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(57)【要約】
【課題】低減された大きさの外科手術固定デバイスを提
供すること。
【解決手段】静止ハンドルと可動ハンドルとを有するハ
ンドルアセンブリと、ハンドルアセンブリから遠位に延
び、遠位部分を含み、長手方向軸を規定する、細長い部
材と、可動ハンドルに動作可能に結合され、近位位置と
遠位位置との間で可動である発射ロッドと、複数のらせ
ん形のファスナを有するツールアセンブリであって、一
対のジョー部材を含み、少なくとも一対の半円形のチャ
ネルを有し、ジョー部材の１つは、間隔の空いた位置と
接近した位置との間で可動であり、各ジョー部材の半円
形チャネルは、ジョー部材が接近した位置にあるとき、
もう１つのジョー部材のチャネルと実質的に整列し、一
対のチャネルを形成するように構成され、発射ロッドの
各々は、可動ハンドルが接近すると組織の中に前進する
ように構成されている、ツールアセンブリとを備えてい
る、外科手術固定デバイス。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　静止ハンドルと可動ハンドルとを有するハンドルアセンブリと、
　該ハンドルアセンブリから遠位に延びる細長い部材であって、該細長い部材は、遠位部
分を含み、該細長い部材の長手方向に延びる長手方向軸を規定する、細長い部材と、
　該可動ハンドルに動作可能に結合され、近位位置と遠位位置との間で可動である一対の
発射ロッドと、
　該細長い部材の遠位端部分に取り付けられ、該細長い部材において支持される複数のら
せん形のファスナを有するツールアセンブリであって、該ツールアセンブリは、一対の向
かい合うジョー部材を含み、各々が該ジョー部材を通って配置される少なくとも一対の半
円形のチャネルを有し、該ジョー部材の少なくとも１つは、間隔の空いた位置と接近した
位置との間でもう１つのジョー部材に対して可動であり、各ジョー部材の該半円形チャネ
ルは、該ジョー部材が接近した位置にあるとき、該もう１つのジョー部材の該半円形チャ
ネルと実質的に一列に整列し、一対の放射状のチャネルを形成するように構成され、該発
射ロッドの各々は、該可動ハンドルが接近すると、少なくとも１つの放射状のチャネルを
通って、組織の中に前進するように構成されている、ツールアセンブリと
　を備えている、外科手術固定デバイス。
【請求項２】
　前記一対の放射状のチャネルの間に配置され、前記らせん形のファスナの組織の中への
排出の際に自動的に組織を貫いて平行移動するように構成されている切断要素をさらに備
えている、請求項１に記載の外科手術固定デバイス。

