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(57)【要約】
　本発明は、雄の哺乳動物個体を一時的に不妊にするた
めの雄用避妊装置に関する。その装置は、精子が尿道に
到達するのを防止するために、制御された期間中に精管
のうち膨大部の下流領域を制限するように適合された植
込み可能な制限デバイスを備える。さらに、その装置は
、制限デバイスの動作を制御する制御デバイスを備える
。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　雄の哺乳動物の個体を一時的に不妊にする男性用避妊装置であって、
　制御された期間に精管のうち膨大部の下流領域を制限するように適合された植込み可能
な制限デバイスを備えて、精子が尿道に到達するのを防止され、
　前記制限デバイスの動作を制御する制御デバイスを備える、
避妊装置。
【請求項２】
　制限デバイスは、精管中の流れを止めるように精管の組織壁のうちの膨大部の下流の少
なくとも一部分を締め付けるための締め付けデバイスを備える、請求項１に記載の避妊装
置。
【請求項３】
　前記締め付けデバイスは調節可能であり、精管の壁部分の制限を変更するために調節可
能な前記締め付けデバイスを動作させるための動作デバイスとを備える、請求項２に記載
の避妊装置。
【請求項４】
　前記動作デバイスは、前記締め付けデバイスを機械式に動作させる、請求項３に記載の
避妊装置。
【請求項５】
　前記動作デバイスは、前記締め付けデバイスを液圧式に動作させる、請求項３に記載の
避妊装置。
【請求項６】
　前記動作デバイスは、非磁気的および／または非手動で制限デバイスを動作させる、請
求項３に記載の避妊装置。
【請求項７】
　前記動作デバイスは、電動の動作デバイスを備える、、請求項３に記載の避妊装置。
【請求項８】
　前記動作デバイスは、モータを備える、請求項７に記載の避妊装置。
【請求項９】
　前記動作デバイスは、サーボ・システムを備える、請求項８に記載の避妊装置。
【請求項１０】
　前記制限デバイスは、器官の異なる側部において患者の精管中の流れの方向に器官に沿
って延びる細長いクランプ要素を少なくとも２つ具備し、前記動作デバイスは、壁部分を
締め付けるためにクランプ要素間で壁部分をクランプ留めするようにクランプ要素を動作
させる、請求項４に記載の避妊装置。
【請求項１１】
　前記動作デバイスは、前記締め付けデバイスを液圧式に調節する液圧手段と、その液圧
手段に動作可能に接続された逆倍力サーボとを備える、請求項５に記載の避妊装置。
【請求項１２】
　前記制限デバイスは膨張不能な機械式締め付けデバイスを備え、前記動作デバイスは機
械式締め付けデバイスを液圧式に調節する液圧手段を備える、請求項５に記載の避妊装置
。
【請求項１３】
　前記制限デバイスは、精管中の流れに影響を及ぼすように前記壁部分を収縮させるよう
に、精管の組織壁のうち膨大部の下流領域にある壁部分を刺激する刺激デバイスを備える
、請求項１に記載の避妊装置。
【請求項１４】
　前記制御デバイスが、検知された機能パラメータまたは患者の物理的パラメータに応じ
て壁部分に対する前記刺激デバイスからの刺激の強さを制御する、請求項１３に記載の避
妊装置。
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【請求項１５】
　前記制御デバイスが、第１モードでは、締め付けられた壁部分を、精管中の流れを止め
ていまわないよう制限すべく刺激するように、刺激デバイスを制御し、第２モードでは、
精管中の流れを増加させるように刺激を停止させるよう制御する、請求項１３に記載の避
妊装置。
【請求項１６】
　前記制御デバイスが、第２モードでは、精管中の流れを回復させるように刺激を停止さ
せるよう制御する、請求項１３に記載の避妊装置。
【請求項１７】
　前記制御デバイスが前記刺激デバイスを次のように制御して、すなわち、締め付けられ
た壁部分に対して、それに収縮が生じるような刺激が前記刺激デバイスから施されるよう
に制御し、精管中の流れを停止させるようにする、請求項１３に記載の避妊装置。
【請求項１８】
　前記制御デバイスは、第１モードでは、締め付けられた壁部分を刺激して精管中の流れ
を止めるように、そして、第２モードでは、壁部分の刺激を停止させて精管中の流れを許
容するように、前記刺激デバイスを制御する、請求項１３に記載の避妊装置。
【請求項１９】
　前記制御デバイスは、第２モードでは、壁部分の刺激を停止させ且つ締め付けデバイス
による締め付けを釈放させて精管中の流れが回復するようにする、請求項１８に記載の避
妊装置。
【請求項２０】
　前記制御デバイスは、検知された患者の物理的パラメータに応じて壁部分への刺激の強
度の調節を行うように前記刺激デバイスを制御する、請求項１８に記載の避妊装置。
【請求項２１】
　前記制御デバイスは、検知された機能パラメータに応じて壁部分への刺激の強度の調節
を行うように前記刺激デバイスを制御する、請求項１８に記載の避妊装置。
【請求項２２】
　前記制御デバイスは、精管における圧力増大が生じると、壁部分への刺激の強度の増大
を行うように前記刺激デバイスを制御して、精管中の流れを停止したままとする、請求項
１９に記載の避妊装置。
【請求項２３】
　精管における圧力に関連する患者身体の物理的パラメータを検知するセンサを備え、そ
のセンサからの信号に応じて、前記制御デバイスが前記刺激デバイスを制御する、請求項
２０に記載の避妊装置。
【請求項２４】
　前記物理的パラメータは患者身体の圧力であり、前記センサは圧力センサである、請求
項２３に記載の避妊装置。
【請求項２５】
　前記制限デバイスは、前記刺激デバイスを次のように制御する、すなわち、精管中の流
れの完全な停止を得べく前記壁部分を収縮させるように、締め付けられた壁部分を刺激す
るように前記刺激デバイスを制御する、請求項１３に記載の避妊装置。
【請求項２６】
　前記制御デバイスは、第１モードでは、締め付けられた壁部分を刺激して精管中の流れ
を完全に止めるように、そして、第２モードでは、壁部分の刺激を停止させて精管中の流
れを許容するように、前記刺激デバイスを制御する、請求項２５に記載の避妊装置。
【請求項２７】
　前記制御デバイスは、検知された患者の物理的パラメータに応じて壁部分への刺激の強
度の調節を行うように前記刺激デバイスを制御する、請求項２６に記載の避妊装置。
【請求項２８】
　前記制御デバイスは、検知された機能パラメータに応じて壁部分への刺激の強度の調節
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を行うように前激デバイスを制御する、請求項２６に記載の避妊装置。
【請求項２９】
　前記制御デバイスは、精管における検知された圧力に応じて、壁部分への刺激の強度の
増大を行うように前記刺激デバイスを制御して、精管中の流れを停止したままとする、請
求項２８に記載の避妊装置。
【請求項３０】
　精管における圧力に関連する患者の物理的パラメータを検知するセンサを備え、そのセ
ンサからの信号に応じて、前記制御デバイスが前記刺激デバイスを制御する、請求項２９
に記載の避妊装置。
【請求項３１】
　前記物理的パラメータは患者身体の圧力であり、前記センサは圧力センサである、請求
項３０に記載の避妊装置。
【請求項３２】
　前記生後デバイスは、患者身体の外部から、前記刺激デバイスを制御する、請求項１３
に記載の避妊装置。
【請求項３３】
　前記制御デバイスは患者により操作される、請求項３２に記載の避妊装置。
【請求項３４】
　前記制御デバイスは前記刺激デバイスを手動でオン・オフをするスイッチを含み、その
スイッチは患者の体外から手動操作可能に患者の皮下に植え込まれている、請求項３３に
記載の避妊装置。
【請求項３５】
　前記制御デバイスは、患者が前記刺激デバイスのオン・オフをするための手持ち式無線
遠隔制御装置を含む、請求項３３に記載の避妊装置。
【請求項３６】
　前記制御デバイスは無線で前記刺激デバイスを制御する、請求項３２に記載の避妊装置
。
【請求項３７】
　前記制御デバイスは、壁部分の異なる領域を間欠的かつ個別に刺激するように前記刺激
デバイスを制御し、少なくとも少なくとも２つの領域が異なる時点に刺激される、請求項
１３に記載の避妊装置。
【請求項３８】
　前記制御デバイスは、連続する期間に壁部分の各領域を間欠的に刺激するように前記刺
激デバイスを制御し、各期間は、その期間が経過するまでその領域で十分な血液循環を維
持するのに十分に短い、請求項３７に記載の避妊装置。
【請求項３９】
　前記制御デバイスは、壁部分の各領域を間欠的に刺激するように前記刺激デバイスを制
御し、壁部分の領域のうちの現時点で刺激されていない領域が、前記刺激デバイスにより
再度刺激される前にほぼ正常な血液循環を回復する時間を有するようにされる、請求項３
７に記載の避妊装置。
【請求項４０】
　前記制御デバイスは、壁部分の１またはそれ以上の領域を一度に刺激するように、前記
刺激デバイスを制御する、請求項１３に記載の避妊装置。
【請求項４１】
　前記制御デバイスは、壁部分の異なる領域を順次に刺激するように、前記刺激デバイス
を制御する、請求項４０に記載の避妊装置。
【請求項４２】
　前記制御デバイスは、ある領域から別の領域に刺激が徐々にシフトするように、前記刺
激デバイスを制御する、請求項４０に記載の避妊装置。
【請求項４３】
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　前記制御デバイスは、患者の精管中の流れと同じまたは反対の方向に壁部分に沿った領
域の刺激を周期的に伝搬するように、前記刺激デバイスを制御する、請求項４０に記載の
避妊装置。
【請求項４４】
　前記制御デバイスは、決められた刺激パターンに従って、領域の刺激を周期的に伝搬す
るように前記刺激デバイスを制御する、請求項４０に記載の避妊装置。
【請求項４５】
　前記制御デバイスは、壁部分の刺激の強度を変えるように、前記刺激デバイスを制御す
る、請求項１３に記載の避妊装置。
【請求項４６】
　前記制御デバイスは、壁部分の刺激の強度を周期的に変えるように、前記刺激デバイス
を制御する、請求項４５に記載の避妊装置。
【請求項４７】
　前記制御デバイスは、壁部分の刺激の強度を周期的かつ個別的に変えるように、前記刺
激デバイスを制御する、請求項１３に記載の避妊装置。
【請求項４８】
　前記制御デバイスは、壁部分の刺激の強度をパルスで間欠的に変えるように、前記刺激
デバイスを制御する、請求項４７に記載の避妊装置。
【請求項４９】
　前記パルスがパルス列をなす、請求項４７に記載の避妊装置。
【請求項５０】
　壁部分の領域のうち少なくとも第１の領域および第２の領域を、第１および第２のパル
ス列が互いに対して徐々にシフトするようにそれぞれ第１のパルス列および第２のパルス
列で繰り返し刺激する、請求項４９に記載の避妊装置。
【請求項５１】
　前記第１の領域は第１のパルス列で刺激され、一方前記第２の領域は第２のパルス列で
刺激をされず、または、その逆である、請求項５０に記載の避妊装置。
【請求項５２】
　第１および第２のパルス列は、第１および第２のパルス列が少なくとも部分的に互いに
重なるように互いに対してシフトされている、請求項５１に記載の避妊装置。
【請求項５３】
　前記制御デバイスは、パルス列のパルスの振幅を変えるように、前記刺激デバイスを制
御する、請求項４７に記載の避妊装置。
【請求項５４】
　前記制御デバイスは、各パルス列の個々のパルスの間のオフ期間を変えるように、前記
刺激デバイスを制御する、請求項４７に記載の避妊装置。
【請求項５５】
　前記制御デバイスは、パルス列の個々のパルス幅を変えるように、前記刺激デバイスを
制御する、請求項４７に記載の避妊装置。
【請求項５６】
　前記制御デバイスは、パルス列のパルス周波数を変えるように、前記刺激デバイスを制
御する、請求項４７に記載の避妊装置。
【請求項５７】
　前記制御デバイスは、パルス列間のオフ期間を変えるように、前記刺激デバイスを制御
する、請求項４７に記載の避妊装置。
【請求項５８】
　前記制御デバイスは、オフ期間中にその領域が刺激されないときに、その領域でほぼ正
常な血液循環が回復するのに十分に長く続くようにパルス列間の各オフ期間を制御するよ
うに、前記刺激デバイスを制御する、請求項５７に記載の避妊装置。
【請求項５９】
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　前記制御デバイスは、各パルス列の長さを変えるように、前記刺激デバイスを制御する
、請求項４７に記載の避妊装置。
【請求項６０】
　前記制御デバイスは、各パルス列の周波数を変えるように、前記刺激デバイスを制御す
る、請求項４７に記載の避妊装置。
【請求項６１】
　前記制御デバイスは、各パルス列のパルス数を変えるように、前記刺激デバイスを制御
する、請求項４７に記載の避妊装置。
【請求項６２】
　前記刺激デバイスは、患者の壁部分の異なる領域を間欠的に且つ個々に電気刺激する、
請求項１３に記載の避妊装置。
【請求項６３】
　前記刺激デバイスは、患者の壁部分の領域を電気パルスで電気刺激する、請求項６２に
記載の避妊装置。
【請求項６４】
　前記壁部分は筋繊維を含み、前記刺激デバイスは筋繊維を含む壁部分を電気パルスで刺
激し、筋繊維に収縮を生じさせ前記壁部分を収縮させる、請求項６２に記載の避妊装置。
【請求項６５】
　前記刺激デバイスは、前記壁部分に契合する電気素子を含み、電気パルスで前記壁部分
を刺激する、請求項６２に記載の避妊装置。
【請求項６６】
　前記刺激デバイスは、複数の電気素子を含む、請求項６５に記載の避妊装置。
【請求項６７】
　前記電気要素は、相互に固定された向きに配置されている、請求項６６に記載の避妊装
置。
【請求項６８】
　前記刺激デバイスは、電気素子を固定された向きに保持する構造体を含む、請求項６７
に記載の避妊装置。
【請求項６９】
　前記電気素子は細長いパターンをなし、前記構造体は、細長いパターンの電気素子が患
者の器官の壁部分に沿って精管の流れの方向に延び、壁部分のそれぞれの領域に当接する
ように、前記器官に適用し得る、請求項６８に記載の避妊装置。
【請求項７０】
　前記制御デバイスは、前記電気素子を電気的に付勢するように、前記刺激デバイスを制
御する、請求項６５に記載の避妊装置。
【請求項７１】
　前記制御デバイスは、前記電気素子を電気パルスで電気的に付勢するように、前記刺激
デバイスを制御する、請求項７０に記載の避妊装置。
【請求項７２】
　前記制御デバイスは、前記電気素子を電気的に付勢して複数または群をなす電気素子が
同時に付勢されるように、前記刺激デバイスを制御する、請求項７０に記載の避妊装置。
【請求項７３】
　前記制御デバイスは、前記電気素子を電気的に付勢して複数または群をなす電気素子が
順次に１回に１つ付勢されるか、または、電気素子の群が順次にランダム若しくは決めら
れたパターンに従って付勢されるように、前記刺激デバイスを制御する、請求項７０に記
載の避妊装置。
【請求項７４】
　前記電気素子は細長いパターンをなし、その細長いパターンが患者の器官の壁部分に沿
って精管の流れの方向に延び、且つ、前記電気素子が壁部分のそれぞれの領域に当接する
ように、前記電気素子を前記器官に適用し得る、請求項７０に記載の避妊装置。
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【請求項７５】
　前記制御デバイスは、それらの電気素子が細長いパターンに長手方向に沿って引き続き
付勢されるように、前記刺激デバイスを制御する、請求項７４に記載の避妊装置。
【請求項７６】
　前記制御デバイスは、それらの電気素子が、細長いパターンの長手方向に精管の流れと
同じまたは反対の方向に沿って、引き続き付勢されるように、前記刺激デバイスを制御す
る、請求項７５に記載の避妊装置。
【請求項７７】
　前記制御デバイスは、前記刺激デバイスの患者の器官への適用時には、締め付けられた
壁部分のほぼ中心の位置から細長いパターンの電気素子の両端に向かって電気素子に連続
的にエネルギーが供給されるように、前記刺激デバイスを制御する、請求項７５に記載の
避妊装置。
【請求項７８】
　前記制御デバイスは、前記電気素子が、隣接して付勢される電気素子の少なくとも１つ
の群をなすように付勢されるように、前記刺激デバイスを制御する、請求項７５に記載の
避妊装置。
【請求項７９】
　付勢される電気素子の群における素子が、付勢された電気素子の経路をなす、請求項７
