は、
分離部分３９に完全に取り付けられているわけではなく、ネット４２が部分３９上で丸め
られた状態を示している。最初、織物ネット４１および４２は、通常は吸収可能な縫合糸
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によって腸に縫合される。管状ネット４１、４２は、腸１９を人工腸部材３４に密封する
線維性組織の内部成長を推進する。ＰＴＦＥ、シリコーン、ポリウレタンのような他の材
料を菅状ネット４１、４２の外部に張り付けることができる。
【０１２７】
　図１８は、ポンプ４０の下流側から延び、かつろう孔４５を形成する管状部４４を有す
る人工腸部材４３を含む図１７の実施形態の変形例を示している。人工腸部材４３の他の
管状部４４Ａは、ポンプ４０の上流側から延びている。この変形例では、人工腸部材４３
の管状部４４Ａを患者の小腸１９に接合し密封するだけでよい。
【０１２８】
　図１９Ａ、図１９Ｂ、図１９Ｃ、および図１９Ｄは、本発明の他の実施形態のそれぞれ
の異なる動作段階を概略的に示しており、この場合、ポンプ４６は、患者の腸１９を軸方
向に狭さくさせる狭さくデバイス４７を含んでいる。図１９Ａを参照すると、狭さくデバ
イス４７は、互いにヒンジ連結された第１対の狭さく部材４８Ａおよび４８Ｂと、互いに
ヒンジ連結された第２対の狭さく部材４９Ａおよび４９Ｂとを含んでいる。２つの狭さく
部材４８Ａ、４８Ｂおよび４９Ａ、４９Ｂは、線維性組織を内部成長させる材料５０によ
って腸１９の選択された部分にその両側で接合されている。図１９Ｂは、第１対の狭さく
部材４８Ａ、４８Ｂおよび第２対の狭さく部材４９Ａ、４９Ｂが互いに離れる方向に移動
して腸１９の選択された部分を半径方向に膨張させ、腸の通路４の膨張チャンバ５１を形
成した状態を示している。図１９Ｃは、狭さく部材４８Ａおよび４９Ｂが、互いに半径方
法に旋回し、かつ腸１９の選択された部分を軸方向に狭さくさせ、それによってチャンバ
５１の体積が低減して腸内容物を腸の通路を通って腸１９から変位させた状態を示してい
る。図１９Ｄは、やはり第２対の狭さく部材４８Ｂおよび４９Ｂが、互いに向かって旋回
し、膨張した選択された部分を軸方向に狭さくさせてチャンバ５１の体積をさらに低減さ
せ、それによって、より多くの腸内容物が腸の通路４を通って腸１９から変位した状態を
示している。
【０１２９】
　図２０は、図４Ａ～図４Ｃによる実施形態に関連して上記に説明した電気刺激デバイス
と同じ目的を有する電気刺激デバイスも含む図１９Ｄの実施形態を示している。図２０の
刺激デバイスは、狭さく部材４８Ａ、４８Ｂ、４９Ａ、および４９Ｂ上に位置する電極１
６を含んでいる。電極１６は、狭さく部材４８Ａ、４８Ｂ、４９Ａ、および４９Ｂが腸１
９を軸方向に狭さくさせるのと同時に、腸１９を電気的に刺激して腸壁を収縮させて厚く
する。
【０１３０】
　図２１～図２６は本発明の他の実施形態を示しており、この場合、手動ポンプ５２は、
患者の腸１９の選択された部分に取り付けられた油圧操作狭さくデバイス５３を含んでい
る。狭さくデバイス５３は、選択された部分をその上流側端部の所で狭さくさせたり解放
したりする第１のサブデバイス５４と、選択された部分をその下流側端部の所で狭さくさ
せたり解放したりする第２のサブデバイス５５と、選択された部分をその上流側端部と下
流側端部との間で狭さくさせたり解放したりする第３のサブデバイス５６とを含んでいる
。第１のサブデバイス５４は、フレーム５７と、フレーム５７に対して移動可能な狭さく
部材５８と、フレーム５７と狭さく部材５８との間に連結された油圧蛇腹部材５９とを含
んでいる。フレーム５７の支持表面６０は腸１９を支持しており、したがって、図２２を
見ると分かるように、狭さく部材５８は、腸１９を支持表面６０に接触させて狭さくさせ