【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　（関連出願の参照）
　本出願は、２００９年８月１４日に出願された米国仮出願第６１／２３３，８７１号の
利益と、その仮出願に対する優先権を主張し、その内容全体が本明細書に参照により援用
される。
【０００２】
　（背景）
　（１．技術分野）
　本開示は、外科手術ファスナ適用デバイスに関し、より詳細には、らせん形のファスナ
を組織に適用するように適合された外科手術ファスナ適用デバイスに関する。
【背景技術】
【０００３】
　（２．関連技術の背景）
　市販されている外科手術固定装置は、当該分野において周知であり、それらの外科手術
固定装置のいくつかは、端部間吻合と、円形の端部間吻合と、開放性胃腸吻合と、内視鏡
胃腸吻合と、横吻合とを含むがこれらに限定されない、様々な外科手術処置において用い
られように特に適合される。特許文献１、特許文献２、特許文献３、および特許文献４は
各々、これらの処置のうちの１つを実行中に用いられ得る１つ以上の適切な装置を説明す
る。
【０００４】
　概して、外科手術固定装置は、使用中にファスナカートリッジに対して接近させられる
アンビルを含む。アンビルは、カートリッジに規定されるスロットに整列させられ、スロ
ットに合わせられた凹部を含み、スロットを通って、ファスナが現れ、形成を成し遂げる
。ファスナカートリッジは、典型的には、ナイフまたは他のそのような切断要素を収容す
るように構成されるチャネルに対して横方向または放射状に配置される１つ以上の列のフ
ァスナを有し、その結果、組織は、同時に切断され、一緒に結合され得る。特定の外科手
術固定装置に従って、ファスナの列は、直線状の構成、もしくは例えば円形、半円形など
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の非直線状の構成、またはアーチ形の構成に配置され得る。
【０００５】
　上記の各外科手術処置中、組織は、最初に掴まれるかまたはクランプされ、その結果、
個々のファスナは、スロットを通ってカートリッジから排出され、クランプされた組織を
貫いて押し込まれ得る。その後、ファスナは、アンビルに形成された凹部の中にファスナ
を打ち込むことによって形成される。
【０００６】
　従来の外科手術固定装置は、概して、ファスナを再装填するために外科手術部位からデ
バイスを取り外すことを必要とし、そのため貴重な手術時間を無駄にする。従来の装置の
概して扱いにくい性質は、この問題を悪化させ、この扱いにくい性質は、外科手術部位か
らの器具の出し入れを誘導すること、そして外科手術部位の辺りに器具を誘導することを
困難にする。それゆえに、そのような器具を利用して組織を結合することは、必要な手術
時間より長い手術時間を引き起こし得る。
【０００７】
　その結果、外科手術部位からデバイスを取り外すことが減少されるかまたは除去され得
、それによって手術時間を減少させ得る外科手術固定装置を提供することが有利である。
さらに、外科手術部位においてまたは外科手術部位の辺りにおいて操作性を向上させるた
めに、低減された大きさ（例えば、周囲の寸法、長さ、幅など）の外科手術固定装置を提
供することが有利である。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００８】
【特許文献１】米国特許第５，９１５，６１６号明細書
【特許文献２】米国特許第６，２０２，９１４号明細書
【特許文献３】米国特許第５，８６５，３６１号明細書
【特許文献４】米国特許第５，９６４，３９４号明細書
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００９】
　（概要）
　本開示の実施形態に従って、外科手術固定デバイスは、静止ハンドルと可動ハンドルと
を有するハンドルアセンブリと、ハンドル部分から遠位に延びる細長い部材とを含む。細
長い部材は遠位部分を含む。デバイスはまた、可動ハンドルと動作可能に結合され、近位
位置と遠位位置との間で可動である一対の発射ロッドを含む。ツールアセンブリは、そこ
において支持される複数のらせん形のファスナを有し、一対の向かい合いジョー部材を含
む。ジョー部材のうちの少なくとも１つは、間隔の空いた位置と接近した位置との間で他