８に記載の避妊装置。
【請求項８０】
　付勢される電気素子の前記経路は、前記刺激デバイスの患者の器官への適用時には、患
者の器官の少なくとも一部に延びる、請求項７９に記載の避妊装置。
【請求項８１】
　付勢される電気素子の前記経路は、前記刺激デバイスの患者の器官への適用時には、患
者の器官の全周に延びる、請求項７９に記載の避妊装置。
【請求項８２】
　付勢される電気素子群の素子は、前記刺激デバイスの患者の器官への適用時には、付勢
される電気素子の２つの相互に逆向きの経路を形成する、請求項７９に記載の避妊装置。
【請求項８３】
　付勢される電気素子の２つの経路は、前記刺激デバイスの患者の器官への適用時には、
患者の器官の相互の側部に沿って患者の精管を流れ方向を横切って延びる、請求項８２に
記載の避妊装置。
【請求項８４】
　電気素子は、前記刺激デバイスの患者の器官への適用時には、素子の複数の群をなし、
それらの群は、患者の器官に沿って患者の精管を流れ方向に延びる、一連の群をなしてい
る、請求項７０に記載の避妊装置。
【請求項８５】
　前記制御デバイスは、前記刺激デバイスの患者の器官への適用時には、電気素子の一連
の群中の幾つかの群が、精管の流れと反対方向または同じ方向において、引き続き付勢さ
れるように、前記刺激デバイスを制御する、請求項８４に記載の避妊装置。
【請求項８６】
　前記制御デバイスは、前記刺激デバイスの患者の器官への適用時には、電気素子の一連
の群中の幾つかの群が、締め付けられた壁部分のほぼ中心の位置から精管の流れと反対方
向または同じ方向において、引き続き付勢されるように、前記刺激デバイスを制御する、
請求項８４に記載の避妊装置。
【請求項８７】
　電気素子の各群中の電気素子が、前記刺激デバイスの患者の器官への適用時には、患者
の器官の周囲を少なくとも部分的に延びる素子の経路を形成する、請求項８４に記載の避
妊装置。
【請求項８８】
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　各群中の電気素子の経路が、前記刺激デバイスの患者の器官への適用時には、患者の器
官の周囲を完全に延びる、請求項８７に記載の避妊装置。
【請求項８９】
　電気素子の各群中の電気素子が、前記刺激デバイスの患者の器官への適用時には、患者
の器官の相互の側部に沿って延びる素子の２つの経路を形成する、請求項８７に記載の避
妊装置。
【請求項９０】
　各群中の電気素子の２つの経路は、前記刺激デバイスの患者の器官への適用時には、少
なくとも患者の精管を流れ方向を横切って延びる、請求項８９に記載の避妊装置。
【請求項９１】
　前記刺激デバイスは、壁部分を熱刺激する、請求項１３に記載の避妊装置。
【請求項９２】
　前記制御デバイスは、締め付けられた壁部分が収縮のために冷却されるように、前記刺
激デバイスを制御する、請求項９１に記載の避妊装置。
【請求項９３】
　前記制御デバイスは、締め付けられた壁部分が収縮のために冷却されて精管中の流れが
制限されるように、前記刺激デバイスを制御する、請求項９２に記載の避妊装置。
【請求項９４】
　前記制御デバイスは、締め付けられた壁部分が収縮のために冷却されて精管中の流れが
制限されるが止められてしまわないように、前記刺激デバイスを制御する、請求項９２に
記載の避妊装置。
【請求項９５】
　前記制御デバイスは、締め付けられた壁部分が収縮のために冷却されて精管中の流れが
止められるように、前記刺激デバイスを制御する、請求項９２に記載の避妊装置。
【請求項９６】
　前記制御デバイスは、壁部分が締め付けられて収縮している時には、壁部分が加熱され
て拡張するように、前記刺激デバイスを制御する、請求項９１に記載の避妊装置。
【請求項９７】
　前記壁部分は血管を含み、前記制御デバイスは、前記血管が収縮のために冷却され、ま
たは、前記血管が拡大のために加熱されるように、前記刺激デバイスを制御する、請求項
９６に記載の避妊装置。
【請求項９８】
　前記制御デバイスは、前記刺激デバイスを患者身体の外部から制御する、請求項９１に
記載の避妊装置。
【請求項９９】
　前記制御デバイスは、患者に植え込み可能な、前記刺激デバイスを制御する体内制御ユ
ニットを含む、請求項９８に記載の避妊装置。
【請求項１００】
　前記体内制御ユニットはプログラム可能である、請求項９９に記載の避妊装置。
【請求項１０１】
　前記制御デバイスは、締め付けデバイスおよび／または前記刺激デバイスを、患者の体
外から制御することを意図した体外制御ユニットを含む、請求項９９に記載の避妊装置。
【請求項１０２】
　前記体内制御ユニットは前記体外制御ユニットによってプログラムできる、請求項１０
１に記載の装置。
【請求項１０３】
　前記体内制御ユニットは、締め付けデバイスおよび／または前記刺激デバイスの長時間
の制御のためにプログラムできる、請求項１０２に記載の装置。
【請求項１０４】
　前記体内制御ユニットは、作動スケジュール・プログラムに従って長時間にわたり前記
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締め付けデバイスを制御する、請求項１０３に記載の装置。
【請求項１０５】
　前記体内制御ユニットは、マイクロプロセッサを備える、請求項１０３に記載の装置。
【請求項１０６】
　植え込み可能な少なくとも１つのセンサを備え、そのセンサからの信号に前記制御デバ
イスまたは刺激デバイスが応じる、請求項１３に記載の避妊装置。
【請求項１０７】
　前記センサは、患者の少なくとも１つの物理的パラメータを直接的または間接的に感知
する、請求項１０６に記載の避妊装置。
【請求項１０８】
　前記センサは、少なくとも１つの機能パラメータを直接的または間接的に感知する、請
求項１０６に記載の避妊装置。
【請求項１０９】
　前記センサは、患者身体の圧力を物理的パラメータとして感知する、請求項１０６に記
載の避妊装置。
【請求項１１０】
　前記制御デバイスは、前記圧録センサが測定した圧力における予定値を感知したことに
応じて患者の壁部分の収縮を変えるように、前記締め付けデバイスおよび／または前記刺
激デバイスを制御する、請求項１０９に記載の避妊装置。
【請求項１１１】
　前記制御デバイスは体内制御ユニットを含み、その体内制御ユニットが前記センサから
の信号に応答して前記締め付けデバイスおよび／または前記刺激デバイスを直接的に制御
する、請求項１０６に記載の避妊装置。
【請求項１１２】
　前記制御デバイスは患者の体外に体外制御ユニットを備え、その体外制御ユニットが前
記センサからの信号に応答して前記締め付けデバイスおよび／または前記刺激デバイスを
制御する、請求項１０６に記載の避妊装置。
【請求項１１３】
　前記制御デバイスは、前記センサからの信号に応答して表示を作る、請求項１０６に記
載の避妊装置。
【請求項１１４】
　前記表示には、音響信号またはディスプレイ情報を含む、請求項１１４に記載の避妊装
置。
【請求項１１５】
　請求項１に記載の避妊装置を備えるシステム。
【請求項１１６】
　患者に植え込み可能で、手動で非侵襲的に装置の制御ができる少なくとも１つのスイッ
チを備える、請求項１１５に記載のシステム。
【請求項１１７】
　液圧式に接続された植え込み式の液圧リザーバを持つ液圧デバイスを備え、手動による
その液圧リザーの押圧により前記制限デバイスを作動させる、請求項１１５に記載のシス
テム。
【請求項１１８】
　装置を制御する無線遠隔制御装置を備える、請求項１１５に記載のシステム。
【請求項１１９】
　前記無線遠隔制御装置は、装置を非侵襲的に制御するための無線制御信号を伝送する体
外信号伝送器および／または受信器を備え、さらに、該体外信号伝送器からの信号の受信
および該受信器への伝送のための、患者植え込み式の体内信号受信器および／または伝送
器を備える、請求項１１８に記載のシステム。
【請求項１２０】
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　前記無線遠隔制御装置は、装置の制御のために少なくとも１つの無線制御信号を伝送す
る、請求項１１８に記載のシステム。
【請求項１２１】
　前記無線制御信号は、周波数、振幅または位相は、信号またはそれらの組み合わせを含
む、請求項１２０に記載のシステム。
【請求項１２２】
　前記電波式遠隔操作は、制御信号を担持するための電磁石の搬送波信号を送る、請求項
１１８に記載のシステム。
【請求項１２３】
　前記無線エネルギーを有する装置の非侵襲的にエネルギーを与えている移植可能なエネ
ルギーを消費している構成要素のための無線エネルギー-伝動装置から成る、請求項１１
５に記載のシステム。
【請求項１２４】
　前記無線エネルギーは、音波信号、超音波信号、電磁波信号、赤外線の光情報、可視光
情報、紫外線光情報、レーザー光情報、マイクロ波信号、電波信号、Ｘ線放射信号および
γ線は、信号を送るから選択される波信号から成る、請求項１２３に記載のシステム。
【請求項１２５】
　前記無線エネルギーは、電界、磁場、複合起電物体および磁場。のうちの1つから成る
、請求項１２３に記載のシステム。
【請求項１２６】
　前記制御信号は、電界、磁場、複合起電物体および磁場のうちの1つを含む、請求項１
２０に記載のシステム。
【請求項１２７】
　前記信号は、アナログ信号若しくはデジタル信号、アナログ信号およびデジタル信号の
組合せから成る、請求項１２０または１２４に記載のシステム。
【請求項１２８】
　装置の移植可能なエネルギーを消費しているコンポーネントを駆動するための移植可能
な内部エネルギー源から成る、請求項１１５に記載のシステム。
【請求項１２９】
　移動エネルギーのための外部のエネルギー源を無線モードに含み、内部エネルギー源は
、無線モードで移されるエネルギーによって請求可能である、請求項１２８に記載のシス
テム。
【請求項１３０】
　内部エネルギー源に託すためのエネルギー伝達およびその外側に内部からフィードバッ
ク情報に患者の体内を送信するためのフィードバック・デバイスと相関している関数パラ
メタを検出しているかまたは測定しているセンサまたは測定器から成って、
センサによって検出されるかまたは測定器で測定される関数パラメタに関しているフィー
ドバック情報であって、請求項１２９に記載のシステム。
【請求項１３１】
　外側に内部からフィードバック情報に患者のボディを送信するためのフィードバック・
デバイスから成り、患者および関数パラメタの物理パラメータのうちの少なくとも1つに
関しているフィードバック情報は、装置に関する、請求項１１５に記載のシステム。
【請求項１３２】
　センサまたは測定器を備え、検出される患者の物理パラメータのうちの少なくとも1つ
に関しているか、または測定器および関数パラメタで測定されている情報に応答して装置
を制御するための移植可能な内部制御装置は、センサによって検出されるかまたは測定器
で測定される装置に関した、請求項１１５に記載のシステム。
【請求項１３３】
　物理パラメータは、圧力または運動性運動である、請求項１３２に記載のシステム。
【請求項１３４】
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　外部データ伝達者と通信している外部データ・コミュニケータおよび移植可能な内部デ
ータ伝達者から成り、内部伝達者は、外部データ伝達者に装置か患者に関連したデータを
供給し、または、外部データ伝達者は、内部データ伝達者にデータを供給する、請求項１
１５に記載のシステム。
【請求項１３５】
　モーターまたは装置の制限デバイスを作動するためのポンプから成る、請求項１１５に
記載のシステム。
【請求項１３６】
　装置の制限デバイスを作動するための液圧駆動装置から成る、請求項１１５に記載のシ
ステム。
【請求項１３７】
　装置の制限デバイスを作動するための作動装置を備え、作動装置が、より長いストロー
クで低減された力を必要とするように設計されたサーボを含み、決定された動きのための
時間を増加させる、請求項１１５に記載のシステム。
【請求項１３８】
　装置を作動するための作動装置を備え、無線エネルギーがエネルギー-伝動装置によっ
て伝動されているにつれて、無線エネルギーが装置の動作のための運動のエネルギーを作
成するために直接駆動装置に電力を供給するためにその無線状態において使われる、請求
項１２３に記載のシステム。
【請求項１３９】
　第２の形エネルギーに表版からエネルギー伝達装置によって伝動される無線エネルギー
を変換するためのエネルギートランスフォーミング・デバイスから成る、請求項１２３に
記載のシステム。
【請求項１４０】
　エネルギートランスフォーミング・デバイスは、直接第２の形エネルギーを有する装置
の移植可能なエネルギーを消費しているコンポーネントを駆動し、エネルギートランスフ
ォーミング・デバイスが第２にエネルギー-伝達装置によって伝動される表版エネルギー
を変換するので、エネルギーを形成する、請求項１３９に記載のシステム。
【請求項１４１】
　第２のものはエネルギーの中で形をなし、直流のうちの少なくとも１つが設けられてい
る請求項１３９に記載のシステム。
拍動性の直流および交流。
【請求項１４２】
　移植可能なアキュムレータから更に成って。そこにおいて、第２の形エネルギーが、ア
キュムレータに充電するために、少なくとも部分的に使われる、請求項１３９に記載のシ
ステム。
【請求項１４３】
　第一または第２のエネルギーは、少なくとも一つの磁気エネルギー、運動のエネルギー
、音響エネルギー、化学エネルギー、放射エネルギー、電磁エネルギー、写真エネルギー
、核エネルギー熱エネルギーと、非磁性エネルギーと、非運動のエネルギーと、非化学エ
ネルギーと、非音のエネルギーと、非核エネルギーと、非熱エネルギーとを備えている、
請求項１３９に記載のシステム。
【請求項１４４】
　少なくとも一つの電圧レベル・ガードを含んでいる移植可能な電気部品から成って、
または少なくとも一つの定電流ガードを含む、請求項１１５に記載のシステム。
【請求項１４５】
　エネルギー伝動装置から無線エネルギーの伝達を制御するための制御装置から成って、
送信された無線エネルギーを受信するための移植可能な固有エネルギー・レシーバ、
それに対して直接、または、間接的に調達受信エネルギのための装置の移植可能なエネル
ギーを消費している構成要素に接続している固有エネルギー・レシーバ、固有エネルギー
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・レシーバによって受け取られるエネルギーとの間にエネルギー収支を決定するのに適し
ている判定デバイスから更に成っているシステムおよび装置の構成要素を消費している移
植可能なエネルギーのために使用するエネルギー、そこにおいて、制御装置は、外部エネ
ルギー-伝動装置から無線エネルギーの伝達を制御し、判定デバイスで測定されるエネル
ギー収支に基づく、請求項１３９に記載のシステム。
【請求項１４６】
　判定デバイスは、エネルギー収支の変化を検出するのに適していて、制御装置は、検出
エネルギー収支変化に基づいて無線エネルギーの伝達を制御する、請求項１４５に記載の
システム。
【請求項１４７】
　判定デバイスは、固有エネルギー・レシーバによって受け取られるエネルギーおよび装
置の構成要素を消費している移植可能なエネルギーのために使用するエネルギーの違いを
検出するのに適していて、制御装置は、検出エネルギー差に基づいて無線エネルギーの伝
達を制御する、請求項１４５に記載のシステム。
【請求項１４８】
　エネルギー伝動装置は、人体に外部的に配置されるコイルを備え、内部的に、無線エネ
ルギーを伝導するために電気パルスを有する外部コイルを駆動するために接続される人体
および電気回路に置かれるために移植可能なエネルギー・レシーバを備え、リードするこ
とおよび後縁を有している電気パルス、連続してリードすることおよび後縁との間に第1
の時間的間隔を変化させるのに適している電気回路および／または送信された無線エネル
ギーの電源を変化させる電気パルスの連続したトレーリングおよび前縁間の第２の時間的
間隔、様々な電源を有する送信された無線エネルギーを受信しているエネルギー・レシー
バを含む、請求項１２３に記載のシステム。
【請求項１４９】
　電気回路は、第１のおよび／または第２の時間的間隔を変化させることを除いて不変の
ままであるために電気パルスを分配するのに適している、請求項１４８に記載のシステム
。
【請求項１５０】
　電気回路は、時定数を有して、第１の時定数だけの範囲の第１および第２の時間的間隔
を変化させるのに適していて、
