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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第１部門第２区分
【発行日】平成30年8月16日(2018.8.16)

【公表番号】特表2017-521176(P2017-521176A)
【公表日】平成29年8月3日(2017.8.3)
【年通号数】公開・登録公報2017-029
【出願番号】特願2017-502896(P2017-502896)
【国際特許分類】
   Ａ６１Ｆ   9/007    (2006.01)
   Ａ６１Ｂ  17/34     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ａ６１Ｆ    9/007    １３０Ｅ
   Ａ６１Ｂ   17/34     　　　　

【誤訳訂正書】
【提出日】平成30年7月9日(2018.7.9)
【誤訳訂正１】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】０００８
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【０００８】
　いくつかの実施形態では、眼科手術で使用するための２段階カニューレ挿入システムは
、第１段階挿入機構と、第２段階挿入機構とを含むか、または本質的にそれらからなる。
第１段階挿入機構は、トロカール－カニューレの対を第１の角度で眼組織に部分的に挿入
するように構成される。トロカール－カニューレの対は、針部分およびカニューレを含む
。第２段階挿入機構は、トロカール－カニューレの対を第２の角度で眼組織を貫いて挿入
するように、およびカニューレを眼組織に埋め込むように構成される。針部分は、カニュ
ーレを眼組織内に維持しながら除去可能である。
【誤訳訂正２】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】０１０６
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【０１０６】
　本明細書に記載される方法および装置は様々な修正形態および代替形態を受け入れる余
地があり得る一方、その特定の例を図面に示し、および本明細書中で詳細に記載してきた
。しかしながら、本発明は開示された特定の形態にも方法にも限定されず、反対に、本発
明は記載された様々な実装形態および付随する請求項の趣旨および範囲内にある全ての修
正形態、均等物および代替形態を網羅することを理解すべきである。さらに、実装形態ま
たは実施形態に関連するいずれかの特定の特徴、態様、方法、特性、特徴、品質、属性、
要素等の本明細書中の開示は、本明細書に開示された全ての他の実装形態または実施形態
で使用できる。本明細書に開示されるいずれの方法も、記載した順番に実施されなくても
よい。本明細書に開示される方法は、実施者によってとられる特定の動作を含み得るが、
しかしながら、それらの方法は、明示的にまたは暗示的に、それらの動作について第三者
の指示を含むこともできる。例えば、「摺動挿入装置を前進させること」などの動作は、
「摺動挿入装置の前進を指示すること」を含む。本明細書に開示される範囲は、そのあら
ゆる重複、下位範囲および組合せも包含する。「～まで（ｕｐ　ｔｏ）」、「少なくとも
（ａｔ　ｌｅａｓｔ）」、「～を超える（ｇｒｅａｔｅｒ　ｔｈａｎ）」、「未満（ｌｅ
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ｓｓ　ｔｈａｎ）」、「～の間（ｂｅｔｗｅｅｎ）」等などの言葉は、記載された数字を
含む。「約（ａｂｏｕｔ）」または「およそ（ａｐｐｒｏｘｉｍａｔｅｌｙ）」などの用
語によって先行された数字は、記載された数字を含み、および状況に基づいて解釈される
べきである（例えば、例として±５％、±１０％、±１５％等、状況下で合理的に可能な
限り正確に）。例えば、「約４５°」は「４５°」を含む。「実質的に（ｓｕｂｓｔａｎ
ｔｉａｌｌｙ）」などの用語によって先行される語は、記載された語を含み、および状況
に基づいて解釈されるべきである（例えば、状況下で合理的に可能な限り多く）。例えば
、「実質的に非柔軟性」は「非柔軟性」を含む。
　本明細書に開示される発明は以下の態様を含む。
〔態様１〕
　カニューレを患者の目に埋め込む方法であって、
　カニューレ挿入システムを前記目の表面に対して第１の角度で位置付けるステップであ
って、前記第１の角度が９０°未満である、ステップと、
　トロカール－カニューレの対を前記第１の角度で前記目の中に遠位方向に前進させるス
テップであって、前記トロカール－カニューレの対が針部分およびカニューレを含む、ス