方のジョー部材に対して可動である。ジョー部材は、ジョー部材が接近した位置にあると
き、一対の放射状のチャネルを形成するように構成される。発射ロッドは、近位位置から
遠位位置に移動すると、少なくとも１つの放射状のチャネルを通って組織の中にらせん形
のファスナを前進させるように構成される。
【００１０】
　例えば、本発明は以下の項目を提供する。
（項目１）
　静止ハンドルと可動ハンドルとを有するハンドルアセンブリと、
　該ハンドルアセンブリから遠位に延びる細長い部材であって、該細長い部材は、遠位部
分を含み、該細長い部材の長手方向に延びる長手方向軸を規定する、細長い部材と、
　該可動ハンドルに動作可能に結合され、近位位置と遠位位置との間で可動である一対の
発射ロッドと、
　該細長い部材の遠位端部分に取り付けられ、該細長い部材において支持される複数のら
せん形のファスナを有するツールアセンブリであって、該ツールアセンブリは、一対の向
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かい合うジョー部材を含み、各々が該ジョー部材を通って配置される少なくとも一対の半
円形のチャネルを有し、該ジョー部材の少なくとも１つは、間隔の空いた位置と接近した
位置との間でもう１つのジョー部材に対して可動であり、各ジョー部材の該半円形チャネ
ルは、該ジョー部材が接近した位置にあるとき、該もう１つのジョー部材の該半円形チャ
ネルと実質的に一列に整列し、一対の放射状のチャネルを形成するように構成され、該発
射ロッドの各々は、該可動ハンドルが接近すると、少なくとも１つの放射状のチャネルを
通って、組織の中に前進するように構成されている、ツールアセンブリと
　を備えている、外科手術固定デバイス。
（項目２）
　上記一対の放射状のチャネルの間に配置され、上記らせん形のファスナの組織の中への
排出の際に自動的に組織を貫いて平行移動するように構成されている切断要素をさらに備
えている、上記項目に記載の外科手術固定デバイス。
【００１１】
　（摘要）
　外科手術固定デバイスは、静止ハンドルと可動ハンドルとを有するハンドルアセンブリ
と、ハンドル部分から遠位に延びる細長い部材とを含む。細長い部材は遠位部分を含む。
デバイスはまた、可動ハンドルと動作可能に結合され、近位位置と遠位位置との間で可動
である一対の発射ロッドを含む。ツールアセンブリは、そこにおいて支持される複数のら
せん形のファスナを有し、一対の向かい合いジョー部材を含む。ジョー部材のうちの少な
くとも１つは、間隔の空いた位置と接近した位置との間で他方のジョー部材に対して可動
である。ジョー部材は、ジョー部材が接近した位置にあるとき、一対の放射状のチャネル
を形成するように構成される。発射ロッドは、近位位置から遠位位置に移動すると、少な
くとも１つの放射状のチャネルを通って組織の中にらせん形のファスナを前進させるよう
に構成される。
【００１２】
　ここに開示される組織固定デバイスの実施形態は、図面を参照して本明細書に開示され
る。
【図面の簡単な説明】
【００１３】
【図１】図１は、本開示の実施形態に従う外科手術固定デバイスの概略図である。
【図２】図２は、図１に示される指示された領域の詳細な拡大図である。
【図３Ａ】図３Ａは、図１の外科手術固定デバイスの遠位端の拡大斜視図である。
【図３Ｂ】図３Ｂは、図１の外科手術固定デバイスの遠位端の部分断面図である。
【図４Ａ】図４Ａは、本開示の実施形態に従うコイルカートリッジの斜視図である。
【図４Ｂ】図４Ｂは、図４Ａのコイルカートリッジの装荷コイルの斜視図である。
【図４Ｃ】図４Ｃは、本開示の実施形態に従う発射ロッドの遠位端によって係合された装
荷コイルの拡大斜視図である。
【図４Ｄ】図４Ｄは、機械的に組織を結合する装荷コイルの拡大斜視図である。
【図５Ａ】図５Ａは、コイルが取り外された状態の外部管を例示する、コイルカートリッ
ジの断面図である。
【図５Ｂ】図５Ｂは、発射ロッドの遠位端によって係合される装荷コイルの斜視図である
。
【図５Ｃ】図５Ｃは、図５Ｂに示される指示された領域の詳細な拡大図である。
【図５Ｄ】図５Ｄは、静止コイルを例示する、コイルカートリッジの断面図である。
【図５Ｅ】図５Ｅは、図５Ｄに示される指示された領域の詳細な断面図である。