第１および第２の時間的間隔の長さが多様であるように、コイルの上の送信パワーは多様
である、請求項１４８に記載のシステム。
【請求項１５１】
　無線エネルギーを受信するための移植可能な固有エネルギー・レシーバを備え、第1の
コイルに接続している内部第１のコイルおよび第１の電子回路を有するエネルギー・レシ
ーバおよび無線エネルギー、外部第２のコイルを有するエネルギー送信器および第２のコ
イルに接続している第２の電子回路を送信するための外部エネルギー送信器、そこにおい
て、エネルギー送信器の外部第２のコイルは、エネルギー・レシーバの第１のコイルによ
って受け取られる無線エネルギーを伝動し、オン／オフに内部第１のコイルの接続を第１
の電子回路に移すための電源スイッチから更に成っているシステムであって、第１のコイ
ルの荷電に関連したフィードバック情報が外部第２のコイルの積荷のインピーダンス変化
の形で外部エネルギー送信器によって受け取られるように、電源スイッチがオン／オフに
内部第１のコイルの接続を第１の電子回路に移動可能な、請求項１３１に記載のシステム
。
【請求項１５２】
　無線エネルギーを受信するための移植可能な固有エネルギー・レシーバを備え、内部第
１のコイルを備えているエネルギー・レシーバおよび第１のコイルに接続している第１の
電子回路であって、無線エネルギーを伝導するための外部エネルギー送信器、外部第２の
コイルを有するエネルギー送信器および第２のコイルに接続している第２の電子回路であ
って、エネルギー送信器の外部第２のコイルは、エネルギー・レシーバの第１のコイルに
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よって受け取られる無線エネルギーを伝動し、フィードバック情報として第１のコイルに
おいて受け取られるエネルギー量を外へ伝達するためのフィードバック・デバイスから成
っているシステムであって、第２の電子回路は、フィードバック情報を受信するための、
そして、第１および第２のコイルとの間に共役因子を得るために第１のコイルにおいて受
け取られるエネルギー量に関連したフィードバック情報を有する第２のコイルによって転
送されたエネルギーの量を比較するための判定デバイスを含む、請求項１３１に記載のシ
ステム。
【請求項１５３】
　エネルギー送信器は、得られた共役因子に応答して送信されたエネルギーを制御する、
請求項１５２に記載のシステム。
【請求項１５４】
　外部第２のコイルは、第２のコイルの最適設置を確立するために内部第１のコイルに関
して移動するのに適していて、
共役因子がいずれであるか最大にされる、請求項１５２に記載のシステム。
【請求項１５５】
　外部第２のコイルは、フィードバック情報を判定デバイスにおいて成し遂げるために転
送されたエネルギーの量を調整するのに適していて、継手の前に、要因は、最大にされる
、請求項１５４に記載のシステム。
【請求項１５６】
　制限デバイスは、請求項１３から１１４までのいずれかに記載の、請求項２から１２お
よび刺激デバイスのいずれかに記載の締め付けデバイスを備え、制御装置は、締め付けデ
バイスおよび刺激デバイスを共に管敬意を制限するために制御するのに適している、請求
項１に記載の装置。
【請求項１５７】
　後退用サーボ装置は、作動油から成る少なくとも２つの移植可能な貯蔵部を備える、請
求項１１に記載の装置。
【請求項１５８】
　後退用サーボ装置は、第１の皮下に移植可能な正規の貯蔵部を備える、請求項１５７に
記載の装置。
【請求項１５９】
　後退用サーボ装置は、第２の移植可能なサーボ貯蔵部を備える、請求項１５８に記載の
装置。
【請求項１６０】
　サーボ貯蔵部および正規の貯蔵部は、流体接続における、請求項１５９に記載の装置。
【請求項１６１】
　サーボ貯蔵部は、直接締め付けデバイスの展開/収縮を制御する、請求項１５９に記載
の装置。
【請求項１６２】
　サーボ貯蔵部は、間接的に締め付けデバイスの展開/収縮を制御して、３分の１の貯蔵
部から成って、後退用サーボ装置は、腹部または後腹膜腔または骨盤領域に植設されて、
締め付けデバイスを作動するために前記第三段貯蔵部の作動油を置換するためのサーボ貯
蔵部に有効に接続しているために適応した、請求項１５９に記載の装置。
【請求項１６３】
　第三段貯蔵部は、第１の貯蔵部よりかなりの体積を有する、請求項１６２に記載の装置
。
【請求項１６４】
　第三段貯蔵部は、締め付けデバイスを有する流体接続における、請求項１６２に記載の
装置。
【請求項１６５】
　サーボ貯蔵部は、機械式配線を有する第三段貯蔵部を制御する、請求項１６２に記載の
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システム。
【請求項１６６】
　請求項１５５及び１１５のいずれかに記載のシステムであって、請求項１５７から１６
５のいずれかに記載のシステム。
【請求項１６７】
　下流のレストリクタ加工管敬意に対する請求項７９から９０のいずれかに記載の方法。
【請求項１６８】
　精管を膨大部の下流領域で制限する請求項７０～９０のいずれかに記載のデバイスを用
いることによって膨大部を刺激する方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、概して、制御された一時的な期間に精管を閉じるように動作する、男性用の
避妊システムおよび避妊装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　男性の避妊の一般的手法は精管（精子を輸送する管）を閉塞することである。精管切除
法は、精管を切断するための外科的介入であり、最も多くの場合に永続的不妊に限定され
る。最近では、精管に挿入し封止効果を得るようにデバイスを形成することによる他の代
替方法が利用可能になっている。こうした技法の１つが、精管に挿入するための１組のシ
リコン・プラグに関する米国特許第６５１３５２８号に記載されている。しかし、この技
術は個人の生殖能力を回復させる可能性を示していても、精子の抗体の形成などの副作用
にも関連する。したがって、身体機能への影響を最小限に抑えつつ回復を可能にする、男
性の避妊を制御する、より穏やかな技法が必要である。本発明の目的は、以下で概要を説
明するように、精管の閉塞に基づいた男性の避妊をより安全で便利である、装置、システ
ム、および方法にある。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】米国特許第６５１３５２８号
【発明の概要】
【０００４】
　概して、本発明は、雄の哺乳動物の個体を一時的に不妊にする男性用避妊装置に関する
ものである。その装置は、制御された期間に精管のうち膨大部の下流領域を制限するよう
に適合された植込み可能な制限デバイスを備え、それにより、前記デバイスは精子が尿道
に到達するのを防止する。その装置はさらに、制限デバイスの動作を制御する制御デバイ
スを備える。制限デバイスは、液圧式または機械式の締め付けデバイス、ならびに単独ま
たは任意の組合せで精管を一時的に制限するための刺激デバイスを備えることができる。
【０００５】
　この明細書では、精管の制限とは、外側から精管を操作することによって精子が尿道に
到達するのを防止するようにして、精管の管腔が閉塞されることを意味する。用語「精管
」は一方の精管または両方の精管を含むことができる。本発明による制御された精管の制
限を説明するときは、「管腔」または「組織部分」または「身体器官」のような他の用語
も使用されるが、こうした用語は機能的に同義語であると見なされるものとする。用語「
膨大部」は、精管のうちの精嚢にぶつかる位置の近くの拡大部分を指す。
【０００６】
　用語「膨大部の下流」は、尿道および精嚢の方向において膨大部の後の位置を指す。し
たがって、「膨大部の上流」は、精巣に向かう方向で、精管のうち膨大部の前の位置を指
すことになる。制限デバイスがこうした特定の領域で精管を制限するように適合されてい
ることは、好ましくは、身体のこの領域に収容されるように設計されていることを意味す
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る。
【０００７】
　精管のうち膨大部の下流の部分を制限することによって、本発明の装置は、膨大部に区
分化して精子を遮蔽して、それにより、装置がすぐに避妊具の効果を与えることができる
ことで、信頼できる一時的な不妊を可能にする。装置の主な使用が、性交中に制限デバイ
スを起動することによって、制御された一時的な期間精子の輸送を防止することであって
も、例えば、本発明の特定の実施形態では、こうした輸送系に障害のある人を助けるため
に精管を通る精子の輸送を支援することも可能である。有利なことに、本発明は、制限が
必要な期間を非常に限られた期間に限定することが可能である。現行の治療は、安全にな
る少なくとも５日前には、つまり精子の生存期間は閉じる必要があり、したがって、精管
が損傷するリスクがある。さらに、その装置は、望ましくない合併症を引き起こす可能性
がある長期間の制限のせいでそれらの精子が精管に蓄積することを妨げる。
【０００８】
　制限デバイスは、膨大部の下流の特定の位置に非常に注意深く適合される。空間の大き
さが限られており、要件は、前立腺と精管膨大部との間の領域への配置を可能にするのに
特有のものである。膨大部が精子の貯留部を備えるので、性交中に精子が尿道に到達する
可能性を防止するために下流領域で制限が行われる。関係があるときは、本発明による制
限デバイスを、近接して位置する精嚢の出口管の制限を実現するように適合することもで
きる。この出口管を同時に制限することは、本発明によって得られる効果の１つと見るべ
きである。
【０００９】
　本発明の一実施形態によれば、制限デバイスは、精管中の流れを止めるように精管の組
織壁のうちの膨大部の下流の少なくとも一部分を締め付けるための締め付けデバイスを備
える。そのために、装置は、調節可能な制限デバイスと、精管の壁部分の制限を変更する
ために調節可能な制限デバイスを機械式または液圧式に動作させるための動作デバイスと
を備える。動作デバイスは、好ましくは、非磁気的および／または非手動で制限デバイス
を動作させる。好ましくは、動作デバイスは、モータまたは倍力サーボ・システムなど、
電動の動作デバイスを備える。用語「倍力サーボ・システム」は、システムが、長いスト
ロークを有する可動要素に作用する弱い力を、短いストロークを有する別の可動要素に強
い力を作用させる伝達機構を含むことを意味する。一代替形態によれば、制限デバイスは
、器官の異なる側部において患者の精管中の流れの方向に器官に沿って延びる細長いクラ
ンプ要素を少なくとも２つ具備する締め付けデバイスを備え、動作デバイスは、壁部分を
締め付けるためにクランプ要素間で壁部分をクランプ留めするようにクランプ要素を動作
させる。あるいは、動作デバイスは、液圧手段に動作可能に接続された制限デバイスおよ
び逆倍力（リバース）サーボを液圧式に調節する液圧手段を備えることができる。用語「
逆倍力サーボ」は、短いストロークを有する可動要素に作用する強い力を、長いストロー
クを有する可動要素に作用する弱い力に伝達する機構として理解すべきである。好ましく
は、逆倍力サーボは、液圧流体を含む少なくとも２つの植込み可能なリザーバを備え、好
ましくは、第１のリザーバは皮下に植込み可能な調整リザーバである。逆倍力サーボはさ
らに、第２の植込み可能なサーボ・リザーバを備え、そのサーボ・リザーバは、好ましく
は、調整リザーバと流動的接続している。一実施形態では、第２のサーボ・リザーバは、
締め付けデバイスの拡大／収縮を直接制御する。別の実施形態では、サーボ・リザーバは
、締め付けデバイスの拡大／収縮を間接的に制御し、逆倍力サーボはさらに第３のリザー
バを備え、その第３のリザーバは、腹部または腹膜後腔もしくは骨盤領域に植え込まれる
ように適合され、締め付けデバイスを動作させるために前記第３のリザーバの液圧流体を
移動させるために第２のサーボ・リザーバに動作可能に接続されている。適切には、第３
のリザーバは第１のリザーバより容積が大きい。第３のリザーバは、締め付けデバイスと
流動的接続することができ、サーボ・リザーバは、第３のリザーバを機械式相互接続で制
御することができる。
【００１０】
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　あるいは、制限デバイスは、膨張不能な機械式締め付けデバイスを備え、動作デバイス
は、機械式締め付けデバイスを液圧式に調節する液圧手段を備える。
【００１１】
　本発明の別の実施形態によれば、制限デバイスは、精管中の流れに影響を及ぼすように
前記壁部分を収縮させるように、精管の組織壁のうち膨大部の下流領域にある壁部分を刺
激する刺激デバイスを備える。制御デバイスが、壁部分を刺激するように刺激デバイスを
制御し、その制御デバイスは、好ましくは、刺激と共に使用するためのエネルギーを放出
するために植込み可能なエネルギー源を制御するように、患者の体外から操作可能である
。刺激デバイスは、壁部分の異なる領域を刺激するように適合され、制御デバイスは、そ
れらの壁部分の領域を間欠的かつ個別に刺激するように、刺激デバイスを制御する。器官
の壁部分の異なる領域をこのように間欠的かつ個別に刺激すると、壁部分の組織が、本発
明の装置の動作中に事実上正常な血液循環を維持することが可能になる。刺激による制限
を実現する様々な代替形態および有用な構成要素を以下に説明する。
【００１２】
　制限デバイスが上記で説明したような機械動作式または液圧動作式の締め付けおよび上
記で説明したような刺激デバイスを備えることも本発明の実施形態である。制御デバイス
は、精管の制限と組み合わせて締め付けデバイスおよび刺激デバイスを制御するように適
合されている。
【００１３】
　本発明は膨大部を刺激する方法も実施し、その方法は、精管のうちの膨大部の下流の部
分を制限する、刺激デバイスを有する、説明したような装置を採り入れるステップを含む
。それにより、膨大部の逆流の刺激を得ることができる。
【００１４】
　さらに、本発明は、前の段落で説明した任意の装置を含むシステムを備える。好ましい
実施形態では、そのシステムは、装置を手動で非侵襲的に制御するための、患者に植込み
可能な少なくとも１つのスイッチを備える。別の好ましい実施形態では、そのシステムは
、装置を非侵襲的に制御する無線遠隔制御装置を備える。好ましい実施形態では、そのシ
ステムは、装置を動作させるための液圧動作デバイスを備える。別の実施形態では、シス
テムは、装置を動作させるためのモータまたはポンプを備える。そのシステムの他の構成
要素を本明細書の詳細な部分でより詳細に説明する。
【００１５】
　刺激
　神経組織または筋組織を刺激するときに、刺激が適切に行われない場合は、組織を徐々
に損傷または悪化させるリスクがある。本発明の装置は、そうしたリスクを軽減し、さら
に無くすように設計されている。したがって、本発明によれば、制御デバイスは、器官の
壁部分の異なる領域を間欠的に刺激するように刺激デバイスを制御し、そのため、それら
の領域のうちの少なくとも２つが異なる時点で刺激され、すなわち、ある領域から別の領
域に刺激が徐々にシフトする。さらに、制御デバイスは、異なる領域のうちの現時点で刺
激されていない領域が、刺激デバイスがその領域を再度刺激する前に事実上正常な血液循
環を回復する時間を有するように、刺激デバイスを制御する。さらに、制御デバイスは、
連続する期間に各領域を刺激するように刺激デバイスを制御し、各期間は、その期間が経
過するまでその領域で十分な血液循環を維持するのに十分に短い。これは、器官を損傷す
るリスクなしに、器官の元々の物理的特性をある期間にわたって本質的に維持しながら、
本発明の装置が、所望の流れの制御を実現するために器官の壁部分の連続する刺激を可能
にするという利点をもたらす。
【００１６】
　さらに、上記で説明したように器官の刺激位置を徐々に物理的に変更することによって
、所望の流れの制御を実現するために器官上の有利な刺激変化パターンを作り出すことが
可能である。
【００１７】



(17) JP 2012-505021 A 2012.3.1

10

20

30

40

50

　制御デバイスは、例えば異なる領域を順次刺激することによって、一度に壁部分の１つ
または複数の領域を刺激するように、刺激デバイスを制御することができる。さらに、制
御デバイスは、好ましくは決められた刺激パターンに従って、壁部分に沿った領域の刺激