ることができる。第２のサブデバイス５５は、図２３を見ると分かるように、腸１９の両
側に位置する２つの狭さく部材６１Ａおよび６１Ｂと、やはり腸１９の両側に位置し、か
つ狭さく部材６１Ａ、６１Ｂを相互に連結する２つの蛇腹部材６２Ａおよび６２Ｂとを含
んでいる。第３のサブデバイス５６は、第１のサブデバイス５４と同様に構成され、フレ
ーム６３と、フレーム６３に対して移動可能な細長い狭さく部材６４と、フレーム６３と
細長い狭さく部材６４との間に連結された２つの油圧蛇腹部材６５Ａおよび６５Ｂとを含
んでいる。フレーム６３の支持表面６６は腸１９を支持している。蛇腹部材５９、６５Ａ
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、６５Ｂ、６２Ａ、６２Ｂは、完全に膨張すると、蛇腹部材５９の体積が２つの蛇腹部材
６２Ａおよび６２Ｂの体積に等しくなり、一方、２つの蛇腹部材６５Ａおよび６５Ｂの体
積が蛇腹部材５９の体積より大きくかつ蛇腹部材６２Ａおよび６２Ｂの体積より大きくな
るような寸法を有している。
【０１３１】
　ある体積の油圧流体を含む、手動圧縮可能な弾性リザーバ６７の形をしたアクチュエー
タが、患者の体内に皮下移植可能であり、かつサイズの等しい油圧導管６８Ａ、６８Ｂ、
６８Ｃ、６８Ｄ、および６８Ｅを介してそれぞれの蛇腹部材５９、６５Ａ、６５Ｂ、６２
Ａ、および６２Ｂに油圧式に連結されている。導管６８Ｃは、単一の導管６８Ｅを通って
供給される油圧流体を２つの蛇腹部材６５Ａおよび６５Ｂに分岐させる。図２１～図２３
は、リザーバ６７が圧縮されておらず、それによって、すべての蛇腹部材５９、６５Ａ、
６５Ｂ、６２Ａ、６２Ｂが引き込まれている非作動状態のポンプ５２を示している。この
状態の結果、サブデバイス５５は、選択された部分の下流側で腸１９を狭さくさせ（図２
３参照）、一方、サブデバイス５４および５６は、腸１９を解放する。
【０１３２】
　図２４～図２６は、患者が、手動でリザーバ６７を圧縮して油圧流体をリザーバ６７か
ら蛇腹部材５９、６５Ａ、６５Ｂ、６２Ａ、６２Ｂに分配する作動状態のポンプ５２を示
している。この状態の結果、蛇腹部材５９が膨張し、したがって、短い狭さく部材５８が
、腸１９を狭さくさせ、かつ腸の通路４を選択された部分の上流側端部の所で閉鎖し（図
２５参照）、２つの蛇腹部材６２Ａ、６２Ｂが膨張し、したがって、短い狭さく部材６１
Ａ、６１Ｂが、腸１９を解放し、かつ腸の通路４を選択された部分の下流側端部の所で開
放し（図２６参照）、２つの蛇腹部材６５Ａ、６５Ｂが膨張し、したがって、細長い狭さ
く部材６４が、選択された部分をその上流側端部と下流側端部との間で狭さくさせそれに
よって、腸内容物が腸の通路４内で変位する。蛇腹部材５９は、膨張時に体積が２つの蛇
腹部材６５Ａ、６５Ｂの体積の和よりも少なくなり、かつ油圧流体が単一の導管６８Ｅを
介して蛇腹部材６５Ａ、６５Ｂに供給されるため、蛇腹部材５９は、リザーバ６７の圧縮
時に蛇腹部材６５Ａ、６５Ｂよりも高速に膨張する。（この膨張率の差は、蛇腹部材６５
Ａおよび６５Ｂのそれぞれの体積よりも少ない体積を有する蛇腹部材５９を構成し、蛇腹
部材６５Ａを導管６８Ｂに連結し蛇腹部材６５Ｂを導管６８Ｄに連結することによって実
現することもできる。）したがって、狭さく部材５８は、細長い狭さく部材６４が腸を完
全に狭さくさせるかなり前に腸１９の選択された部分の上流側端部の所で腸の通路４を閉
鎖し、それによって、狭さく部材６４が腸１９を狭さくさせるときに腸１９の選択された
部分における顕著な量の腸内容物が腸の通路内を下流側に押し出される。患者がリザーバ
６７の圧縮を停止すると、リザーバはその非圧縮状態を再開し、蛇腹部材５９、６５Ａ、
６５Ｂ、６２Ａ、６２Ｂから油圧流体を吸引し、それによって、蛇腹部材５９、６５Ａ、