【図６Ａ】図６Ａは、本開示の実施形態に従う、ツールアセンブリの上面図である。
【図６Ｂ】図６Ｂは、図６Ａのツールアセンブリの側面図である。
【図７Ａ】図７Ａは、本開示の別の実施形態に従うツールアセンブリの上面図である。
【図７Ｂ】図７Ｂは、図７Ａのツールアセンブリの側面図である。
【図８Ａ】図８Ａは、本開示の別の実施形態に従う未形成のジョー部材を例示する、ツー
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ルアセンブリの内側表面の上面図である。
【図８Ｂ】図８Ｂは、形成されたジョー部材を例示する、図８Ａのツールアセンブリの上
面図である。
【発明を実施するための形態】
【００１４】
　（詳細な説明）
　本明細書に開示される外科手術固定デバイスの実施形態は、図面を参照してここで詳細
に説明され、図面において同様の参照数字は、いくつかの図の各々において同一かまたは
対応する要素を示す。
【００１５】
　図１を参照すると、様々な外科手術処置に用いられる外科手術ファスナ適用デバイス１
０の一実施形態が示され、外科手術ファスナ適用デバイス１０は、概してハウジング２０
と、ハンドルアセンブリ３０と、動作ツールアセンブリ１００とを含む。デバイス１０は
、ツールアセンブリ１００と機械的に係合するような寸法で作られる遠位端１４と、ハウ
ジング２０と機械的に係合する近位端１６とを有するシャフト１２を含む。図面およびそ
れに続く説明において、用語「近位」は従来のように、ユーザにより近い、デバイス１０
の端部をいい、用語「遠位」はユーザからより遠い端部をいう。
【００１６】
　ハンドルアセンブリ３０は、固定ハンドル５０と可動ハンドル４０とを含む。固定ハン
ドル５０は、ハウジング２０と一体に関連づけられ、ハンドル４０は、デバイス１０の動
作に関して以下により詳細に説明されるように、固定ハンドル５０に対して可動である。
【００１７】
　外科手術ファスナ適用デバイス１０の接近および発射のより詳細な考察に関して、現在
Ｔｙｃｏ　Ｈｅａｌｔｈｃａｒｅ　Ｇｒｏｕｐ　ＬＰに譲渡され、共有に係る米国特許第
５，８６５，３６１号に参照がなされ、該特許の内容全体が、本明細書に参照によって援
用される。ハンドルアセンブリ３０の可動ハンドル４０は、駆動アセンブリ（明示されて
いない）に動作可能に接続され、該駆動アセンブリは、一緒になって、ジョー部材１１０
および１２０が互いに対して間隔の空いた関係で配置される開放位置から、ジョー部材１
１０および１２０がそれらの間に組織を掴むように協働するクランピング位置または閉鎖
位置にジョー部材１１０および１２０が動くように機械的に協働する。この目的を心に留
めながら、駆動アセンブリは、デバイス１０の意図された動作を達成するために、任意の
適切な数の電気的な接続、構成、および／または構成要素（例えば、抵抗器、コンデンサ
、インダクタ、加減抵抗器など）、機械的な接続、構成、および／または構成要素（例え
ば、ギア、リンク、スプリング、ロッドなど）、ならびに／または、電気機械的な接続、
構成、および／または構成要素を含み得る。その後、可動ハンドル４０の継続した動きは
、一対の発射ロッド１３４ａ、１３４ｂに駆動力を与え（独立して、または依存して）、
ロッド１３４ａ、１３４ｂを遠位方向に直線状に前進させる。ジョー部材１１０、１２０
は、以下により詳細に考察されるように、互いに対してより接近するように動かされ、力
がデバイス１０内に配置されるコイルカートリッジ１４８に伝えられ、それによって、１
以上の装荷コイル１５０を組織の中に排出させ、装荷コイルは、ジョー部材１１０と１２
０との間でクランプされる。
【００１８】
　複数の実施形態において、ツールアセンブリ１００は、図１および図２に示されるよう
に片側アセンブリ、すなわち、ジョー部材１２０がシャフト１２に対して固定され、ジョ
ー部材１１０がジョー部材１２０に対して旋回ピン１０５（図２を参照されたい）の周り
に旋回し、組織を掴むように、片側アセンブリとして設計されるか、または両側アセンブ
リ（図示されていない）、すなわちジョー部材１１０および１２０が互いに対して旋回ピ
ン１０５の周りに旋回し、組織を掴むように、両側アセンブリとして設計される。
【００１９】
　図２を参照すると、ツールアセンブリ１００は、シャフト１２に対して固定された関係