が周期的に伝搬するように、刺激デバイスを制御することができる。組織壁を刺激する間
にその所望の反応を実現するために、制御デバイスは、好ましくは周期的に、壁部分の刺
激の強度が変更されるように、刺激デバイスを制御することができる。
【００１８】
　本発明の好ましい実施形態では、制御デバイスは、好ましくはパルス列を形成するパル
スで壁部分の領域が間欠的に刺激されるように、刺激デバイスを制御する。壁部分の領域
のうち少なくとも第１の領域および第２の領域を、第１および第２のパルス列が互いに対
して徐々にシフトするようにそれぞれ第１のパルス列および第２のパルス列で繰り返し刺
激することができる。例えば、第１の領域を第１のパルス列で刺激することができ、第２
の領域を前記第２のパルス列で刺激せず、その逆も同様である。あるいは、第１および第
２のパルス列は、第１および第２のパルス列が少なくとも部分的に互いに重なるように互
いに対してシフトすることができる。
【００１９】
　多くの異なる方法でパルス列を構成することができる。したがって、制御デバイスは、
パルス列のパルスの振幅、各パルス列の個々のパルスのデューティ・サイクル、パルス列
の各パルスの幅、各パルス列の長さ、パルス列のパルスの繰り返し数、パルス列の繰り返
し数、各パルス列のパルスの数、および／またはパルス列間のオフ期間が変更されるよう
に、刺激デバイスを制御することができる。異なる構成の複数のパルス列を用いて所望の
効果を実現することができる。
【００２０】
　制御デバイスが、壁部分のそれぞれの領域を刺激するパルス列間のオフ期間を変更する
ように刺激デバイスを制御する場合は、オフ期間中にその領域が刺激されないときに、そ
の領域で事実上正常な血液循環が回復するのに十分に長く続くようにパルス列間の各オフ
期間を制御することも可能である。
【００２１】
　電気刺激
　本発明の好ましい実施形態によれば、刺激デバイスは、患者の身体器官の組織の壁部分
を好ましくは電気パルスで電気的に刺激する電動の刺激デバイスである。この実施形態は
、壁部分が電気刺激に反応する筋線維を含む用途に特に適している。この実施形態では、
制御デバイスは、壁部分を収縮させるように壁部分が締め付けられた状態のときに、好ま
しくは電気パルス列の形態の電気パルスで壁部分を刺激するように、刺激デバイスを制御
する。当然のことながら、電気パルス列の構成は上記で説明したパルス列と同様でよく、
制御デバイスは、上記で説明したのと同様にして器官の壁の異なる領域を電気的に刺激す
るように、刺激デバイスを制御することができる。
【００２２】
　電気刺激デバイスは、電気パルスによって壁部分に係合しそれを刺激するための、少な
くとも１つの、好ましくは複数の、電極などの電気素子を適切に備える。任意選択で、互
いに固定した方向に電気素子を配置することができる。制御デバイスは、１回に１つの電
気素子、または１回にいくつかの群の電気素子に電気的な付勢（エネルギーを供給）する
ように、電気刺激デバイスを制御する。好ましくは、制御デバイスは、電気パルスで各素
子に周期的に付勢をするように、電気刺激デバイスを制御する。任意選択で、制御デバイ
スは、１回に１つの電気素子に順次付勢をするか、または複数の電気素子もしくはいくつ
かの群の電気素子に同時に付勢をするように、電気素子に付勢をするように、刺激デバイ
スを制御することができる。さらに、いくつかの群の電気素子に、ランダムにまたは所定
のパターンに従って、順次付勢をすることができる。
【００２３】
　電気素子は、どんなパターンの電気素子も形成することができる。好ましくは、電気素
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子は、細長いパターンの電気素子を形成することができ、それらの電気素子は、細長いパ
ターンの電気素子が器官の壁の長さに沿って延び、それらの素子が壁部分のそれぞれの領
域に当接するように、患者の器官の壁に適用可能である。細長いパターンの電気素子は、
器官の壁に沿って長さ方向に延びる１つまたは複数の列の電気素子を含むことができる。
各列の電気素子は、直線、らせん、またはジグザグの経路の電気素子、あるいは任意の形
態の経路を形成することができる。制御デバイスは、患者の管腔中の流れに対して反対方
向、または同じ方向に、長手方向に細長いパターンの電気素子に沿って電気素子が順次に
付勢されるように、刺激デバイスを制御することができる。
【００２４】
　任意選択で、制御デバイスは、締め付けられた壁部分の事実上中心の位置から細長いパ
ターンの電気素子の両端に向かって電気素子に連続的に付勢をするように刺激デバイスを
制御することができる。器官の管腔を比較的長い時間閉じたままにすべき場合は、制御デ
バイスは、付勢をされる電気素子が、付勢をされる電気素子の２つの波を形成するように
電気素子の付勢がされるように、刺激デバイスを制御することができ、それらの波は、締
め付けられた壁部分の中心から２つの反対の方向に細長いパターンの電気素子の両端に向
かって同時に前進する。器官を傷つけることなしに、器官の管腔の任意の方向に流体また
はガスを移動させることなしに、付勢をされる電気素子のこうした波を何度も繰り返すこ
とができる。
【００２５】
　制御デバイスは、現時点でエネルギーが供給されている電気素子が、互いに隣接する付
勢をされる電気素子の少なくとも１つの群を形成するように、電気素子に付勢をするよう
に、刺激デバイスを適切に制御する。第１の代替形態によれば、付勢をされる電気素子群
の素子は、付勢をされる電気素子の１つの経路を形成する。付勢をされる電気素子の経路
は、患者の器官の周りを少なくとも部分的に延びることができる。第２の代替形態では、
付勢をされる電気素子群の素子は、好ましくは器官の管腔中の流れの方向を事実上横切る
、患者の器官の互いの側部で延びる、付勢をされる電気素子の２つの経路を形成すること
ができる。第３の代替形態では、付勢をされる電気素子群の素子は、好ましくは患者の管
腔中の流れの方向を事実上横切る、患者の器官の異なる側部を延びる、付勢をされる電気
素子の３つ以上の経路を形成することができる。
【００２６】
　本発明の好ましい実施形態によれば、電気素子は、素子の複数の群を形成し、それらの
群は、患者の管腔中の流れの方向で患者の器官に沿って延びる一連の群を形成する。各電
気素子群の電気素子は、患者の器官の周りを少なくとも部分的に延びる素子の経路を形成
することができる。第１の代替形態では、各電気素子群の電気素子は、好ましくは患者の
管腔中の流れの方向を事実上横切る、患者の器官の異なる側部を延びる、素子の３つ以上
の経路を形成することができる。制御デバイスは、一連の群のうちいくつかの電気素子群
に、ランダムにまたは所定のパターンに従って付勢をするように、刺激デバイスを制御す
ることができる。あるいは、制御デバイスは、締め付けられた壁部分の事実上中心の位置
から開始して、患者の管腔中の流れに対して反対方向、または同一の方向に、または前記
方向の両方に、一連の群のうちのいくつかの群の電気素子に順次的な付勢をするように、
刺激デバイスを制御することができる。例えば、いくつかの群の付勢をされる電気素子は
、上記で説明したように付勢をされる電気素子の前進する波を形成することができ、すな
わち、制御デバイスは、付勢をされる電気素子が、締め付けられる壁部分の中心から２つ
の反対の方向に電気素子の細長いパターンの両端に向かって同時に前進する、付勢をされ
る電気素子の２つの波を形成するように、いくつかの群の電気素子に付勢をする刺激デバ
イス制御することができる。
【００２７】
　固定した方向に電気素子を保持する構造を設けることができる。その構造は締め付けデ
バイスとは別個でよいが、締め付けデバイスと一体であることが好ましく、これは、実用
的な設計であり、締め付けデバイスおよび刺激デバイスの植込みを容易にする。電気素子
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が細長いパターンの電気素子を形成する場合は、その構造は、細長いパターンの電気素子
が、患者の管腔中の流れと同一の方向に器官に沿って延び、素子が器官の壁部分のそれぞ
れの領域に当接するように患者の器官に適用可能であってよい。
【００２８】
　熱刺激
　本発明の別の実施形態では、刺激デバイスは器官の壁部分を熱刺激する。したがって、
制御デバイスは、壁部分の収縮を引き起こすために、壁部分が締め付けられているときに
壁部分が冷却されるように、刺激デバイスを制御することができる。例えば、締め付けデ
バイスは、管腔中の流れを少なくとも制限するように壁部分を締め付けることができ、制
御デバイスは、管腔中の流れが、少なくともさらに制限されるか、またはさらに制限され
るが停止しないか、または停止するように、締め付けられた壁部分を冷却してその収縮を
引き起こすように、刺激デバイスを制御することができる。あるいは、制御デバイスは、
壁部分を拡大するために、壁部分が締め付けられ収縮するときに壁部分を加熱するように
、刺激デバイスを制御することができる。壁部分が血管を含む場合は、制御デバイスは、
血管を冷却して収縮するように、または血管を加熱して拡大させるように、刺激デバイス
を制御することができる。適用可能な場合は、本発明のどの実施形態でも熱刺激を実行す
ることができ、様々なセンサ、例えば歪みセンサ、運動センサ、または圧力センサに応答
して熱刺激を制御することができる。
【００２９】
　センサ制御された締め付けデバイスおよび／または刺激デバイス
　上記で言及したように、装置は、少なくとも１つの植込み可能なセンサを備えることが
でき、制御デバイスは、締め付けデバイスおよび／または刺激デバイスをセンサからの信
号に応答して制御する。概して、センサは、患者の少なくとも１つの物理的パラメータ、
または装置の少なくとも１つの関数パラメータ、または患者の医療用移植片の少なくとも
１つの関数パラメータを直接または間接的に感知する。
【００３０】
　物理的パラメータを感知する多くの種類のセンサを使用することができる。例えば、器
官の動き、すなわち、胃や腸の収縮など、自然な収縮を感知する感知する運動センサ、器
官中の圧力を感知する圧力センサ、器官の歪みを感知する歪みセンサ、器官の管腔中の流
体の流れを感知するフロー・センサ、分光測光センサ、器官の管腔中の流体の酸性度また
はアルカリ度を感知するＰｈセンサ、器官の管腔中の流体の酸素含有量を感知する酸素セ
ンサ、あるいは刺激される器官への刺激の分配を感知するセンサ。任意の他の種類の有用
な物理的パラメータを感知する、任意の予想されるセンサを使用することができる。
【００３１】
　締め付けデバイスおよび／または刺激デバイスを制御するために、装置の関数パラメー
タを感知する多くの種類のセンサを使用することもできる。例えば、装置の植込み式電気
構成要素の電気的パラメータを感知するセンサ、または装置の植込み式モータの動作を感
知するセンサ。
【００３２】
　センサは、患者の身体器官の管腔中の圧力に関係する患者の身体の圧力を物理的パラメ
ータとして感知する圧力センサを備えることができ、制御デバイスは、測定した圧力の所
定の値を感知する圧力センサに応答して患者の壁部分の締め付けを変更するように、締め
付けデバイスおよび／または刺激デバイスを制御する。
【００３３】
　あるいは、または圧力センサと組み合わせて、水平に対する患者の向きを物理的パラメ
ータとして感知する位置センサを設けることができる。位置センサは、米国特許第４９４
２６６８号および第５９００９０９号に示すセンサを生体適合性にしたセンサでよい。例
えば、制御デバイスは、患者が事実上水平方向であると想定していることを、すなわち患
者が横たわることを、位置センサが感知するのに応答して、患者の壁部分の締め付けを変
更するように、締め付けデバイスおよび／または刺激デバイスを制御することができる。
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【００３４】
　適用可能な場合は本発明のどの実施形態でも上記で説明したセンサを使用することがで
きる。
【００３５】
　制御デバイスは、時刻に応答して患者の壁部分の締め付けを変更するように、締め付け
デバイスおよび／または刺激デバイスを制御することができる。そのためには、制御デバ
イスは、異なる期間中の管腔中の流れへの影響を増大または減少させるために患者の壁部
分の締め付けを変更するように、締め付けデバイスおよび／または刺激デバイスを制御す
るための計時機構を含むことができる。物理的パラメータまたは関数パラメータを感知す
るための上記で説明したタイプの任意のセンサが設けられる場合は、センサによって感知
されたパラメータが計時機構を超越しない場合に、締め付けデバイスおよび／または刺激
デバイスを制御する計時機構が使用されるか、あるいは計時機構がセンサを超越しない場
合に、締め付けデバイスおよび／または刺激デバイスを制御するセンサが使用される。適
切には、制御デバイスは、センサからの信号に応答して音響信号またはディスプレイされ
る情報などの表示を作る。
【００３６】
　制御デバイスは、センサからの信号に応答して締め付けデバイスおよび／または刺激デ
バイスを直接制御する、植込み可能な体内制御ユニットを備えることができる。その制御
デバイスはさらに、患者を機械によって穿孔することなしに、患者の体外から体内制御ユ
ニットの制御パラメータを設定するように適合された無線遠隔制御装置を備えることがで
きる。無線遠隔制御装置によって設定可能な制御パラメータのうちの少なくとも１つは、
物理的パラメータまたは関数パラメータである。適切には、体内制御ユニットは、上記で
言及した計時機構を含み、無線遠隔制御装置は、やはり計時機構を設定するように適合さ
れる。
【００３７】
　あるいは、制御デバイスは、センサからの信号に応答して締め付けデバイスおよび／ま
たは刺激デバイスを制御する体外制御ユニットを患者の体外に備えることができる。
【００３８】
　次に、添付の図面を参照しながら非限定的な例によって本発明をより詳細に説明する。
【図面の簡単な説明】
【００３９】
【図１Ａ－１Ｆ】人体に植え込まれた本発明による装置を概略的に示す。
【図１Ｂ】人体に植え込まれた本発明による装置を概略的に示す。
【図１Ｃ】人体に植え込まれた本発明による装置を概略的に示す。
【図１Ｄ】人体に植え込まれた本発明による装置を概略的に示す。
【図１Ｅ】人体に植え込まれた本発明による装置を概略的に示す。
【図１Ｆ】人体に植え込まれた本発明による装置を概略的に示す。
【図１Ｇ】患者に植え込まれた図１Ａから図１Ｆのいずれかの装置を含む、疾患を治療す
るシステムを示す。
【図２】図１Ａ～図１Ｆに示す装置に無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態を
概略的に示す。
【図３】図１Ａ～図１Ｆに示す装置に無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態を
概略的に示す。
【図４】図１Ａ～図１Ｆに示す装置に無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態を
概略的に示す。
【図５】図１Ａ～図１Ｆに示す装置に無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態を
概略的に示す。
【図６】図１Ａ～図１Ｆに示す装置に無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態を
概略的に示す。
【図７】図１Ａ～図１Ｆに示す装置に無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態を
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概略的に示す。
【図８】図１Ａ～図１Ｆに示す装置に無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態を
概略的に示す。
【図９】図１Ａ～図１Ｆに示す装置に無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態を
概略的に示す。
【図１０】図１Ａ～図１Ｆに示す装置に無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を概略的に示す。
【図１１】図１Ａ～図１Ｆに示す装置に無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を概略的に示す。
