
JP 4801267 B2 2011.10.26

10

20

(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
可撓性のシース内に軸線方向に進退自在に挿通配置された操作ワイヤの先端に、上記シー
ス外にあって外力が加わらない状態では先側部分ほど外方に広がり、上記シース内に引き
込まれることにより弾性変形して窄まる、弾性材からなる４本の異物捕獲腕の基端が連結
された内視鏡用把持具において、
　上記異物捕獲腕として、上記シースの軸線の延長線周りにおいて６０°以内の範囲に配
置された２本の単線状の異物捕獲腕のみからなる第１の異物捕獲腕群と、その第１の異物
捕獲腕群に対向する側に配置された２本の単線状の異物捕獲腕のみからなる第２の異物捕
獲腕群とが設けられ、各々が単線状の異物捕獲腕のみからなる上記第１の異物捕獲腕群と
第２の異物捕獲腕群との間に、上記シースの軸線の延長線周りにおいて１２０°以上の空
間があけられ、
　被捕獲物に押し当てられる内方突起が上記各異物捕獲腕の先端部分を内方に折り曲げて
真っ直ぐに形成されており、上記二組の異物捕獲腕群の各異物捕獲腕に各々形成された内
方突起は全てが互いに平行に形成されて、上記第１の異物捕獲腕群側の二つの内方突起と
上記第２の異物捕獲腕群側の二つの内方突起とが互いに向かい合っていることを特徴とす
る内視鏡用把持具。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
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この発明は、体腔内にある異物等を捕獲、回収するために内視鏡の処置具挿通チャンネル
に挿通して使用される内視鏡用把持具に関する。
【０００２】
【従来の技術】
内視鏡用把持具には、用途に応じて各種の構造のものがあるが、先端に内方突起が突設さ
れた弾性材からなる複数の異物捕獲腕をシースの先端に出し入れして、異物捕獲腕がシー
ス外においては先側部分ほど外方に広がり、シース内に引き込まれることにより弾性変形
して窄まるようにしたものは、比較的小さな異物から大きな異物まで捕獲することができ
るので、広く使用されている（特開平８－３８４９６号、特開平８－５６９５１号等）。
【０００３】
【発明が解決しようとする課題】
上述のような従来の内視鏡用把持具においては、複数の異物捕獲腕が、シースの軸線の延
長線周りに均等に配置されているが、２本の異物捕獲腕が１８０°間隔で配置されただけ
のものは、異物を一点だけで挟み付ける状態になるので把持状態が不安定になってしまう
場合が少なくない。
【０００４】
また、３本以上の異物捕獲腕が均等に配置されたものは、異物に対してその周囲から異物
捕獲腕が均等に押し付けられるので、丸みのある形状の異物を把持するのには適している
が、例えばコイン等のように偏平な形状の異物を安定した状態に把持するのは困難である
。
【０００５】
そこで本発明は、シース外において先側部分ほど外方に広がるように構成された弾性材か
らなる複数の異物捕獲腕を有する内視鏡用把持具において、コイン等のように偏平な形状
の異物でも安定した状態に把持することができるようにすることを目的とする。
【０００６】
【課題を解決するための手段】
上記の目的を達成するため、本発明の内視鏡用把持具は、可撓性のシース内に軸線方向に
進退自在に挿通配置された操作ワイヤの先端に、シース外にあって外力が加わらない状態
では先側部分ほど外方に広がり、シース内に引き込まれることにより弾性変形して窄まる
、弾性材からなる複数の異物捕獲腕の基端が連結された内視鏡用把持具において、異物捕
獲腕として、シースの軸線の延長線周りにおいて６０°以内の範囲に配置された複数の異
物捕獲腕からなる第１の異物捕獲腕群と、その第１の異物捕獲腕群に対向する側に配置さ
れた一つ又は複数の異物捕獲腕からなる第２の異物捕獲腕群とが設けられ、第１の異物捕
獲腕群と第２の異物捕獲腕群との間に１２０°以上の空間があけられているものである。
【０００７】
なお、被捕獲物に押し当てられる内方突起が各異物捕獲腕の先端部分に内方に向けて突設
されていてもよい。
そして、第１又は第２の異物捕獲腕群において、同じ異物捕獲腕群内の複数の異物捕獲腕
が、一つの弾性材を中間部分より先側において複数に分割して形成されていてもよく、第
１又は第２の異物捕獲腕群において、同じ異物捕獲腕群内の複数の異物捕獲腕の長さが相
違していてもよい。
【０００８】
【発明の実施の形態】
図面を参照して本発明の実施例を説明する。
図１は、本発明の第１の実施例の内視鏡用把持具の先端部分を示している。
【０００９】
図示されていない内視鏡の処置具挿通チャンネルに挿脱される例えば四フッ化エチレン樹