(6) JP 2011-36675 A 2011.2.24

10

20

30

40

50

で取り付けられた１つの静止したまたは固定されたジョー部材１２０と、静止したジョー
部材１２０に取り付けられた旋回ピン１０５の周りに取り付けられた旋回ジョー部材１１
０とを含む。シャフト１２の遠位端１４は、以下にさらに詳細に考察されるように、ジョ
ー部材１１０の近位端と係合し、ジョー部材１２０に対して間隔の空いた関係でジョー部
材１１０を付勢するように構成されるリーフスプリング１７を含む。いくつかの実施形態
において、固定ジョー部材１２０は、例えば静止ジョー部材１２０がシャフト１２の遠位
端１４によって規定され得るなど、シャフト１２とモノリシックに形成され得る。以下に
さらに詳細に考察されるように、ツールアセンブリ１００は、２つの隣接する組織の中に
らせん形のワイヤ部分または装荷コイルを適用し、それによって、それらの組織を機械的
に結合するように構成される（図４Ｄを参照されたい）。
【００２０】
　ハンドルアセンブリ３０の可動ハンドル４０は、駆動アセンブリ（明示されていない）
に動作可能に接続され、該駆動アセンブリは、一緒になって、近位位置（すなわち「装填
位置」）と遠位位置（例えば「発射位置」）との間で一対の発射ロッド１３４ａ、１３４
ｂが直線状の動きをするように機械的に協働する。発射ロッド１３４ａおよび１３４ｂは
、互いに対して独立してかまたは依存して動き得る。
【００２１】
　図３Ａおよび図３Ｂを参照すると、ジョー部材１１０、１２０の各々の内側表面は、そ
れぞれ、切断要素１２２の長手方向の動きに適応したチャネルまたはナイフスロット１１
５ａ、１１５ｂを含み、その結果、固定された組織は切断線に沿って、引き裂かれ得る。
より具体的には、切断要素１２２は、作動されたとき、ナイフチャネル１１５ａ、１１５
ｂを通って前進し、理想の組織平面に沿って前進しかつ選択可能に正確に組織を分割し、
効果的かつ確実に組織を分割する。複数の実施形態において、デバイス１０は、ジョー部
材１１０、１２０がクランピング位置または閉鎖位置であるときのみ、切断要素１２２が
ナイフチャネル１１５ａ、１１５ｂを通って前進させられ、組織を切断し得るように構成
され得、従って、切断要素１２２の不意または時期尚早の作動による組織の貫通を防ぎ得
るように構成され得る。
【００２２】
　図３Ｂの例示される実施形態において、切断要素１２２は、Ｉ形鋼形状であり、示され
る１つのみのリードイン１２４ａと実質的に同一である一対の向かい合うランプリードイ
ンを含む。リードインは、ジョー部材１１０、１２０を通ってそれぞれ軸方向に配置され
るそれぞれ嵌合するスロット１１２ａ、１１２ｂと係合するように構成される。切断要素
１２２のリードインが嵌合するスロット１１２ａ、１１２ｂ内にそれぞれ適切に嵌合させ
られるとき、ジョー部材１１０、１２０は、切断要素１２２が遠位方向に動くと、閉鎖位
置に付勢され得る。ジョー部材１１０、１２０が閉鎖位置になると、切断要素１２２のノ
ッチと相互に作用するスプリング負荷のポール機構（図示されていない）は、切断要素１
２２のさらなる遠位の移動を防ぐことによって、ブレードの露出および／または組織の切
断を防ぐ。ポールがノッチから係合解除されるとき（例えば、ユーザによって意図的に）
、切断要素１２２は、所望に応じ遠位に前進し、組織を切断または横に切開することが可
能になる。
【００２３】
　切断要素１２２を利用する上記のクランピングおよび切断の方法は、近位から遠位まで
の切断要素１２２の平行移動の全体にわたり不変の組織クランピング距離または組織厚さ
を作る。はっきりと例示されていないが、切断要素１２２は、弾力性をもって向きが逸れ
、旋回ヒンジの周りに角のある平行移動を可能にする複数の柔軟性あるシートメタルブレ
ードから形成され得る。
【００２４】
　図３Ａに最も良く示されるように、ジョー部材１１０および１２０の各々は、それぞれ
、チャネルの内側面を通り、ナイフチャネル１１５ａ、１１５ｂの向かい合う側に軸方向
に配置される一対の半円のチャネル１１６ａ、１１６ｂおよび１２６ａ、１２６ｂを含む
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。チャネル対１１６ａ、１１６ｂおよび１２６ａ、１２６ｂは、切断されるか、鋳造され
るか、成形されるか、または機械加工され、各ジョー内側面にされ得る。ジョー１１０、
１２０が閉鎖位置にあるとき、チャネル１１６ａ、１１６ｂは、１２６ａ、１２６ｂに鏡
のように重なるかまたは１２６ａ、１２６ｂに実質的に一列に整列し、逆も同様であり、
それによって、中央に配置されたナイフチャネル１１５ａ、１１５ｂの向かい合う側に配
置され、円形の断面を有する一対の放射状のチャネルを作り、その結果、組織は、切断要
素１２２によって生成される切断線の各縁に沿って結合され得る。
【００２５】
　引続き図３Ａを参照すると、ジョー部材１１０は、リーフスプリング１７によって開く