【図１２】図１Ａ～図１Ｆに示す装置に無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を概略的に示す。
【図１３】図１Ａ～図１Ｆに示す装置に無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を概略的に示す。
【図１４】図１Ａ～図１Ｆに示す装置に無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を概略的に示す。
【図１５】図１Ａ～図１Ｆに示す装置に無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を概略的に示す。
【図１６】図１Ａ～図１Ｆに示す装置に無線で動力を供給するシステムの様々な実施形態
を概略的に示す。
【図１７】図２に示す装置の動作のために使用される正確な量の付勢をする機構を示す概
略ブロック図である。
【図１８】ワイヤ接続されたエネルギーによって装置が動作する、システムの実施形態を
概略的に示す。
【図１９】図２に示す装置の動作のために使用される無線エネルギーの伝送を制御する機
構のより詳細なブロック図である。
【図２０】可能な実装例による図１９に示す機構のための回路である。
【図２１】患者に植え込まれた装置の液圧または空気圧による動力供給を行う様々な方法
を示す。
【図２２】患者に植え込まれた装置の液圧または空気圧による動力供給を行う様々な方法
を示す。
【図２３】患者に植え込まれた装置の液圧または空気圧による動力供給を行う様々な方法
を示す。
【図２４】患者に植え込まれた装置の液圧または空気圧による動力供給を行う様々な方法
を示す。
【図２５】患者に植え込まれた装置の液圧または空気圧による動力供給を行う様々な方法
を示す。
【図２６】患者に植え込まれた装置の液圧または空気圧による動力供給を行う様々な方法
を示す。
【図２７】患者に植え込まれた装置の液圧または空気圧による動力供給を行う様々な方法
を示す。
【発明を実施するための形態】
【００４０】
　図１Ａは、図１Ｂに示す男性の避妊装置の概略図である。図１Ｂの装置１００は、精管
２００Ａ、２００Ｂ（両方の精管）のうちの精管２２０Ａ、２２０Ｂの膨大部の下流部分
の制限を示す。それにより、その装置は、尿道に到達するのを一時的に防止し、時間を限
定した不妊を実現するように動作可能である。装置１００は、機械式または液圧式に精管
を締め付けるように適合された制限デバイス１２０と、概略的に示した動作デバイス１７
０によって動作するように制限デバイスの動作を制御する制御デバイス１５０とを有する
。制御デバイス１５０は、皮下に配置され、体外部分および体内部分を含む。エネルギー
供給ユニット（エネルギー伝送デバイス）１８０が、無線で伝送されるエネルギーを有す
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るデバイスをエネルギー変換デバイス１５１に供給可能であり、エネルギー変換デバイス
１５１は、装置のエネルギー消費部分に付勢をするためのエネルギー源１５２に接続され
ている。体外遠隔制御装置ユニット１９０は、制御デバイス１５０、制御デバイスの体内
制御ユニット１５３と通信可能である。制御デバイス１５０の体外部分１５０Ａは、締め
付けが液圧動作式のときの液圧流体の供給のための注入ポートなど、体外の動作に必要な
機能と、制限デバイスを動作させるための起動／停止ボタンとを含む。制御デバイス１５
０Ｂの体内部分は、制限デバイス１２０を制御し動作させるのに必要な機能を複数含むこ
とができる。液圧動作式の制限デバイス１２０では、制御デバイス１５０は、液圧流体（
図示せず）のリザーバ上で動作可能なポンプ１５４を含むことができ、それにより、リザ
ーバから流体を輸送すると、精管を制限するように制限デバイスが起動し、リザーバに戻
すように輸送すると、精管を解放するように制限デバイスが停止する。図１Ｃに、制御デ
バイスなしの図１Ｂの装置を示す。制限デバイス１２０は、図１Ｂと同じタイプのもので
あるが、ここでは、精管および精嚢の出口管の両方を制限するように適合されている。図
１Ｄに図１Ｂまたは図１Ｃの装置を示し、これは、改変型の制限デバイス１２０Ａが刺激
デバイスを両方の精管に対して動作させている。刺激デバイスは、ここでは、１組の電極
によって表されている。図１Ｅに、図１Ｂまたは図１Ｃの装置を示し、制限デバイスが、
制御デバイスによって制御される刺激デバイス１２０Ａおよび締め付けデバイス１２０Ｂ
を備え、それらの作用を組み合わせることによって両方の精管が制限される。一実施形態
では、締め付けデバイス１２０Ｂは、精管を締め付けるようにリザーバ上で動作するポン
プによって手動で動作し、制御デバイスによって動作する刺激デバイスは、精子の輸送を
ブロックする効果を得るために精管を刺激する。図１Ｆに、図１Ｂの装置の別の変形形態
を示す。制限デバイス１２０は締め付けデバイスを２つ含み、各締め付けデバイスは、精
子および精液の両方の流れを止めるためにそれぞれ精管および精嚢の出口管を締め付ける
ように適合されている。本発明の制御デバイスおよび他の部分の機能を、以下で図１Ｇか
ら図２７Ｃと一緒にさらに説明する。
【００４１】
　図１Ｇに、本発明の装置１０１０が患者の腹部に配置された、疾患を治療するためのシ
ステムを示す。植込み式エネルギー変換デバイス３０２が、装置のエネルギー消費構成要
素に動力供給ライン３０３を介して付勢をするように適合されている。装置１０に非侵襲
的にエネルギー供給する体外エネルギー伝送デバイス３０４が、少なくとも１つの無線エ
ネルギー信号によってエネルギーを伝送する。植込み式エネルギー変換デバイス１００２
は、無線エネルギー信号からのエネルギーを動力供給ライン１００３に供給される電気エ
ネルギーに変換する。
【００４２】
　無線エネルギー信号は、音波信号、超音波信号、電磁波信号、赤外線信号、可視光信号
、紫外線信号、レーザ光線信号、マイクロ波信号、電波信号、ｘ線照射信号、およびガン
マ線照射信号から選択された波動信号を含むことができる。あるいは、無線エネルギー信
号は、電場もしくは磁場、または電場と磁場の組合せを含むことができる。
【００４３】
　無線エネルギー伝送デバイス１００４は、無線エネルギー信号を搬送するための搬送信
号を伝送することができる。こうした搬送信号は、デジタル信号、アナログ信号、または
デジタル信号とアナログ信号の組合せを含むことができる。その場合は、無線エネルギー
信号は、アナログ信号またはデジタル信号、あるいはアナログ信号とデジタル信号の組合
せを含む。
【００４４】
　概略的には、エネルギー変換デバイス１００２が、エネルギー伝送デバイス１００４に
よって伝送される第１の形態の無線エネルギーを、典型的には第１の形態のエネルギーと
は異なる第２の形態のエネルギーに変換するために設けられる。植込み式装置１０は、第
２の形態のエネルギーに応答して動作可能である。エネルギー変換デバイス１００２は、
エネルギー伝送デバイス１００４によって伝送される第１の形態エネルギーを第２の形態
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エネルギーに変換するときに、第２の形態エネルギーで装置に直接電力を供給することが
できる。そのシステムはさらに、植込み可能なアキュムレータを含むことができ、アキュ
ムレータを充填するために第２の形態エネルギーが少なくとも部分的に使用される。
【００４５】
　あるいは、エネルギー伝送デバイス１００４によって伝送される無線エネルギーを使用
して、無線エネルギーがエネルギー伝送デバイス１００４によって伝送されているときに
、装置に直接電力を供給することができる。そのシステムが、以下に詳細に説明するよう
に、装置を動作させるための作動デバイスを備える場合は、エネルギー伝送デバイス１０
０４によって伝送される無線エネルギーを使用して、作動デバイスに直接電力を供給して
、装置の動作のための運動エネルギーを生み出すことができる。
【００４６】
　第１の形態の無線エネルギーは音波を含むことができ、エネルギー変換デバイス１００
２は、音波を電気エネルギーに変換するための圧電素子を含むことができる。第２の形態
のエネルギーは、直流もしくは脈動直流電流または直流と脈動直流電流の組合せ、あるい
は交流または直流と交流の組合せの形態の電気エネルギーを含むことができる。通常、装
置は、電気エネルギーでエネルギー供給される電気構成要素を備える。システムの他の植
込み可能な電気構成要素は、装置の電気構成要素に接続された少なくとも１つの電圧レベ
ル・ガードまたは少なくとも１つの定電流ガードでよい。
【００４７】
　任意選択で、第１の形態のエネルギーおよび第２の形態のエネルギーの一方は、磁気エ
ネルギー、運動エネルギー、音響エネルギー、化学エネルギー、放射エネルギー、電磁エ
ネルギー、光エネルギー、原子エネルギー、または熱エネルギーを含むことができる。好
ましくは、第１の形態のエネルギーおよび第２の形態のエネルギーの一方は、非磁気、非
運動、非化学、非音響、非原子力、または非熱である。
【００４８】
　電磁気の無線エネルギーを放出するようにエネルギー伝送デバイスを患者の体の外から
制御することができ、放出された電磁気の無線エネルギーは装置を動作させるために使用
される。あるいは、エネルギー伝送デバイスは、非磁気無線エネルギーを放出するように
患者の体の外から制御され、放出された非磁気無線エネルギーは装置を動作させるために
使用される。
【００４９】
　体外エネルギー伝送デバイス１００４は無線遠隔制御装置も含み、その無線遠隔制御装
置は、装置を非侵襲的に制御するための無線制御信号を伝送する体外信号伝送器を有する
。制御信号は植込み式信号受信器によって受信され、その信号受信器は、植込み式エネル
ギー変換デバイス１００２に組み込まれてもよく、それとは別個でもよい。
【００５０】
　無線制御信号は、周波数、振幅、もしくは位相を変調した信号、またはそれらの組合せ
を含むことができる。あるいは、無線制御信号は、アナログ信号もしくはデジタル信号、
またはアナログ信号とデジタル信号の組合せを含む。あるいは、無線制御信号は、電場も
しくは磁場、または電場と磁場の組合せを含む。
【００５１】
　無線遠隔制御装置は、無線制御信号を搬送する搬送信号を伝送することができる。こう
した搬送信号は、デジタル信号、アナログ信号、またはデジタル信号とアナログ信号の組
合せを含むことができる。制御信号がアナログ信号もしくはデジタル信号、またはアナロ
グ信号とデジタル信号の組合せを含む場合は、無線遠隔制御装置は、好ましくは、デジタ
ル制御信号またはアナログ制御信号を搬送する電磁気の搬送波信号を伝送する。
【００５２】
　図２に、より概略的なブロック図の形態で図１Ｇのシステムを示し、この図は、装置１
０と、動力供給ライン１００３を介して装置１０に動力を供給するエネルギー変換デバイ
ス１００２と、体外エネルギー伝送デバイス１００４を示す。垂直の線で概略的に示す患
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者の皮膚１００５により、線の右側の患者の体内が線の左側の患者の体外から分けられて
いる。
【００５３】
　図３に、例えば極性エネルギーによって動作可能な電気スイッチ１００６の形態の反転
デバイスも装置１０を反転させるために患者に植え込まれていることを除いて、図２の実
施形態と同一の本発明の実施形態を示す。スイッチが極性エネルギーによって動作すると
きは、体外エネルギー伝送デバイス１００４の無線遠隔制御装置は、極性エネルギーを搬
送する無線信号を伝送し、植込み式エネルギー変換デバイス１００２は、電気スイッチ１
００６を動作させるために無線極性エネルギーを極性電流に変換する。植込み式エネルギ
ー変換デバイス１００２によって電流の極性が変更されると、電気スイッチ１００６は、
装置１０によって実行される機能を反転させる。
【００５４】
　図４に、装置１０を動作させるための患者に植え込まれた作動デバイス１００７が、植
込み式エネルギー変換デバイス１００２と装置１０との間に設けられていることを除いて
図２の実施形態と同一の実施形態を示す。こうした作動デバイスは、電気サーボモータな
どのモータ１００７の形態でよい。モータ１００７は、体外エネルギー伝送デバイス１０
０４の遠隔制御装置が無線信号を、植込み式エネルギー変換デバイス１００２の受信器に
伝送するときに、植込み式エネルギー変換デバイス１００２からのエネルギーで動力供給
される。
【００５５】
　図５に、モータ／ポンプ・ユニット１００９および流体リザーバ１０１０を含むアセン
ブリ１００８の形態であり、患者に植え込まれた、作動デバイスを備えることを除いて図
２の実施形態と同一の実施形態を示す。この場合は、装置１０が液圧式に動作し、すなわ
ち、液圧流体は、装置を動作させるためにモータ／ポンプ・ユニット１００９によって流
体リザーバ１０１０から導管１０１１を通って装置１０までポンプ輸送され、装置を始動
位置に戻すためにモータ／ポンプ・ユニット１００９によって装置１０から流体リザーバ
１０１０に戻されるようにポンプ輸送される。植込み式エネルギー変換デバイス１００２
は、電力供給ライン１０１２を介してモータ／ポンプ・ユニット１００９に動力を供給す
るために、無線エネルギーを電流、例えば極性電流に変換する。
【００５６】
　液圧式に動作する装置１０の代わりに、作動デバイスが空気圧作動デバイスを備えるこ
とも想定される。その場合、液圧流体は調整のために使用される加圧空気でよく、流体リ
ザーバの代わりに空気室が用いられる。
【００５７】
　これら全ての実施形態では、エネルギー変換デバイス１００２は、無線エネルギーによ
って充填されるバッテリまたはコンデンサのような充填可能なアキュムレータを含むこと
ができ、システムの任意のエネルギー消費部分に付勢をする。
【００５８】
　代替形態として、上記で説明した無線遠隔制御装置の代わりに、患者の手によって、多
くの場合に間接的に、例えば皮膚の下に配置された押しボタンによって接触する、植込み
式部分の手動制御を用いることができる。
【００５９】
　図６に、無線遠隔制御装置を有する体外エネルギー伝送デバイス１００４と、この場合
は液圧式に動作する装置１０と、植込み式エネルギー変換デバイス１００２とを備え、全
て患者に植え込まれている、液圧流体リザーバ１０１３と、モータ／ポンプ・ユニット１
００９と、液圧バルブ・シフト・デバイス１０１４の形態の反転デバイスとをさらに備え
る、本発明の実施形態を示す。当然、液圧動作は、ポンプ輸送の方向を変更するだけで簡
単に実行することもでき、したがって液圧バルブを省略することができる。遠隔制御装置
は、体外エネルギー伝送デバイスとは別個のデバイスでもよく、それに含まれてもよい。
モータ／ポンプ・ユニット１００９のモータは電気モータである。体外エネルギー伝送デ
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バイス１００４の無線遠隔制御装置からの制御信号に応答して、植込み式エネルギー変換
デバイス１００２は、制御信号によって搬送されたエネルギーからのエネルギーでモータ
／ポンプ・ユニット１００９に動力を供給し、それにより、モータ／ポンプ・ユニット１
００９は、液圧流体リザーバ１０１３と装置１０の間で液圧流体を分配する。体外エネル
ギー伝送デバイス１００４の遠隔制御装置は、装置を動作させるために流体がモータ／ポ
ンプ・ユニット１００９によって液圧流体リザーバ１０１３から装置１０にポンプ輸送さ
れる一方の方向と、装置を始動位置に戻すために流体がモータ／ポンプ・ユニット１００
９によって装置１０から液圧流体リザーバ３１３に戻るようにポンプ輸送されるもう一方
の反対の方向との間で、液圧流体の流動方向をシフトするように液圧バルブ・シフト・デ
バイス１０１４を制御する。
【００６０】
　図７に、無線遠隔制御装置を有する体外エネルギー伝送デバイス１００４と、装置１０
と、植込み式エネルギー変換デバイス１００２と、体外エネルギー伝送デバイス１００４
の無線遠隔制御装置によって制御される植込み式体内制御ユニット１０１５と、植込み式
アキュムレータ１０１６と、植込み式コンデンサ１０１７とを備える本発明の実施形態を
示す。体内制御ユニット１０１５は、エネルギーを装置１０に供給するアキュムレータ１
０１６に、植込み式エネルギー変換デバイス１００２から受信した電気エネルギーを蓄積