テップと、
　前記カニューレ挿入システムを前記目の前記表面に対して第２の角度で位置付けるステ
ップであって、前記第２の角度が９０°である、ステップと、
　前記トロカール－カニューレの対を前記第２の角度でさらに前記目の中に遠位方向に前
進させるステップと
を含む方法。
〔態様２〕
　前記トロカール－カニューレの対を前記第１の角度で前記目の中に遠位方向に前進させ
るステップは、摺動挿入装置を遠位方向に前進させるステップを含む、態様１に記載の方
法。
〔態様３〕
　前記トロカール－カニューレの対を前記第１の角度で前記目の中に遠位方向に前進させ
るステップは、柔軟性トリガボタンを押すステップを含む、態様１に記載の方法。
〔態様４〕
　前記トロカール－カニューレの対を前記第２の角度でさらに前記目の中に遠位方向に前
進させるステップは、柔軟性トリガボタンを押すステップを含む、態様１～３のいずれか
一項に記載の方法。
〔態様５〕
　柔軟性トリガボタンを押すステップは、バネが圧縮から解放されることを許容するステ
ップを含む、態様５に記載の方法。
〔態様６〕
　前記トロカール－カニューレの対の前記針部分を前記目から後退させるステップをさら
に含む、態様１に記載の方法。
〔態様７〕
　前記患者の前記目に位置付けるために第２のトロカール－カニューレの対を位置付ける
ステップをさらに含む、態様１に記載の方法。
〔態様８〕
　前記第２のトロカール－カニューレの対を位置付けるステップは、前記第２のトロカー
ル－カニューレの対を回転させるステップを含む、態様７に記載の方法。
〔態様９〕
　前記第２のトロカール－カニューレの対を回転させるステップは、前記カニューレ挿入
システムの長手方向軸と整列された長手方向軸を有する案内経路管を回転させるステップ
を含む、態様７に記載の方法。
〔態様１０〕
　前記第２のトロカール－カニューレの対を回転させるステップは、前記カニューレ挿入
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システムの長手方向軸から半径方向にオフセットされた長手方向軸を有する回転チャンバ
を回転させるステップを含む、態様７に記載の方法。
〔態様１１〕
　前記第２のトロカール－カニューレの対を位置付けるステップは、前記カニューレ挿入
システムの長手方向軸を横切るように前記第２のトロカール－カニューレの対を水平方向
に前進させるステップを含む、態様７に記載の方法。
〔態様１２〕
　前記第１の角度が４５°である、態様１に記載の方法。
〔態様１３〕
　２段階カニューレ挿入システムであって、
　ハウジングと、
　前記ハウジングに対して摺動式に移動できる制御機構と、
　バネと、
　前記バネに結合された起動機構と、
　前記バネに結合されたシャフトであって、前記制御機構と分離可能に係合可能であり、
前記制御機構は、前記シャフトが前記制御機構と係合していないとき、前記シャフトから
独立して移動するように構成される、シャフトと、
　前記制御機構に結合されたトロカール－カニューレの対であって、針部分およびカニュ
ーレを含む、トロカール－カニューレの対と
を含む２段階カニューレ挿入システム。
〔態様１４〕
　前記制御機構は、第１段階の間、前記トロカール－カニューレの対を前進させるように
構成される、態様１３に記載のシステム。
〔態様１５〕
　前記起動機構は、第２段階の間、前記トロカール－カニューレの対を前進させるように
構成される、態様１３に記載のシステム。
〔態様１６〕
　前記トロカール－カニューレの対を含む複数のトロカール－カニューレの対を収容する
機械的アセンブリをさらに含み、前記機械的アセンブリは、前記第１段階の後、前記針部
分を前記制御機構から切り離すように構成され、前記機械的アセンブリは、第２のトロカ
ール－カニューレの対を前記制御機構と結合するように構成される、態様１４または１５
に記載のシステム。
〔態様１７〕
　前記機械的アセンブリは、前記カニューレ挿入システムの長手方向軸と整列された長手
方向軸を有する回転可能な案内経路管を含む、態様１６に記載のシステム。
〔態様１８〕
　前記機械的アセンブリは、前記カニューレ挿入システムの長手方向軸から半径方向にオ
フセットされた長手方向軸を有する回転可能な回転チャンバを含む、態様１６に記載のシ
ステム。
〔態様１９〕
　前記機械的アセンブリは、前記カニューレ挿入システムの長手方向軸を横切るように前
記第２のトロカール－カニューレの対を水平方向に前進させるように構成されたカートリ
ッジを含む、態様１６に記載のシステム。
〔態様２０〕
　眼科手術で使用するための２段階カニューレ挿入システムであって、
　トロカール－カニューレの対を第１の角度で眼組織へ部分的に挿入するように構成され
た第１段階挿入機構であって、前記トロカール－カニューレの対が針部分およびカニュー