ように推進され得る。より具体的には、ジョー部材１１０、１２０が開放位置に接近する
と、リーフスプリング１７は、ジョー部材１１０、１２０を閉じるように可動ハンドル４
０が接近するまで、ジョー部材１２０に対して間隔を空けて置かれるジョー部材１１０を
保持するように動作する。他の複数の実施形態において、ジョー部材１１０は、カム、コ
イルスプリング、ねじりばね、および／またはケーブルによって、てこ作用により開かれ
得る。シャフト１２は、ジョー部材１１０、１２０の上をスライドするように軸方向に平
行移動させられ、ジョー部材１１０、１２０を閉じるように構成されるいわゆる「オーバ
チューブ」として構成され得る。
【００２６】
　ジョー部材１１０および１２０が閉鎖位置になると、１つ以上の装荷コイル１５０が一
対の発射ロッド１３４ａ、１３４ｂを経由してツールアセンブリ１００から排出され得る
。ハンドルアセンブリ３０の可動ハンドル４０は、発射ロッド１３４ａ、１３４ｂに動作
可能に接続され、その結果、可動ハンドル４０の接近は、近位位置から遠位位置への発射
ロッド１３４ａ、１３４ｂの直線状の移動を行う。概して、発射ロッド１３４ａ、１３４
ｂは、デバイス１０内に配置されるコイルカートリッジ１４８と実質的に一列に整列する
。ジョー部材１１０、１２０が閉鎖位置にあるとき、放射状のチャネルの円形の断面は、
発射ロッド１３４ａ、１３４ｂが遠位方向に前進すると、装荷コイル１５０を捕らえ、ジ
ョー部材１１０と１２０との間にクランプされた組織の中に装荷コイル１５０を導くよう
に動作する。複数の実施形態において、発射ロッド１３４ａ、１３４ｂの各移動サイクル
は、各コイルカートリッジ１４８から単一の装荷コイル１５０を排出する。切断要素１２
２の平行移動と実質的に同時に装荷コイル１５０を発射し、その結果、組織の固定後に組
織が切断されるように切断要素１２２が装荷コイル１５０の直後を走行することが最も有
利であり得る。切断要素１２２はまた、装荷コイル１５０がコイルカートリッジ１４８か
ら完全に配備された後、クランプされた組織を横に切開するために別個に配備され得る。
【００２７】
　図３Ｂ～図５Ｅを参照すると、コイルカートリッジ１４８は、固定した外側チューブ１
４０に固着された静止コイル１４６を含む。静止コイル１４６は、装荷コイル１５０と交
互に置かれ、実質的に類似したピッチおよび直径を含み得る。従って、各装荷コイル１５
０は、隣接する静止コイル１４６によって機械的に隔絶され、同じコイルカートリッジ１
４８内の他の装荷コイル１５０を動かしたり、他の装荷コイル１５０に影響を及ぼしたり
することなく、配備され得る。固定した外側チューブ１４０は、各コイルカートリッジ１
４８において装荷コイル１５０の外径形状を覆う。静止コイル１４６の固着は、溶接、ろ
う付け、および／または接着剤を含むがこれらに限定されない任意の適切な固着方法によ
って達成され得る。
【００２８】
　他の複数の実施形態において、静止コイル１４６と固定した外側チューブ１４０との組
み合わせは、各装荷コイル１５０を機械的に隔絶する類似した内部のらせん形模様づけま
たは溝のあるパターン形状を組み込むチューブを用いて補足され得る。内部のらせん形模
様づけの所望の外形を得るために、任意の適切な方法（例えば、機械加工、成形、形成、
ダイキャスト、ＥＤＭ、ブローチ削りなど）が用いられ得る。固定した外側チューブ１４
０の別の実施形態において、装荷コイル１５０は、固定した外側チューブ１４０内に縦に
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、ジョー１１０、１２０の長手方向軸に平行に束にされる。
【００２９】
　図４Ａ～図４Ｄを参照すると、各装荷コイル１５０は、その近位端において突き出たタ
ブ特徴１５５と、その遠位端において鋭い先端１５４とを規定する。装荷コイル１５０は
、コイルカートリッジ１４８の軸に沿って互い違いに置かれ、その結果、各タブ１５５は
、コイルカートリッジ１４８と軸方向に整列して配置される止め部材１７０によって分離
させられる。発射ロッド１３４ａ、１３４ｂの遠位端は、各装荷コイル１５０のタブ１５
５と順々に係合するように構成され、その結果、デバイス１０を発射させると、発射ロッ
ド１３４ａ、１３４ｂは、遠位方向に直線状に前進し、装荷コイル１５０をカートリッジ
１４８から押し出すようにし、その後、次の装荷コイル１５０のタブ１５５と係合する。
より具体的には、図４Ｃに最も良く示されるように、各装荷コイル１５０のタブ１５５は
、発射すると、発射ロッド１３４ａ、１３４ｂの遠位端に規定されるチャンバ２１０の上
をスライドし、コイルカートリッジ１４８の外側チューブ１４０を通って規定される複数
のスロット１９０（図５Ａを参照されたい）を通って装荷コイル１５０によって引き起こ
される逸れを変位させる。チャンバ２１０の上をスライドすると、タブ１５５は、発射ロ