する。体外エネルギー伝送デバイス１００４の無線遠隔制御装置からの制御信号に応答し
て、体内制御ユニット１０１５は、アキュムレータ１０１６からの電気エネルギーを放出
し、放出したエネルギーを電力線１０１８および１０１９を介して伝達するか、または電
気エネルギーを植込み式エネルギー変換デバイス１００２から電力線１０２０、電流を安
定させるコンデンサ１０１７、電力線１０２１、および装置１０の動作のための電力線１
０１９を介して直接伝達する。
【００６１】
　体内制御ユニットは、好ましくは、患者の体の外からプログラム可能である。好ましい
実施形態では、体内制御ユニットは、予めプログラムされた時間スケジュール、または患
者の任意の可能な物理的パラメータもしくはシステムの任意の関数パラメータを感知する
任意のセンサからの入力に従って、装置１０を調整するようにプログラムされる。
【００６２】
　代替形態によれば、図７　１０の実施形態のコンデンサ１０１７を省略することができ
る。別の代替形態によれば、この実施形態のアキュムレータ１０１６を省略することがで
きる。
【００６３】
　図８に、装置１０の動作のために付勢をするためのバッテリ１０２２と、装置１０の動
作を切り換えるための電気スイッチ１０２３も患者に植え込まれていることを除いて図２
の実施形態と同一の実施形態を示す。バッテリ１０２２が使用されていないオフ・モード
から、バッテリ１０２２が装置１０の動作のために付勢をするオン・モードに切り換える
ために、電気スイッチ１０２３を遠隔制御装置によって制御することができ、植込み式エ
ネルギー変換デバイス１００２によって供給されたエネルギーによって動作させることも
できる。
【００６４】
　図９に、体外エネルギー伝送デバイス１００４の無線遠隔制御装置によって制御される
体内制御ユニット１０１５も患者に植え込まれていることを除いて図８の実施形態と同一
の実施形態を示す。その場合、電気スイッチ１０２３は、植込み式エネルギー変換デバイ
ス１００２によって供給されたエネルギーによって、無線遠隔制御装置により体内制御ユ
ニット１０１５の制御が防止されバッテリが使用されていないオフ・モードから、装置１
０の動作のためにバッテリ１０２２から電気エネルギーを放出するように遠隔制御装置が
体内制御ユニット１０１５を制御することが可能である待機モードに切り換えるように動
作する。
【００６５】
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　図１０に、バッテリ１０２２の代わりにアキュムレータ１０１６が用いられ、植込み式
構成要素の相互接続が異なることを除いて図９の実施形態と同一の実施形態を示す。その
場合、アキュムレータ１０１６は、植込み式エネルギー変換デバイス１００２からのエネ
ルギーを蓄積する。体外エネルギー伝送デバイス１００４の無線遠隔制御装置からの制御
信号に応答して、体内制御ユニット１０１５は、アキュムレータ１０１６が使用されてい
ないオフ・モードから、アキュムレータ１０１６が装置１０の動作のために付勢をするオ
ン・モードに切り換えるように、電気スイッチ１０２３を制御する。アキュムレータをコ
ンデンサと組み合わせてもよく、アキュムレータの代わりにコンデンサを用いてもよい。
【００６６】
　図１１に、バッテリ１０２２も患者に植え込まれており、植込み式構成要素の相互接続
が異なることを除いて図１０の実施形態と同一の実施形態を示す。体外エネルギー伝送デ
バイス１００４の無線遠隔制御装置からの制御信号に応答して、体内制御ユニット１０１
５は、バッテリ１０２２が使用されていないオフ・モードから、バッテリ１０２２が装置
１０の動作のために電気付勢をするオン・モードに切り換えるように、電気スイッチ１０
２３を動作させるためにエネルギーを送出するようにアキュムレータ１０１６を制御する
。
【００６７】
　あるいは、電気スイッチ１０２３は、無線遠隔制御装置により電気付勢をするようにバ
ッテリ１０２２を制御することが防止されその無線遠隔制御装置が使用されていない、オ
フ・モードから、無線遠隔制御装置が装置１０の動作のために電気付勢をするようにバッ
テリ１０２２を制御できる待機モードに切り換えるように、アキュムレータ１０１６によ
って供給されるエネルギーによって動作することができる。
【００６８】
　スイッチ１０２３およびこの出願の他の全てのスイッチを最も範囲が広い実施形態のも
のと解釈すべきであることを理解されたい。これは、トランジスタ、ＭＣＵ、ＭＣＰＵ、
ＡＳＩＣ、ＦＰＧＡもしくはＤＡ変換器または他の任意の電子構成要素もしくは回路が電
力のオンとオフを切り換えできることを意味する。好ましくは、スイッチは、体外から制
御されるか、あるいは植込み式体内制御ユニットによって制御される。
【００６９】
　図１２に、モータ１００７と、ギア・ボックス１０２４の形態の機械式反転デバイスと
、ギア・ボックス１０２４を制御する体内制御ユニット１０１５も患者に植え込まれてい
ることを除いて図８の実施形態と同一の実施形態を示す。体内制御ユニット１０１５は、
（機械式に動作する）装置１０によって実行される機能を反転させるようにギア・ボック
ス１０２４を制御する。さらに単純なことにモータの方向を電子的に切り換える。最も範
囲が広い実施形態に解釈されるギア・ボックスは、より長い作動ストロークに有利なよう
に作動デバイスのための力を節約するサーボ機構を表すことができる。
【００７０】
　図１３に、植込み式構成要素の相互接続が異なることを除いて図１９の実施形態と同一
の本発明の実施形態を示す。したがって、その場合は、体内制御ユニット１０１５は、ア
キュムレータ１０１６、適切にはコンデンサが電気スイッチ１０２３を始動させてオン・
モードに切り換えるときに、バッテリ１０２２によって動力が供給される。電気スイッチ
１０２３がオン・モードのときは、体内制御ユニット１０１５は、エネルギー装置１０の
動作のためのエネルギーを、供給するように、または供給しないようにバッテリ１０２２
を制御することが可能である。
【００７１】
　図１４に、様々な通信の選択肢を実現するための、装置の植込み式構成要素の考えられ
る組合せを概略的に示す。基本的に、装置１０と、体内制御ユニット１０１５と、モータ
またはポンプ・ユニット１００９と、体外無線遠隔制御装置を含む体外エネルギー伝送デ
バイス１００４がある。すでに上記で説明したように、無線遠隔制御装置は、体内制御ユ
ニット１０１５によって受信された制御信号を伝送し、その体内制御ユニット１０１５は
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装置の様々な植込み式構成要素を制御する。
【００７２】
　好ましくは、センサまたは測定デバイス１０２５を備えるフィードバック・デバイスを
、患者の物理的パラメータを感知するために患者に植え込むことができる。物理的パラメ
ータは、圧力、容積、直径、伸長、延長、拡張、移動、湾曲、伸縮性、筋収縮、神経イン
パルス、体温、血圧、血流、心拍、および呼吸からなる群から選択された少なくとも１つ
でよい。センサは、上記の物理的パラメータのいずれも感知することができる。例えば、
センサは圧力センサまたは運動性センサでよい。あるいは、関数パラメータを感知するよ
うにセンサ１０２５を構成することができる。関数パラメータは、植込み式エネルギー源
を充填するためにエネルギーを伝達するように互いに関連付けることができ、電気、任意
の電気的パラメータ、圧力、容積、直径、伸長、延長、拡張、移動、湾曲、伸縮性、温度
、および流れからなるパラメータの群から選択された少なくとも１つをさらに含むことが
できる。
【００７３】
　体内制御ユニットに、または好ましくは体内制御ユニットを介して外に体外制御ユニッ
トにフィードバックを送ることができる。エネルギー伝達システム、または受信器および
伝送器を有する別個の通信システムを介して、フィードバックを体外に送出することがで
きる。
【００７４】
　体内制御ユニット１０１５、あるいは体外エネルギー伝送デバイス１００４の体外無線
遠隔制御装置は、センサ１０２５からの信号に応答して装置１０を制御することができる
。感知した物理的パラメータの情報を体外無線遠隔制御装置に送るために、トランシーバ
をセンサ１０２５と組み合わせることができる。無線遠隔制御装置は信号伝送器またはト
ランシーバを備えることができ、体内制御ユニット１０１５は信号受信器またはトランシ
ーバを備えることができる。あるいは、無線遠隔制御装置は信号受信器またはトランシー
バを備えることができ、体内制御ユニット１０１５は信号伝送器またはトランシーバを備
えることができる。上記のトランシーバ、伝送器、および受信器を使用して、装置１０に
関する情報またはデータを患者の体内から体外に送ることができる。
【００７５】
　モータ／ポンプ・ユニット１００９と、モータ／ポンプ・ユニット１００９に電力を与
えるバッテリ１０２２が植え込まれている場合は、バッテリ１０２２の充填に関する情報
をフィードバックすることができる。より正確にするには、バッテリまたはアキュムレー
タをエネルギーで充填するときに、前記充填プロセスに関するフィードバック情報を送信
し、それに従ってエネルギー供給を変更する。
【００７６】
　図１５に、装置１０が患者の体外から調整される代替の実施形態を示す。システム１０
００はバッテリ１０２２を備え、バッテリ１０２２は皮下の電気スイッチ１０２６を介し
て装置１０に接続されている。したがって、装置１０の調整は、手動で皮下スイッチを押
し、それにより装置１０の動作がオンとオフで切り換えられることによって、非侵襲的に
実行される。図示の実施形態は単純化したものであり、体内制御ユニットまたは本出願で
開示した他の任意の部分など、追加の構成要素をシステムに追加できることが理解されよ
う。皮下スイッチを２つ使用することもできる。好ましい実施形態では、１つの植込み式
スイッチが、ある所定の動作を実行するように情報を体内制御ユニットに送信し、患者が
再度スイッチを押すと動作が反転する。
【００７７】
　図１６に、システム１０００が装置に液圧式に接続された液圧流体リザーバ１０１３を
備える代替の実施形態を示す。装置に接続された液圧リザーバを手で押すことによって非
侵襲的な調整が行われる。
【００７８】
　そのシステムは、体外データ通信器と、体外データ通信器と通信する植込み可能な体内
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データ通信器を含むことができる。体内通信器が体外データ通信器に装置または患者に関
するデータを供給し、かつ／または体外データ通信器が体内データ通信器にデータを供給
する。
【００７９】
　図１７に、システムの機構を概略的に示し、その機構は、装置１０の植込み式エネルギ
ー消費構成要素に接続された植込み式体内エネルギー受信器１００２に正確な量の付勢を
するために、装置もしくはシステムの少なくとも１つの関数パラメータまたは患者の物理
的パラメータに関するフィードバック情報を提供するように患者の体内から体外に情報を
送信できる。こうしたエネルギー受信器１００２は、エネルギー源および／またはエネル
ギー変換デバイスを含むことができる。簡単に説明すると、無線エネルギーは、患者の外
側に位置する体外エネルギー源１００４ａから伝送され、患者の内側に位置する体内エネ
ルギー受信器１００２によって受信される。体内エネルギー受信器は、スイッチ１０２６
を介して装置１０のエネルギー消費構成要素に受信したエネルギーを直接または間接的に
供給するように適合されている。エネルギー・バランスは、体内エネルギー受信器１００
２によって受信したエネルギーと、装置１０のために使用されるエネルギーとの間で決定
され、次いで、無線エネルギーの伝送は、決定されたエネルギー・バランスに基づいて制
御される。したがって、エネルギー・バランスは、適切に、過度の温度上昇なしに装置１
０を動作させるのに十分な、必要なエネルギーの正確な量を正確に提示する。
【００８０】
　図１７では、患者の皮膚は垂直の線１００５によって示される。ここでは、エネルギー
受信器は、患者の体内に、好ましくは患者の皮膚１００５のすぐ下に配置されたエネルギ
ー変換デバイス１００２を備える。概略的には、植込み式エネルギー変換デバイス１００
２を、腹部、胸郭、（例えば腹壁の）筋膜、皮下に、または他の任意の適切な位置に配置
することができる。植込み式エネルギー変換デバイス１００２は、体外エネルギー源１０
０４ａから伝送される無線エネルギーＥを受信するように適合されており、その体外エネ
ルギー源１００４ａは、植込み式エネルギー変換デバイス１００２の近傍の患者の皮膚１
００５の外側に位置する体外エネルギー伝送デバイス１００４に設けられる。
【００８１】
　当技術分野でよく知られているように、無線エネルギーＥは、一般に、体外エネルギー
源１００４ａに配置された一次コイルと、植込み式エネルギー変換デバイス１００２に配
置された隣接する二次コイルとを含むデバイスなど、任意の適切な経皮エネルギー伝達（
ＴＥＴ）デバイスによって伝達することができる。電流が一次コイルを通して供給される
と、電圧の形態のエネルギーが二次コイルに誘導され、例えば入ってくるエネルギーを蓄
電可能なバッテリまたはコンデンサなどの植込み式エネルギー源に蓄積した後で、これを
利用して装置の植込み式エネルギー消費構成要素に電力を供給することができる。しかし
、本発明は、概して、どんな特定のエネルギー伝達技法、ＴＥＴデバイス、またはエネル
ギー源にも限定されず、任意の種類の無線エネルギーを使用することができる。
【００８２】
　植込み式エネルギー受信器から受信するエネルギー量を、装置の植込み式構成要素によ
って使用されるエネルギーと比較することができる。そのとき、用語「使用されるエネル
ギー」は、装置の植込み式構成要素によって蓄積されたエネルギーも含むことが理解され
る。制御デバイスが体外制御ユニット１００４ｂを含み、その体外制御ユニット１００４
ｂは、決定されたエネルギー・バランスに基づいて、伝達されるエネルギーの量を調整す
るように体外エネルギー源１００４ａを制御する。正確なエネルギー量を伝達するために
、エネルギー・バランスおよび要求エネルギー量が、スイッチ１０２６と装置１０の間に
接続された植込み式体内制御ユニット１０１５を含む決定デバイスによって決定される。
したがって、装置１０の特徴を測定する適切なセンサなど（図示せず）によって得られる
様々な測定値を受信するように、体内制御ユニット１０１５を構成することができ、装置
１０の適切な動作のために必要な要求エネルギー量がある程度反映される。さらに、患者
の現在の状態を、患者の状態を反映するパラメータを提供するために適切な測定デバイス
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またはセンサによって検出することもできる。したがって、こうした特徴および／または
パラメータは、電力消費、動作モードおよび温度などの装置１０の現在の状態ならびに体
温、血圧、心拍、および呼吸などのパラメータに反映された患者の状態に関連してよい。
患者の他の種類の物理的パラメータおよびデバイスの関数パラメータは別に記載する。
【００８３】
　さらに、アキュムレータ１０１６の形態のエネルギー源を、任意選択で、装置１０が後
で使用する受信エネルギーを蓄積するために、制御ユニット１０１５を介して植込み式エ
ネルギー変換デバイス１００２に接続することができる。あるいは、またはさらに、やは
り要求エネルギー量を反映するこうしたアキュムレータの特徴を測定することもできる。
アキュムレータの代わりに蓄電可能なバッテリを使用することができ、測定した特徴は、
エネルギー消費電圧、温度などの任意の電気的パラメータなど、バッテリの現在の状態に
関するものでよい。十分な電圧および電流を装置１０に供給し、さらに過熱を避けるため
に、正確なエネルギー量、すなわち少なすぎず、多すぎない量を植込み式エネルギー変換
デバイス１００２から受信することによってバッテリを最適に充填すべきであることが明
確に理解される。アキュムレータは、対応する特徴を有するコンデンサであってもよい。
【００８４】
　例えば、バッテリの現在の状態を決定するためにバッテリの特徴を定期的に測定するこ
とができ、次いで、それを体内制御ユニット１０１５の適切な格納手段に状態情報として
格納することができる。したがって、新規の測定が行われるときはいつでも、それに従っ
てバッテリ状態の格納した情報を更新することができる。このようにして、バッテリを最