レを含む、第１段階挿入機構と、
　前記トロカール－カニューレの対を第２の角度で前記眼組織を貫いて挿入するように、
および前記カニューレを前記眼組織に埋め込むように構成された第２段階挿入機構と
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を含み、前記針部分は前記カニューレを前記眼組織内に維持しながら除去可能である、２
段階カニューレ挿入システム。
〔態様２１〕
　前記トロカール－カニューレの対を含む複数のトロカール－カニューレの対を収容する
機械的アセンブリをさらに含む、態様２０に記載のシステム。
〔態様２２〕
　前記第１段階挿入機構は、前記機械的アセンブリに収容された前記複数のトロカール－
カニューレの対の少なくとも１つと分離可能に係合するように構成される、態様２１に記
載のシステム。
〔態様２３〕
　前記第１段階挿入機構および前記第２段階挿入機構の少なくとも一方は、使用者がボタ
ンと係合することによって自動的に起動されるように構成される、態様２０～２２のいず
れか一項に記載のシステム。
【誤訳訂正３】
【訂正対象書類名】特許請求の範囲
【訂正対象項目名】全文
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　２段階カニューレ挿入システムであって、
　ハウジングと、
　前記ハウジングに対して摺動式に移動できる制御機構と、
　バネと、
　前記バネに結合された起動機構と、
　前記バネに結合されたシャフトであって、前記制御機構と分離可能に係合可能であり、
前記制御機構は、前記シャフトが前記制御機構と係合していないとき、前記シャフトから
独立して移動するように構成される、シャフトと、
　前記制御機構に結合されたトロカール－カニューレの対であって、針部分およびカニュ
ーレを含む、トロカール－カニューレの対と、
　を含む、２段階カニューレ挿入システム。
【請求項２】
　前記制御機構は、第１段階の間、前記トロカール－カニューレの対を前進させるように
構成される、請求項１に記載のシステム。
【請求項３】
　前記起動機構は、第２段階の間、前記トロカール－カニューレの対を前進させるように
構成される、請求項１に記載のシステム。
【請求項４】
　前記トロカール－カニューレの対を含む複数のトロカール－カニューレの対を収容する
機械的アセンブリをさらに含み、前記機械的アセンブリは、第１段階の後、前記針部分を
前記制御機構から切り離すように構成され、前記機械的アセンブリは、第２のトロカール
－カニューレの対を前記制御機構と結合するように構成される、請求項２または３に記載
のシステム。
【請求項５】
　前記機械的アセンブリは、前記カニューレ挿入システムの長手方向軸と整列された長手
方向軸を有する回転可能な案内経路管を含む、請求項４に記載のシステム。
【請求項６】
　前記機械的アセンブリは、前記カニューレ挿入システムの長手方向軸から半径方向にオ
フセットされた長手方向軸を有する回転可能な回転チャンバを含む、請求項４に記載のシ
ステム。
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【請求項７】
　前記機械的アセンブリは、前記カニューレ挿入システムの長手方向軸を横切るように前
記第２のトロカール－カニューレの対を水平方向に前進させるように構成されたカートリ
ッジを含む、請求項４に記載のシステム。
【請求項８】
　眼科手術で使用するための２段階カニューレ挿入システムであって、
　トロカール－カニューレの対を第１の角度で眼組織へ部分的に挿入するように構成され
た第１段階挿入機構であって、前記トロカール－カニューレの対が針部分およびカニュー
レを含む、第１段階挿入機構と、
　前記トロカール－カニューレの対を第２の角度で前記眼組織を貫いて挿入するように、
および前記カニューレを前記眼組織に埋め込むように構成された第２段階挿入機構と
を含み、前記針部分は前記カニューレを前記眼組織内に維持しながら除去可能である、２
段階カニューレ挿入システム。
【請求項９】
　前記トロカール－カニューレの対を含む複数のトロカール－カニューレの対を収容する
機械的アセンブリをさらに含む、請求項８に記載のシステム。
【請求項１０】
　前記第１段階挿入機構は、前記機械的アセンブリに収容された前記複数のトロカール－
カニューレの対の少なくとも１つと分離可能に係合するように構成される、請求項９に記
載のシステム。
【請求項１１】
　前記第１段階挿入機構および前記第２段階挿入機構の少なくとも一方は、使用者がボタ
ンと係合することによって自動的に起動されるように構成される、請求項８～１０のいず
れか一項に記載のシステム。
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