ッド１３４ａ、１３４ｂの遠位端に形成されるノッチ２１２と係合し、ノッチ２１２に一
列に整列する。使用時、発射ロッド１３４ａ、１３４ｂのノッチ２１２は、最初に各コイ
ルカートリッジ１４８のリードの近位端または最遠位の装荷コイル１５０のタブ１５５と
係合する。ジョー１１０および１２０が閉鎖位置でクランプされている間、発射ロッド１
３４ａ、１３４ｂは、遠位方向に直線状に接近させられ（例えば、可動ハンドル４０の作
動によって）、その結果、最遠位の装荷コイル１５０は、クランプされたジョー１１０、
１２０を通って形成される一対の放射状のチャネルのうちの１つを通って遠位に前進させ
られる。装荷コイル１５０が遠位に移動すると、この装荷コイル１５０の上のタブ１５５
は、発射ロッド１３４ａ、１３４ｂのノッチ２１２の周りに回転し（時計回りまたは反時
計回りに）、その結果、装荷コイル１５０は、ジョー部材１１０と１２０との間にクラン
プされた組織の中にねじ込む。
【００３０】
　発射ロッド１３４ａ、１３４ｂが遠位に十分に平行移動させられると、装荷コイル１５
０は十分に組織の中に配備される。発射ロッド１３４ａ、１３４ｂは、シャフト１２の遠
位端内の止め部材（図示されていない）と係合する。発射ロッド１３４ａ、１３４ｂが引
き込まれると、発射ロッド１３４ａ、１３４ｂの遠位端によって規定される遠位食いつき
部２２０は、装荷コイル１５０上のタブ１５５が発射ロッド１３４ａ、１３４ｂに対して
放射状に外側に移動することを可能にし、それによって、装荷コイル１５０をノッチ２１
２から解放する。複数の実施形態において、スプリング負荷のラチェット戻り（図示され
ていない）は、発射ロッド１３４ａ、１３４ｂおよび／または切断要素１２２の中に実装
され得、該スプリング負荷のラチェット戻りの適切なまたは単一の引き込みを可能にし得
る。発射ロッド１３４ａ、１３４ｂは、次のまたは現在最遠位の装荷コイル１５０のタブ
１５５が発射ロッド１３４ａ、１３４ｂのノッチ２１２内に係合されるまで、引き込む。
再び、機械的止め金具１７０は、発射ロッド１３４ａ、１３４ｂのこの新しいホームポジ
ションへの近位の移動を制限し、その結果、デバイス１０は、アクセスポート、トロカー
ル、オリフィス、または外科手術部位から器具および／またはエンドエフェクタを取り外
すことなく、次の装荷コイル１５０を発射する用意ができている。このような方法で、複
数の装荷コイル１５０は、任意の１つの、クランプされた組織シーケンス中に発射され得
る。このことは、通常を超える組織の圧力または張力中かまたは組織が、極端に虚弱で、
さらなる機械的な力または支持を必要とし得るとき、有利であり得る。複数の実施形態に
おいて、２つ以上の装荷コイルタブ１５５が、ジョー１１０、１２０の長手方向軸に対し
て整列され得、それによって、２つ以上の整列された装荷コイル１５０がクランプされた
組織に実質的に同時に発射することを可能にする。
【００３１】
　各装荷コイル１５０の近位端に規定されるタブ１５５の外形は、組織の中への前進の深
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さを制限することによって、装荷コイル１５０の位置決めを改善する。複数の実施形態に
おいて、１つ以上の逆とげ１５２（図４Ｂおよび４Ｄ)は、装荷コイル１５０に配置され
、装荷コイル１５０を組織に捕捉しかつ／または組織に固定し、かつ／または組織の中に
実装されると、装荷コイル１５０の望まない移動を防ぐように配置され得る。生体吸収可
能材料は、装荷コイル１５０上に少なくとも部分的にコーティングされ得、患者の体内に
おける望ましくない突出部、こぶ、鋭利物、または類似のものを軽減し得る。さらに装荷
コイル１５０は、層になった混成ワイヤを用いて生成され得、該層になった混成ワイヤは
、より薄い金属コアワイヤと生体吸収可能コーティングとを組み込み、ポイント、機能特
徴を作り、かつ／またはさらなる剛性および力を提供し得る。コーティングが組織の中に
吸収されると、組織内においてワイヤはより柔軟になり、堅い縁による患者の不快さを防
ぐ。コーティングはまた、ポリマー、パラフィン、ＰＴＦＥなど（これらに限定されない
）を組み込み、摩擦負荷を減少させる。さらに、コーティングは、抗生物質、凝固剤、お
よび／または痛み軽減医薬を含み得る。
【００３２】
　発射ロッド１３４ａ、１３４ｂおよび切断要素１２２は、ラックアンドポール組み合わ
せ、ラックアンドピニオン組み合わせ、ねじ切り親ねじ、および／またはプーリアンドケ
ーブル組み合わせを含むがこれらに限定されない任意の適切な機構を利用して軸方向に平
行移動され得る。上記リストされた機構のどれも、手動ポンプ、手動クランク、手動レバ
ー、ＡＣもしくはＤＣ電源電気モータ、ばね、空気力、または水力など（これらに限定さ
れない）の任意の適切な動力源に動作可能に結合され得る。
【００３３】
　発射ロッド１３４ａ、１３４ｂおよび／または切断要素１２２は、剛性または柔軟であ
