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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24年6月7日(2012.6.7)

【公表番号】特表2012-500062(P2012-500062A)
【公表日】平成24年1月5日(2012.1.5)
【年通号数】公開・登録公報2012-001
【出願番号】特願2011-523208(P2011-523208)
【国際特許分類】
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【手続補正書】
【提出日】平成24年4月5日(2012.4.5)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　生物の関節の伸びを補助するためのアクチュエータシステムにおいて、
　回転出力を与えるモータアッセンブリと、
　前記モータアッセンブリの回転出力を受け容れてその回転出力を直線運動へと変換する
回転／直線メカニズムと、
　伸長方向における前記回転／直線メカニズムの直線運動によって駆動されて生物の関節
を伸ばすようにする伸長ストップと、
を備え、前記生物の関節を動力なしに曲げられるようにするアクチュエータシステム。
【請求項２】
　前記モータアッセンブリは、該モータアッセンブリの回転出力に動作可能に接続された
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マルチモータを含み、前記アクチュエータシステムを複数の動作モードで動作するコント
ローラを更に備えた、請求項１に記載のアクチュエータシステム。
【請求項３】
　前記マルチモータアッセンブリは、
　前記回転／直線メカニズムへ回転出力を与える駆動シャフトと、
　第１出力シャフト、及びこの第１出力シャフトを前記駆動シャフトに接続する第１伝達
機構を有する第１のモータサブシステムと、
　第２出力シャフト、及びこの第２出力シャフトを前記駆動シャフトに結合する第２伝達
機構を有する第２のモータサブシステムと、
を含む請求項２に記載のアクチュエータシステム。
【請求項４】
　前記第１伝達機構は、前記駆動シャフトの回転と前記第１出力シャフトの回転との第１
ギア比を定義し、前記第２伝達機構は、前記駆動シャフトの回転と前記第２出力シャフト
の回転との第２ギア比を少なくとも一部分定義し、前記第２ギア比は、前記第１ギア比と
は異なるものである、請求項３に記載のアクチュエータシステム。
【請求項５】
　前記第２伝達機構は、前記第２出力シャフトを前記第１出力シャフトに接続し、前記第
２伝達機構及び第１伝達機構は、協働して前記第２ギア比を定義する、請求項３に記載の
アクチュエータシステム。
【請求項６】
　前記第２のモータサブシステムは、更に、前記第２モータの一回転方向を前記第１出力
シャフトの回転に連結する一方向クラッチを含む、請求項５に記載のアクチュエータシス
テム。
【請求項７】
　前記第２伝達機構は、前記第２出力シャフトを前記駆動シャフトに接続し、そして前記
第２伝達機構は、前記第２ギア比を定義する、請求項３に記載のアクチュエータシステム
。
【請求項８】
　前記第１のモータサブシステムは、第１モータを含み、前記第２のモータサブシステム
は、第２モータを含み、そして前記第１モータ及び第２モータは、実質的に同じ性能特性
を有する、請求項７に記載のアクチュエータシステム。
【請求項９】
　前記コントローラは、前記アクチュエータシステムを、次のモータモード、即ち
　前記マルチモータアッセンブリが前記回転／直線メカニズムに回転出力を与えるように
、前記コントローラが、前記第１のモータサブシステム及び第２のモータサブシステムの
両方に電流を供給する連続的可変伝達モータモード、及び
　前記マルチモータアッセンブリが前記回転／直線メカニズムに回転出力を与えるように
、前記コントローラが、前記第１のモータサブシステムのみに電流を供給するハイギアモ
ータモード、
において動作させる、請求項３に記載のアクチュエータシステム。
【請求項１０】
　前記回転／直線メカニズムは、前記マルチモータアッセンブリの回転出力を受け容れる
スクリューと、このスクリューと協働するナットであって、スクリューの回転運動をナッ
トの直線運動へと変換するナットとを含み、前記伸長ストップは、前記ナットの直線運動
によって伸長方向に駆動されて生物の関節を伸ばすようにする、請求項１に記載のアクチ
ュエータシステム。
【請求項１１】
　前記伸長ストップが患者によって前記ナットから離れるように伸長方向に移動されると
きに生物の関節を動力なしに伸ばすように構成されている、請求項１０に記載のアクチュ
エータシステム。
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【請求項１２】
　前記伸長ストップが取り付けられた可動レールを更に備え、前記可動レールは、伸長方
向に直線運動して生物の関節を伸ばすように構成されている、請求項１０に記載のアクチ
ュエータシステム。
【請求項１３】
　前記伸長ストップが患者によって前記ナットを押すように屈曲方向に移動されるときに
前記モータアッセンブリを後方に駆動させるように構成されている、請求項１２に記載の
アクチュエータシステム。
【請求項１４】
　前記ナット又は前記可動レールの位置を検出するように構成されたコントローラを更に
備えた、請求項１２に記載のアクチュエータシステム。
【請求項１５】
　前記コントローラは、前記ナット又は前記可動レールの検出位置に基づいて前記モータ
アッセンブリに電流を供給するように構成されている、請求項１４に記載のアクチュエー
タシステム。
【請求項１６】
　前記アクチュエータシステムは、前記ナットが生物の関節を屈曲方向に駆動できないよ
うに屈曲ストップなしで構成されている、請求項１０に記載のアクチュエータシステム。
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