適な状態に維持するように正確なエネルギー量を伝達することによって、バッテリの状態
を「較正」することができる。
【００８５】
　したがって、決定デバイスの体内制御ユニット１０１５は、上記で言及した装置１０の
センサまたは測定デバイス、または患者、または使用する場合は植込み式エネルギー源、
あるいはそれらの任意の組合せで行った測定に基づいて、エネルギー・バランスおよび／
または現在の要求エネルギー量（単位時間当たりのエネルギーまたは蓄積されたエネルギ
ー）を決定するように適合されている。体内制御ユニット１０１５はさらに、体内信号伝
送器１０２７に接続されており、その体内信号伝送器１０２７は、決定された要求エネル
ギー量を反映する制御信号を体外制御ユニット１００４ｂに接続された体外信号受信器１
００４ｃに伝送するように構成されている。次いで、受信した制御信号に応答して、体外
エネルギー源１００４ａから伝送されるエネルギー量を調整することができる。
【００８６】
　あるいは、決定デバイスは、体外制御ユニット１００４ｂを含むことができる。この代
替形態では、体外制御ユニット１００４ｂに直接センサの測定値を伝送することができ、
エネルギー・バランスおよび／または現在の要求エネルギー量を体外制御ユニット１００
４ｂによって決定することができ、したがって、体内制御ユニット１０１５の上記で説明
した機能を体外制御ユニット１００４ｂに統合することができる。その場合は、体内制御
ユニット１０１５を省略することができ、センサの測定値は体内信号伝送器１０２７に直
接供給され、その体内信号伝送器１０２７は、それらの測定値を体外信号受信器１００４
ｃおよび体外制御ユニット１００４ｂに対して送信する。次いで、それらのセンサの測定
値に基づいて体外制御ユニット１００４ｂによって、エネルギー・バランスおよび現在の
要求エネルギー量を決定することができる。
【００８７】
　したがって、図１７の機構による現在の解決策は、要求エネルギーを示す情報のフィー
ドバックを用い、これは、受信エネルギーと比較した、例えば、装置の植込み式エネルギ
ー消費構成要素によって使用されるエネルギーの割合と比較されるエネルギー量、エネル
ギー差、またはエネルギー受信割合を基準にした、実際のエネルギーの使用に基づいてい
るので以前の解決策より効果的である。装置は、消費するために、または、植込み式エネ
ルギー源などへのエネルギー蓄積のために、受信エネルギーを使用することができる。し
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たがって、関連がありかつ必要な場合に、さらに実際のエネルギー・バランスを決定する
ためのツールとして、上記で説明した異なるパラメータを使用することになる。しかし、
特に装置を動作させるために体内で行われる動作のために、本質的にこうしたパラメータ
を必要としてよい。
【００８８】
　無線信号、ＩＲ（赤外線）信号、または超音波信号など、適切な信号伝達手段を用いて
、体内信号伝送器１０２７および体外信号受信器１００４ｃを別個のユニットとして実装
することができる。あるいは、基本的に同じ伝送技法を用いてエネルギー伝達に対して逆
方向に制御信号を運ぶように、体内信号伝送器１０２７および体外信号受信器１００４ｃ
を、それぞれ植込み式エネルギー変換デバイス１００２および体外エネルギー源１００４
ａに組み込むことができる。制御信号は、周波数、位相、または振幅に関して変調するこ
とができる。
【００８９】
　したがって、受信器および伝送器を含む別個の通信システムによって、フィードバック
情報を伝達することもでき、エネルギー・システムに組み込むこともできる。本発明によ
れば、こうした一体型の情報フィードバックおよびエネルギー・システムは、第１の体内
コイルおよび第１のコイルに接続された第１の電子回路を有する、無線エネルギーを受信
するための植込み可能な体内エネルギー受信器を備え、第２の体外コイルおよび第２のコ
イルに接続された第２の電子回路を有する、無線エネルギーを伝送するための体外エネル
ギー伝送器を備える。エネルギー伝送器の第２の体外コイルは、エネルギー受信器の第１
のコイルによって受信される無線エネルギーを伝送する。このシステムはさらに、第１の
電子回路に対する第１の体内コイルの接続のオンとオフを切り換える電力スイッチを備え
、電力スイッチが第１の電子回路に対する第１の体内コイルの接続のオンとオフを切り換
えるときに、第２の体外コイルの負荷のインピーダンスの変化の形態で第１のコイルの電
荷に関するフィードバック情報が体外エネルギー伝送器によって受信される。こうしたシ
ステムを図１７の機構に実装する際に、スイッチ１０２６は、体内制御ユニット１０１５
から分離して制御されるか、または体内制御ユニット１０１５に組み込まれる。スイッチ
１０２６を最も範囲が広い実施形態に解釈すべきであることを理解されたい。これは、ト
ランジスタ、ＭＣＵ、ＭＣＰＵ、ＡＳＩＣ、ＦＰＧＡもしくはＤＡ変換器または他の任意
の電子構成要素もしくは回路が電力のオンとオフを切り換えできることを意味する。
【００９０】
　結論としては、図１７に示すエネルギー供給機構は、基本的には以下のようにして動作
することができる。エネルギー・バランスは、最初に、決定デバイスの体内制御ユニット
１０１５によって決定される。要求エネルギー量を反映する制御信号も体内制御ユニット
１０１５によって生成され、その制御信号は、体内信号伝送器１０２７から体外信号受信
器１００４ｃに伝送される。あるいは、代わりに上記で言及したように、実装形態に応じ
て体外制御ユニット１００４ｂによってエネルギー・バランスを決定することができる。
その場合は、制御信号は、様々なセンサからの測定結果を搬送することができる。次いで
、決定されたエネルギー・バランスに基づいて、例えば受信した制御信号に応答して、体
外エネルギー源１００４ａから放出されたエネルギー量を体外制御ユニット１００４ｂに
よって調整することができる。このプロセスは、進行しているエネルギー伝達中に特定の
間隔で間欠的に繰り返すこともでき、エネルギー伝達中にある程度連続して実行すること
もできる。
【００９１】
　伝達されたエネルギーの量は、概して、電圧、電流、振幅、波動周波数、およびパルス
の特徴など、体外エネルギー源１００４ａの様々な伝送パラメータを調節することによっ
て調整することができる。
【００９２】
　このシステムを使用して、体内コイルに関する体外コイルの最適な位置を見つけると共
に、エネルギー伝達を最適化するために、システムをさらに較正するように、ＴＥＴシス
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テムのコイル間の結合係数についての情報を得ることもできる。単純にこの場合に伝達さ
れるエネルギー量を受信するエネルギー量と比較する。例えば、体外コイルが移動する場
合は、結合係数は変わることがあり、移動が正確になると、体外コイルがエネルギー伝達
のための最適な位置を見つけることもできる。好ましくは、体外コイルは、結合係数が最
大になる前に決定デバイスのフィードバック情報を実現するように、伝達されるエネルギ
ー量を較正するように適合されている。
【００９３】
　この結合係数の情報は、エネルギー伝達中にフィードバックとして使用することもでき
る。こうした場合には、本発明のエネルギー・システムは、第１の体内コイルおよび第１
のコイルに接続された第１の電子回路を有する、無線エネルギーを受信する植込み可能な
体内エネルギー受信器と、第２の体外コイルおよび第２のコイルに接続された第２の電子
回路を有する、無線エネルギーを伝送する体外エネルギー伝送器とを備える。エネルギー
伝送器の第２の体外コイルは、エネルギー受信器の第１のコイルによって受信される無線
エネルギーを伝送する。そのシステムはさらに、フィードバック情報として第１のコイル
で受信されるエネルギー量を通信するフィードバック・デバイスを備え、第２の電子回路
は決定デバイスを含み、その決定デバイスは、フィードバック情報を受信し、第１のコイ
ルと第２のコイルの間の結合係数を得るために、第２のコイルによって伝達されたエネル
ギー量を第１のコイルで受信されたエネルギー量に関するフィードバック情報と比較する
。エネルギー伝送器は、得られた結合係数に応答して、伝送されたエネルギーを調整する
ことができる。
【００９４】
　図１８を参照すると、非侵襲的な操作を可能にするように装置を動作させるためのエネ
ルギーの無線伝達を上記で説明したが、装置はワイヤでつなげたエネルギーでも動作でき
ることが理解されよう。こうした一例を図１８に示し、その図では、体外スイッチ１０２
６は、装置１０を動作させる電気モータ１００７などの作動デバイスと、体外エネルギー
源１００４ａとの間に相互接続されている。体外制御ユニット１００４ｂが、装置１０が
適切な動作を行うように体外スイッチ１０２６の動作を制御する。
【００９５】
　図１９に、受信したエネルギーを装置１０に供給し装置１０によって使用できる方法に
関する異なる実施形態を示す。図１７の例と同様に、体内エネルギー受信器１００２が、
伝送制御ユニット１００４ｂによって制御される体外エネルギー源１００４ａから無線エ
ネルギーＥを受信する。体内エネルギー受信器１００２は、エネルギーを定電圧で装置１
０に供給する定電圧回路を備えることができ、これを図では破線のボックス「定電圧Ｖ」
で示している。体内エネルギー受信器１００２はさらに、装置１０に定電流で付勢をする
定電流回路を備えることができ、これを図では破線のボックス「定電流Ｃ」で示す。
【００９６】
　装置１０はエネルギー消費部分１０ａを備え、そのエネルギー消費部分１０ａは、モー
タ、ポンプ、制限デバイス、または電気動作のためにエネルギーを必要とする他の任意の
医療機器でよい。装置１０はさらに、体内エネルギー受信器１００２から供給されたエネ
ルギーを蓄積するエネルギー蓄積デバイス１０ｂを備えることができる。したがって、供
給されるエネルギーは、エネルギー消費部分１０ａによって直接消費されても、エネルギ
ー蓄積デバイス１０ｂに蓄積されてもよく、または供給されるエネルギーは、一部が消費
され、一部が蓄積されてもよい。装置１０はさらに、体内エネルギー受信器１００２から
供給されたエネルギーを安定化するエネルギー安定化ユニット１０ｃを備えることができ
る。したがって、エネルギーを増減させながら供給することができ、そのため消費または
蓄積の前にエネルギーを安定化する必要がある。
【００９７】
　体内エネルギー受信器１００２から供給されたエネルギーはさらに、装置１０によって
消費および／または蓄積される前に、装置１０の外側に位置する別個のエネルギー安定化
ユニット１０２８によって蓄積および／または安定化されてよい。あるいは、エネルギー
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安定化ユニット１０２８を体内エネルギー受信器１００２に組み込むことができる。いず
れの場合でも、エネルギー安定化ユニット１０２８は、定電圧回路および／または定電流
回路を備えることができる。
【００９８】
　図１７および図１９に、図示の様々な機能上の構成要素および要素を配置できる方法お
よび互いに接続できる方法に関する、いくつかの可能であるが、非限定的な実装形態の選
択肢を示していることに留意されたい。しかし、本発明の範囲内で多くの変更および改変
を行うことができることを当業者は簡単に理解するであろう。
【００９９】
　図２０に、無線エネルギーの伝送を制御するシステムまたはエネルギー・バランス制御
システムの設計案のうちの１つであるエネルギー・バランス測定回路を概略的に示す。回
路は出力信号を有し、その出力信号は、２．５Ｖを中心とし、エネルギーのアンバランス
と比例関係にある。こうした信号の導関数は、値が上下しているかどうかと、そうした変
化が生じる速度を示す。受信エネルギー量が装置の植込み式構成要素によって使用される
エネルギーより少ない場合は、より多くのエネルギーが伝達され、したがって、エネルギ
ー源が充填される。回路からの出力信号は、典型的には、Ａ／Ｄ変換器に供給され、デジ
タル・フォーマットに変換される。次いで、そのデジタル情報を体外エネルギー伝送デバ
イスに送信し、そこで伝送されたエネルギーのレベルを調節することができる。別の可能
性は、比較器を使用する完全なアナログ・システムを有することであり、その比較器は、
エネルギー・バランスのレベルを特定の最大閾値および最小閾値と比較し、バランスがず
れて最大／最小ウィンドウから出てしまう場合は、情報を体外エネルギー伝送デバイスに
送信する。
【０１００】
　概略図２０に、誘導性エネルギーの伝達を使用して患者の体外から本発明の装置の植込
み式エネルギー構成要素にエネルギーを伝達するシステムの回路の実装形態を示す。誘導
性エネルギー伝達システムは、典型的には、体外伝送コイルおよび体内受信コイルを使用
する。受信コイルＬ１は概略図３に含まれ、システムの伝送部分は含まれない。
【０１０１】
　エネルギー・バランスの概略的な概念および体外エネルギー伝送器への情報の伝送方法
の実装形態は、当然、多数の異なる方法で実装することができる。情報を評価および伝送
する、概略図２０および上記で説明した方法は、制御システムの実装方法の例としてのみ
解釈すべきである。
【０１０２】
　回路の詳細
　図２０では、記号Ｙ１、Ｙ２、Ｙ３などは、回路内の試験点を記号化している。図の構
成要素およびそれぞれの値は、この特定の実装形態で機能する値であり、当然、これは無
数の可能な設計の解決策の１つに過ぎない。
【０１０３】
　回路に電力を供給するエネルギーは、エネルギー受信コイルＬ１で受信される。植込み
式構成要素へのエネルギーは、この特定の場合には周波数２５ｋＨｚで伝送される。エネ
ルギー・バランス出力信号は試験点Ｙ１にある。
【０１０４】
　上記のシステムの様々な実施形態を多くの異なる方法で組み合わせることもできると当
業者は認識するであろう。例えば、図３の電気スイッチ１００６を図６～図１２の実施形
態のいずれかに組み込むこともでき、図６の液圧バルブ・シフト・デバイス１０１４を図
５の実施形態に組み込むこともでき、ギア・ボックス１０２４を図４の実施形態に組み込
むこともできる。スイッチは単に任意の電子回路または構成要素を意味することもできる
と認識されたい。
【０１０５】
　図１７、図１９、および図２０に関連して説明した実施形態は、電気的に動作可能な装



(33) JP 2012-505021 A 2012.3.1

10

20

30

40

50

置の植込み式エネルギー消費構成要素への無線エネルギーの伝送を制御する方法およびシ
ステムを特定する。こうした方法およびシステムを以下で概略的に定義する。
【０１０６】
　したがって、上記で説明した装置の植込み式エネルギー消費構成要素に供給される無線
エネルギーの伝送を制御する方法が提供される。無線エネルギーＥは、患者の体外に位置
する体外エネルギー源から伝送され、患者の体内に位置する体内エネルギー受信器によっ
て受信され、体内エネルギー受信器は、受信したエネルギーを装置の植込み式エネルギー
消費構成要素に直接または間接的に供給するために、そのエネルギー消費構成要素に接続
される。体内エネルギー受信器によって受信されるエネルギーと、装置のために使用され
るエネルギーとの間でエネルギー・バランスが決定される。次いで、体外エネルギー源か
らの無線エネルギーＥの伝送は、決定されたエネルギー・バランスに基づいて制御される
。
【０１０７】
　体外エネルギー源の一次コイルから体内エネルギー受信器の二次コイルに誘導的に無線
エネルギーを伝送ことができる。エネルギー・バランスの変化を決定して、そのエネルギ
ー・バランスの変化に基づいて無線エネルギーの伝送を制御することができる。体内エネ
ルギー受信器によって受信されたエネルギーと、医療デバイスのために使用されるエネル
ギーとの差を検出して、検出されたエネルギーの差に基づいて無線エネルギーの伝送を制
御することもできる。
【０１０８】
　エネルギー伝送を制御するときに、検出されたエネルギー・バランスの変化が、エネル
ギー・バランスが増大していることを示す場合は、伝送される無線エネルギーの量を低減
させることができ、その逆も可能である。エネルギー伝送の減少／増加はさらに、検出し
た変化量に一致してよい。
【０１０９】
　検出されたエネルギーの差が、受信エネルギーが使用エネルギーより多いことを示す場
合に、伝送される無線エネルギーの量をさらに減少させることができるか、またはその逆