り得、関節または湾曲の辺りでの関節結合を可能にし得る。装荷コイル１５０は、ジョー
部材１１０、１２０内のチャネル１１６、１２６の必要とする円形断面を有する、曲げ半
径、曲率、および形状の範囲で、らせん状に動き得るので、ジョー部材１１０、１２０は
、中央面に沿って上方方向（図６Ａおよび図６Ｂ）または横方向（図７Ａおよび図７Ｂ）
を含む、デバイス１０の長手方向軸に対する任意の方向に湾曲するかまたは曲がるように
形作られ得る。
【００３４】
　図８Ａおよび図８Ｂに示されるさらなるツールアセンブリの実施形態において、ツール
アセンブリ３００は、高摩擦指関節３１７によって各々一緒に結合される脊椎部３１６を
含む。上部ジョー部材のアンビル脊椎部３１６は、静止下部ジョー部材の対応する脊椎部
３１８によって幾何学的鏡像になっている。脊椎部３１６は、指関節３１７（図８Ｂを参
照されたい）の範囲内の湾曲または形状を可能にするように形成され得、指関節３１７の
固有の摩擦によって適切な位置に保持される。各ジョー部材の面内の半円形放射状のチャ
ネルは、放射状の溝、およびニチノールなどの、開放半円形形状の連続記憶合金導管によ
って規定される。脊椎部３１６が各指関節３１７内で関節結合されたとき、各連続成形記
憶合金導管は、各ジョー部材の遠位端における脊椎部の溝内において遠位にかつ／または
近位にスライドまたは平行移動することを可能にされ、各導管チャネル内の曲がり変形の
理由となる。ジョー部材を通って配置されるナイフチャネルは、凸面のリードイン外形を
組み込み、該凸面のリードイン外形は、切断要素１２２が各対応する脊椎部３１６のため
に各指関節３１７を横切る隣り合うスロットを見つけることを可能にする。
【００３５】
　使用時、デバイス１０は、２つの発射ロッド１３４ａ、１３４ｂを用い、コイルカート
リッジ１４８からの装荷コイル１５０を切断要素１２２の向かい合う側に同時的に配備す
る。複数の実施形態において、発射ロッド１３４ａ、１３４ｂは、切断要素１２２に結合
され得、組織を通って装荷コイル１５０および切断要素１２２を実質的に同時に前進させ
得る。あるいは、切断要素１２２および発射ロッド１３４ａ、１３４ｂは、互いに独立し
て動作し得る。この筋書において、組織は、組織を通る切断要素１２２の前進によって結
合されるかまたは密閉された組織を切断する前に、まず結合または密閉され得る。他の複
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数の実施形態において、デバイス１０は、切断要素のない場合がある。他の複数の実施形
態において、２つ以上の装荷コイル１５０は、切断要素１２２の同じ平面およびどちらか
の側に複数の半円形チャネル（図示されていない）の各々から配備され得る。
【００３６】
　別の実施形態は、向かい合う半円形チャネル１１６、１２６に規定される、らせん形に
開けられた溝を組み込み、各装荷コイル１５０をさらに捕捉し、各装荷コイル１５０の組
織固定を強化する。チャネル１１６、１２６内の溝は、まっすぐかまたは直線状のワイヤ
ファスナ（図示されていない）を、それが溝を通って前進させられたとき、巻くために用
いられ得る。この筋書において、複数のまっすぐなワイヤファスナは、それらのまっすぐ
なファスナを単一ファスナ幅のばね装填の弾倉の中に束にすることによって、多発射構成
で用いられ得る。この筋書において、発射ロッド１３４ａ、１３４ｂの遠位端は、平らか
または凹面であり得、その結果、発射ロッド１３４ａ、１３４ｂの遠位の移動は、まっす
ぐなワイヤファスナをチャネル１１６、１２６内の溝の中にそして溝を通って独立して前
進させる。
【００３７】
　本明細書において開示される実施形態に対して様々な修正がなされ得ることは理解され
る。従って、上記の説明は、限定することとして解釈されるべきではなく、好ましい実施
形態の単なる実例として解釈されるべきである。当業者は、本明細書に添付される特許請
求の範囲の範囲および精神内における他の修正を予想する。
【符号の説明】
【００３８】
　１０　外科手術ファスナ適用デバイス
　１２　シャフト
　１４　遠位端
　１６　近位端
　２０　ハウジング
　３０　ハンドルアセンブリ
　４０　可動ハンドル
　５０　固定ハンドル
　１００　手術ツールアセンブリ
　１１０　ジョー部材
　１２０　ジョー部材



(11) JP 2011-36675 A 2011.2.24

【図１】 【図２】

【図３Ａ】 【図３Ｂ】



(12) JP 2011-36675 A 2011.2.24

【図４Ａ】 【図４Ｂ】

【図４Ｃ】 【図４Ｄ】



(13) JP 2011-36675 A 2011.2.24

【図５Ａ】 【図５Ｂ】

【図５Ｃ】 【図５Ｄ】



(14) JP 2011-36675 A 2011.2.24
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