６５Ｂ、６２Ａ、６２Ｂが引き込み、ポンプ５２が、図２１に示されている非作動状態に
戻る。
【０１３３】
　上述の図２１～図２３による狭さくデバイスの油圧動作手段は、図１～図１０Ｃによる
実施形態の狭さくデバイスおよび図１５Ａ、１５Ｂによる実施形態の閉鎖部材で実施する
ことができる。
【０１３４】
　図２７Ａおよび図２７Ｂは、図２１～図２６の実施形態で使用するのに適した油圧反転
サーボ６９を示している。反転サーボ６９は、互いに平行な２枚の長側壁７１Ａおよび７
１Ｂと互いに平行な２枚の短側壁７２Ａおよび７２Ｂとを有する矩形のハウジング７０を
含んでいる。長側壁７１Ａ、７１Ｂと平行な可動壁７３は、長側壁７１Ａ、７１Ｂ間で短
側壁７２Ａ、７２Ｂ上を滑る。チャンバ７５を形成する比較的大きなほぼ円筒形の蛇腹リ
ザーバ７４が、可動中間壁７３と長側壁７１Ｂとの間を延びかつ可動中間壁７３および長
側壁７１Ｂに接合されており、大きなリザーバ７４のチャンバ７５よりもかなり小さいチ
ャンバ７７を形成する比較的小さなほぼ円筒形の蛇腹リザーバ７６が、可動壁７３と長側
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壁７１Ａとの間を延びかつ可動壁７３および長側壁７１Ａに接合されている。小さな蛇腹
リザーバ７６は、圧縮可能なリザーバ６７に導管６８Ａを通って連結される流体供給管７
８を有しており、大きな蛇腹リザーバ７４は、蛇腹部材５９、６５Ａ、６５Ｂ、６２Ａ、
６２Ｂに導管６８Ｂ～６８Ｄを通って連結される流体供給管７９を有している。
【０１３５】
　図２７Ａを参照すると、患者がリザーバ６７を圧縮すると、少量の油圧流体がリザーバ
６７から供給管７８を通って小さな蛇腹リザーバ７６のチャンバ７７内に導かれ、したが
って、小さな蛇腹リザーバ７６が膨張し、かつ可動中間壁７３を長側壁７１Ｂの方へ押す
。その結果、大きな蛇腹リザーバ７４は、中間壁７３によって長側壁７１Ｂに押し付けら
れた状態で収縮され、それによって、図２７Ｂを見ると分かるように、大量の油圧流体が
、大きい蛇腹リザーバ７４のチャンバ７５から供給管７９を通し、さらに導管６８Ｂ～６
８Ｄを通ってポンプ５２の蛇腹５９、６５Ａ、６５Ｂ、６２Ａ、６２Ｂ内に押し出される
。
【０１３６】
　図２８Ａおよび図２８Ｂは、図１～図１０Ｃおよび図１５Ａ、図１５Ｂによる実施形態
で実施することのできる手動狭さくデバイス８０を示している。狭さくデバイス８０は、
患者の腸１９の選択された部分に取り付けられた開放端部付き管状ハウジング８１を含む
と共に、図２８Ａに示されている解放位置と、狭さく部材８２が腸１９の選択された部分
を狭さくさせる、図２８Ｂに示されている狭さく位置との間を、腸１９に接近したり離れ
たりするように管状ハウジング８１内を半径方向に移動可能な狭さく部材８２とを含んで
いる。狭さく部材８２を機械的に動作させる機械操作手段は、ハウジング８１に取り付け
られた電気モータ８３と、モータ８３によって駆動されかつ狭さく部材８２に動作可能に
連結された伸縮デバイス８４とを含んでいる。モータ８３に電力を供給すると、モータ８
３は、伸縮デバイス３０を膨張させ、したがって、図２８Ｂを見ると分かるように、狭さ
く部材８２が、腸１９を狭さくさせて腸の通路４を閉鎖する。狭さく部材８２が腸１９を
解放するときは、電気モータ８３が反転され、したがって、伸縮デバイス８４が、図２８
Ａに示されている位置に狭さく部材８２を引き込み、それによって、腸１９が解放され、
腸の通路４が開放される。
【０１３７】
　あるいは、機械操作手段は、図２８Ｃに示されているように、クランプ部材８２に動作
可能に連結された皮下移植されたアクチュエータを含んでよく、このアクチュエータは患
者によって手動で操作される。したがって、モータ８３は、伸縮デバイス８４を膨張させ