も可能である。そのとき、エネルギー伝送の減少／増加は、検出したエネルギーの差の大
きさと一致してよい。
【０１１０】
　上記で言及したように、医療デバイスのために使用されるエネルギーを、医療デバイス
を動作させるために消費し、かつ／または医療デバイスの少なくとも１つのエネルギー蓄
積デバイスに蓄積することができる。
【０１１１】
　医療デバイスの電気的および／または物理的パラメータならびに／あるいは患者の物理
的パラメータが決定されるときは、前記パラメータに基づいて決定された単位時間当たり
の伝送速度に従って消費および蓄積するためにエネルギーを伝送することができる。伝送
された全エネルギー量を前記パラメータに基づいて決定することもできる。
【０１１２】
　体内エネルギー受信器によって受信された全エネルギー量と、消費および／または蓄積
された全エネルギー量との間で差が検出され、その検出された差が、前記エネルギー・バ
ランスに関する少なくとも１つの測定した電気的パラメータの時間積分に関係するときは
、エネルギー・バランスに関係してモニタリングされた電圧および／または電流に関して
積分を決定することができる。
【０１１３】
　消費および／または蓄積エネルギーの量に関する測定された電気的パラメータの導関数
がある期間にわたって決定されるときは、エネルギー・バランスに関係するモニタリング
された電圧および／または電流に関して導関数を決定することができる。
【０１１４】
　無線エネルギーを伝送するように第１の電気回路から体外エネルギー源に、立ち上がり
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および立ち下がりを有する電気パルスを加え、電気パルスの連続する立ち上がりと立ち下
がりの間の第１の時間間隔の長さ、および／または電気パルスの連続する立ち下がりと立
ち上がりの間の第２の時間間隔の長さを変更し、無線エネルギーを伝送することによって
、体外エネルギー源からの無線エネルギーの伝送を制御することができ、電気パルスから
生じる伝送エネルギーは変更された電力を有し、電力の変化は第１および／または第２の
時間間隔の長さに応じて変わる。
【０１１５】
　その場合は、電気パルスの周波数は、第１のおよび／または第２の時間間隔を変更する
ときは事実上一定でよい。電気パルスを加えるときは、その電気パルスは、第１のおよび
／または第２の時間間隔の変更を除いて変化がないままでよい。電気パルスの振幅は、第
１のおよび／または第２の時間間隔を変更するときは事実上一定でよい。さらに、連続す
る立ち上がりと立ち下がりの間の第１の時間間隔の長さを変更するだけで電気パルスを変
更することができる。
【０１１６】
　２つ以上の電気パルス列を連続して供給することができ、パルス列を印加し、そのパル
ス列が、パルス列の開始点に第１の電気パルスを有し、パルス列の終了点に第２の電気パ
ルスを有するときは、２つ以上のパルス列を連続して供給することができ、第１のパルス
列の第２の電気パルスの立ち下がりと、第２のパルス列の第１の電気パルスの立ち上がり
との間の第２の時間間隔の長さは変更される。
【０１１７】
　電気パルスを印加するときは、電気パルスは、事実上の定電流および事実上の定電圧を
有することができる。電気パルスも事実上の定電流および事実上の定電圧を有することが
できる。さらに、電気パルスは、事実上の定周波数を有することもできる。パルス列内の
電気パルスは、同様に、事実上の定周波数を有することができる。
【０１１８】
　第１の電気回路によって形成された回路および体外エネルギー源は、第１の特性期間ま
たは第１の時定数を有することができ、伝送されるエネルギーを事実上変更するときは、
こうした周波数時間期間は第１の特性期間または時定数の範囲内またはそれより短くてよ
い。
【０１１９】
　したがって、上記で説明したような装置を備えるシステムも、装置の植込み式エネルギ
ー消費構成要素に供給される無線エネルギーの伝送を制御するために設けられる。最も範
囲が広い意味で、そのシステムは、エネルギー伝送デバイスからの無線エネルギーの伝送
を制御するための制御デバイスと、伝送される無線エネルギーを受信するための植込み可
能な体内エネルギー受信器を備え、その体内エネルギー受信器は、受信したエネルギーを
装置の植込み可能なエネルギー消費構成要素に直接または間接的に供給するためにそれら
のエネルギー消費構成要素に接続されている。そのシステムはさらに、体内エネルギー受
信器によって受信されたエネルギーと、装置の植込み可能なエネルギー消費構成要素で使
用されるエネルギーとの間のエネルギー・バランスを決定するように適合された決定デバ
イスを備え、制御デバイスは、決定デバイスによって決定されたエネルギー・バランスに
基づいて体外エネルギー伝送デバイスからの無線エネルギーの伝送を制御する。
【０１２０】
　さらに、そのシステムは以下うちのいずれかを備えることができる。
【０１２１】
　体内エネルギー受信器の二次コイルに誘導して無線エネルギーを伝送するように適合さ
れた、体外エネルギー源中の一次コイル。
【０１２２】
　決定デバイスは、エネルギー・バランスの変化を検出するように適合されており、体外
制御デバイスは、検出されたエネルギー・バランスの変化に基づいて無線エネルギーの伝
送を制御する。
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【０１２３】
　決定デバイスは、体内エネルギー受信器によって受信されたエネルギーと、装置の植込
み可能なエネルギー消費構成要素のために使用されるエネルギーとの差を検出するように
適合されており、制御デバイスは、検出したエネルギーの差に基づいて無線エネルギーの
伝送を制御する。
【０１２４】
　検出したエネルギー・バランスの変化が、エネルギー・バランスが増大していることを
示す場合に、制御デバイスは、伝送された無線エネルギーの量を減少させるように体外エ
ネルギー伝送デバイスを制御し、またはその逆も可能であり、エネルギー伝送の減少／増
加は検出された変化速度に一致する。
【０１２５】
　検出されたエネルギーの差により、受信したエネルギーが使用されるエネルギーより大
きいことが示される場合に、制御デバイスは、伝送される無線エネルギーの量を減少させ
るように体外エネルギー伝送デバイスを制御し、またはその逆も可能であり、エネルギー
伝送の減少／増加は、前記検出したエネルギー差の大きさに一致する。
【０１２６】
　装置のために使用されるエネルギーは、装置を動作させるために消費され、かつ／また
は装置の少なくとも１つのエネルギー蓄積デバイスに蓄積される。
【０１２７】
　装置の電気的および／または物理的パラメータならびに／あるいは患者の物理的パラメ
ータが決定される場合は、エネルギー伝送デバイスは、決定デバイスによって前記パラメ
ータに基づいて決定された単位時間あたりの伝送速度に従って消費および蓄積するエネル
ギーを伝送する。決定デバイスは、前記パラメータに基づいて伝送される全エネルギー量
も決定する。
【０１２８】
　体内エネルギー受信器によって受信された全エネルギー量と、消費および／または蓄積
された全エネルギー量との間で差が検出され、その検出された差が、エネルギー・バラン
スに関する少なくとも１つの測定された電気的パラメータの時間積分に関係するときは、
決定デバイスは、エネルギー・バランスに関してモニタリングされた電圧および／または
電流に関する積分を決定する。
【０１２９】
　消費および／または蓄積したエネルギーの量に関する測定された電気的パラメータの導
関数がある期間にわたって決定されるときは、決定デバイスは、エネルギー・バランスに
関係するモニタリングされた電圧および／または電流に関する導関数を決定する。
【０１３０】
　エネルギー伝送デバイスは、人体外に配置されたコイルを備え、電気回路は、無線エネ
ルギーを伝送するように体外コイルに電気パルスで電力を供給するように設けられる。電
気パルスは、立ち上がりおよび立ち下がりを有し、電気回路は、伝送される無線エネルギ
ーの電力を変更するように、電気パルスの連続する立ち上がりと立ち下がりの間の第１の
時間間隔および／または連続する立ち下がりと立ち上がりの間の第２の時間間隔を変更す
るように適合されている。その結果、伝送される無線エネルギーを受信するエネルギー受
信器は変更された電力を有する。
【０１３１】
　電気回路は、第１および／または第２の時間間隔を変更することを除いて変化がないま
まである電気パルスを送出するように適合されている。
【０１３２】
　電気回路は、時定数を有し、第１および第２の時間間隔を第１の時定数の範囲でのみ変
更するように適合されており、そのため、第１および／または第２の時間間隔の長さが変
更されるときに、コイル上を伝送される電力が変更される。
【０１３３】
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　電気回路は、電気パルスの連続する立ち上がりと立ち下がりとの間の第１の時間間隔の
長さを変更するだけで変更される電気パルスを送出するように適合されている。
【０１３４】
　電気回路は、２つ以上の電気パルス列を連続して供給するように適合されており、前記
列は、パルス列の開始点に第１の電気パルスを有し、パルス列の終了点に第２の電気パル
スを有する。
【０１３５】
　連続する第１のパルス列の第２の電気パルスの立ち下がりと、第２のパルス列の第１の
電気パルスの立ち上がりとの間の第２の時間間隔の長さは、第１の電子回路によって変更
される。
【０１３６】
　電気回路は、事実上一定の高さおよび／または振幅および／または強度および／または
電圧および／または電流および／または周波数を有するパルスとして電気パルスを供給す
るように適合されている。
【０１３７】
　電気回路は、時定数を有し、第１および第２の時間間隔を第１の時定数の範囲でのみ変
更するように適合されており、そのため、第１および／または第２の時間間隔の長さが変
更されるときに、第１のコイル上を伝送される電力が変更される。
【０１３８】
　電気回路は、第１の時定数の大きさと比較して、第１および／または第２の時間間隔の
長さを第１の時定数を含むかまたは第１の時定数に比較的近い範囲内でのみ変更する電気
パルスを供給するように適合されている。
【０１３９】
　図２１～図２４に、より詳細なブロック図に、本発明に従って植込み式装置に液圧式ま
たは空気圧式に動力を供給する、４つの異なる方法を示す。
【０１４０】
　図２１に、上記で説明したシステムを示す。そのシステムは、植込み式装置１０を備え
、別個の調整リザーバ１０１３、１方向ポンプ１００９、および交互バルブ１０１４をさ
らに備える。
【０１４１】
　図２２に、装置１０および流体リザーバ１０１３を示す。調整リザーバの壁を移動する
か、または他の任意の異なる方法でそのサイズを変更することによって、リザーバの壁を
移動することでいつでも流体のない単なる通路によって、バルブなしで装置の調節を行う
ことができる。
【０１４２】
　図２３に、装置１０、２方向ポンプ１００９、および調整リザーバ１０１３を示す。
【０１４３】
　図２４に、第２の閉じたシステムを制御する第１の閉じたシステムを有する逆倍力サー
ボ・システムのブロック図を示す。サーボ・システムは、調整リザーバ１０１３およびサ
ーボ・リザーバ１０５０を備える。サーボ・リザーバ１０５０は、機械式相互接続部１０
５４を介して植込み式装置１０を機械式に制御する。装置は拡張可能／接触可能な空洞を
有する。その空洞は、好ましくは、装置１０と流動的接続したより大きい調節可能なリザ
ーバ１０５２から液圧流体を供給することによって拡張または収縮する。あるいは、空洞
は圧縮性のガスを収容し、そのガスは、サーボ・リザーバ１０５０の制御下で圧縮および
膨張することができる。
【０１４４】
　サーボ・リザーバ１０５０は、装置自体の一部とすることもできる。
【０１４５】
　一実施形態では、調整リザーバは、皮下に患者の皮膚の下に配置されており、指でその
外面を押すことによって動作する。このシステムを図２５ａ～図２５ｃに示す。図３０ａ
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では、可撓性皮下調整リザーバ１０１３は、導管１０１１によってバルジ形のサーボ・リ
ザーバ１０５０に接続されていることが示されている。こうしたベロー形のサーボ・リザ
ーバ１０５０は可撓性装置１０に含まれる。図２５ａに示す状態では、サーボ・リザーバ
１０５０は最少の流体を収容し、ほとんどの流体は調整リザーバ１０１３内にある。サー
ボ・リザーバ１０５０と装置１０の間の機械式相互接続によって、装置１０の外形は収縮
し、すなわち、最大容積より小さい容積しか占有しない。この最大容積を図では破線で示
す。
【０１４６】
　図２５ｂに、装置が植え込まれた患者などのユーザが、調整リザーバ１０１３を押し、
そのため内部に収容された流体が導管１０１１を通って流れ、ベロー形のおかげで長手方
向に延びるサーボ・リザーバ１０５０まで運ばれる状態を示す。次に、このように拡大す
ると、装置１０が最大体積を占め、それにより、装置１０が接触する膨大部の下流（図示
せず）で精管を締め付けるように拡張する。
【０１４７】
　調整リザーバ１０１３は、好ましくは、圧迫後にその形状を維持する手段１０１３ａを
備える。したがって、この手段は、図には概略的に示しており、ユーザが調整リザーバを
解放するときにも装置１０を伸長した姿勢に維持する。このようにして、調整リザーバは
、本質的には、システムのためのオン／オフスイッチとして動作する。
【０１４８】
　次に、図２６および図２７ａ～図２７ｃを参照しながら液圧または空気圧動作の代替の
実施形態を説明する。図２６に示すブロック図は、第２の閉じたシステムを制御する第１
の閉じたシステムを備える。第１のシステムは、調整リザーバ１０１３およびサーボ・リ
ザーバ１０５０を備える。サーボ・リザーバ１０５０は、機械式相互接続部１０５４を介
してより大きい調節可能なリザーバ１０５２を機械式に制御する。次いで、拡張可能／接
触可能な空洞を有する植込み式装置１０が、装置１０に流動的接続したより大きい調節可
能なリザーバ１０５２から液圧流体を供給することによって、より大きい調節可能なリザ
ーバ１０５２によって制御される。
【０１４９】
　次に、図２７ａ～図２７ｃを参照しながらこの実施形態の例を説明する。前の実施形態
のように、調整リザーバは、皮下に患者の皮膚の下に配置されており、指でその外面を押
すことによって動作する。調整リザーバ１０１３は、導管１０１１によってベロー形のサ
ーボ・リザーバ１０５０と流動的接続されている。図３１ａに示す第１の閉じたシステム
１０１３、１０１１、１０５０では、サーボ・リザーバ１０５０は最少の流体を収容し、
ほとんどの流体は調整リザーバ１０１３内にある。
【０１５０】
　サーボ・リザーバ１０５０は、より大きい調節可能なリザーバ１０５２に機械式に接続
されており、そのリザーバ１０５２は、やはりベロー形であるが、直径がサーボ・リザー
バ１０５０より大きい。より大きい調節可能なリザーバ１０５２は装置１０と流動的接続
している。これは、ユーザが調整リザーバ１０１３を押し、それにより、流体が調整リザ
ーバ１０１３からサーボ・リザーバ１０５０に移動すると、サーボ・リザーバ１０５０の
拡張により、より多くの容積の流体がより大きい調節可能なリザーバ１０５２から装置１
０に移動することを意味する。言い換えると、このような反転したサーボ機構では、調整
リザーバのより小さい容積がより大きい力で圧迫され、これにより、単位面積当たりより
小さい力でより大きい全体の領域を移動させる。
【０１５１】
　図２５ａ～図２５ｃを参照しながら上記で説明した前の実施形態のように、調整リザー
バ１０１３は、好ましくは、圧迫後にその形状を維持する手段１０１３ａを備える。した
がって、図に概略的に示したこの手段は、ユーザが調整リザーバを解放するときにも装置
１０を伸長した姿勢に維持する。このようにして、調整リザーバは、本質的には、システ
ムのためのオン／オフスイッチとして動作する。
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【符号の説明】
【０１５２】
１２０　制限デバイス；　１５０　制御デバイス；　１７０　動作デバイス；　
１８０　エネルギー供給ユニット；　１９０　体外遠隔制御装置ユニット。
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