たままに維持し、クランプ部材８２を腸１９に押し付けるように作用するばね８４ａと置
き換えられている。アクチュエータは、伸縮デバイス８４に動作可能に連結されたレバー
機構８３ａを含んでいる。患者は、皮膚を通ってレバー機構８３ａを押し、点線で示され
ているように、伸縮デバイス８４をばね８４ａの作用に抗して伸縮デバイス８４の引き込
み位置まで引っ張る。患者がレバー機構８３ａを放すと、ばね８４ａが伸縮デバイス８４
を膨張させ、それによって、クランプ部材８２が再び腸１９に押し付けられる。
【０１３８】
　図２８Ａ、図２８Ｂ、および図２８Ｃに関連して上記に説明した機械操作手段は、図１
～図１０Ｃおよび図１５Ａ～図１８による実施形態で実施することもできる。
【０１３９】
　図２９は、ろう孔患者の腸に取り付けられた図６Ａおよび図６Ｂの実施形態のポンプ１
１を示しており、この場合、狭さくデバイス１２の狭さく部材１５Ａ、１５Ｂが腸１９を
狭さくさせ、電極１６が通電されて腸の通路４を閉鎖する。制御デバイスは、無線リモー
ト・コントロール８５Ａの形をした外部制御ユニットと、マイクロプロセッサを含んでよ
く、ポンプ１１を制御する、移植された内部制御ユニット８６とを含んでいる。リモート
・コントロール８５Ａは、患者によって操作可能であり、ポンプ１１のオン、オフを切り
替えるように内部制御ユニット８６を制御する。別個の無線エネルギー送信器８５Ｂは、
リモート・コントロール８５Ａと一体化することもでき、無線エネルギーを患者の体外か
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ら、伝送された無線エネルギーを電気エネルギーに変換する移植されたエネルギー変換デ
バイス８７に伝送するように構成されている。ポンプ１１に電力を供給し、かつ電極１６
を通電する移植された再充電可能な電池８８は、エネルギー変換デバイス８７によって生
成された電気エネルギーを蓄積する。制御ユニット８６、エネルギー変換デバイス８７、
および電池８８は、患者の、皮膚と腹壁との間の脂肪層内にパッケージとして移植される
。ポンプ１１は、無線エネルギー変換デバイス８７が無線エネルギー送信器８５Ｂによっ
て伝送された無線エネルギーから変換した電気エネルギーによって直接駆動することもで
きる。無線エネルギーは、エネルギー送信器８５Ｂのコイルによって放出される電磁波を
含んでよく、その場合、エネルギー変換デバイス８７の対応するコイルは、電磁波を電流
に変換する。
【０１４０】
　移植されたセンサ８９は、腸の選択された部分における腸内容物の体積や、腸１９の膨
張または腸１９内の圧力のような、患者の物理的パラメータを検知する。リモート・コン
トロール８５Ａは、ポンプ１１の非動作時に、物理的パラメータがしきい値を超えたこと
をセンサが検知したことに応答して音声信号や表示情報などの表示を生成するように構成
されている。この表示は、排便すべきときであることを患者に知らせる必要がある。
【０１４１】
　図３０は、患者の肛門に外科的に連結された結腸ろう造設術患者の小腸１９に取り付け
られた図６Ａおよび図６Ｂの実施形態のポンプ１１を示している。
【０１４２】
　本発明について、現在最も実際的で好ましい実施形態とみなされるものに関連して説明
したが、本発明が、開示された実施形態に限定されるものではなく、逆に、添付の特許請
求の範囲の趣旨および範囲内に含まれる様々な変形例および均等な構成を対象とするもの
であることを理解されたい。
【符号の説明】
【０１４３】
１　ポンプ；　２　（腸の選択された）部分；　３　（患者の）腸；　
４　（腸の）通路；　５　開放端部；　６　腸壁；　７　ポンプ；　８　狭さく部；　
９　制御デバイス；　１０　狭さく部。
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