脂製の可撓性チューブからなるシース１内には、操作ワイヤ２が軸線方向に進退自在に挿
通配置されていて、シース１の基端に連結された操作部（図示せず）において進退操作さ
れる。
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【００１０】
操作ワイヤ２の先端には、弾性材である例えばステンレス鋼線材の単線からなる４本の異
物捕獲腕３が、連結管４を介して連結されている。各異物捕獲腕３の先端には、被捕獲物
に対して押し当てられる内方突起５が、異物捕獲腕３の先端部分を内方に短く折り曲げて
形成されている。
【００１２】
各異物捕獲腕３は基端が連結管４に固着されていて、シース１外にあって外力が加わらな
い自由な状態では、図１に示されるように先側部分ほど外方に広がった形状に広がり、操
作ワイヤ２によってシース１内に引き込まれると弾性変形して窄まるようになっている。
【００１３】
図２は、４本の異物捕獲腕３を先端側から見た状態を示しており、２本の異物捕獲腕３に
よって第１の異物捕獲腕群３Ａが構成され、他の２本の異物捕獲腕３によって第２の異物
捕獲腕群３Ｂが構成され、各異物捕獲腕３の先端に形成された内方突起５は各々平行に内
方に向けて形成されている。
【００１４】
また、第１の異物捕獲腕群３Ａを構成する２本の異物捕獲腕３、及び第２の異物捕獲腕群
３Ｂを構成する２本の異物捕獲腕３が各々シース１の軸線の延長線周りにおいてなす角度
θが、θ≦６０°の範囲になるように設定されている。
【００１５】
そして、第１の異物捕獲腕群３Ａと第２の異物捕獲腕群３Ｂとがあい対向する位置関係（
即ち、第１の異物捕獲腕群３Ａと第２の異物捕獲腕群３Ｂとの位置関係が１８０°対称）
に配置されているので、第１の異物捕獲腕群３Ａと第２の異物捕獲腕群３Ｂとの間には、
シース１の軸線の延長線周りにおいて少なくとも１２０°以上の空間が形成されている。
【００１６】
このように構成された実施例の内視鏡用把持具において、図３に示されるように、操作ワ
イヤ２が手元側から牽引操作されると、４本の異物捕獲腕３が中心に向かって９０°ずつ
均等の方向から窄まるのでなく、６０°以下の狭い範囲に２本の異物捕獲腕３が配置され
た第１の異物捕獲腕群３Ａと同様の構成の第２の異物捕獲腕群３Ｂとが１８０°対称の方
向から窄まっていく状態になる。
【００１７】
したがって、コイン等のように偏平な異物１０を把持する場合であっても、第１の異物捕
獲腕群３Ａと第２の異物捕獲腕群３Ｂとにより表裏両面から複数ポイントで挟み付けられ
た状態で異物１０を把持することができるので、確実に把持して回収することができる。
【００１８】
また、図４及び図５に示されるように、ピーナッツ等のような丸みのある形状の異物２０
やその他の異形状の異物３０等であっても、各異物捕獲腕３が異物２０，３０の形状にし
たがって適宜変形して、確実に把持、回収することができる。
【００１９】
なお、本発明は上記実施例に限定されるものではなく、例えば図６に示されるように、各
異物捕獲腕３の先端に形成された内方突起５を各々中心（シース１の軸線の延長線位置）
に向けて配置しても差し支えない。
【００２０】
　図７と図８は本発明の参考例を示しており、図７は、第１の異物捕獲腕群３Ａと第２の
異物捕獲腕群３Ｂの各々又は一方を、一つの弾性材を中間部分より先側において複数に分
割して形成したもの、図８は、第１の異物捕獲腕群３Ａと第２の異物捕獲腕群３Ｂの一方
だけを１本の異物捕獲腕３で形成したものを示している。
【００２１】
なお、第２の異物捕獲腕群３Ｂが１本の異物捕獲腕３により形成される場合には、その異
物捕獲腕３の位置が、第１の異物捕獲腕群３Ａを形成する２本の異物捕獲腕３の中央位置
に対向するように配置するとよい。
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【００２２】
また、図９の斜視図及び図１０の正面図に示されるように、第１の異物捕獲腕群３Ａを構
成する２本の異物捕獲腕３の長さを相違させ、それと合わせて第２の異物捕獲腕群３Ｂを
構成する２本の異物捕獲腕３の長さを相違させてもよい。
【００２３】
そのように構成すると、図１１及び図１２に示されるように、偏平な異物１０を把持する
際、及び異形状の異物３０を把持する際等のいずれの場合も、異物１０，３０が異物捕獲
腕３の長手方向に偏位した二箇所で内方突起５によって挟み付けられて、安定した状態で
把持、回収することができる。
【００２４】
なお、本発明の異物捕獲腕３の数は必ずしも４本である必要はなく、本発明は異物捕獲腕
３の数が４本以上の複数の場合に適用することができる。
【００２５】
【発明の効果】
本発明によれば、異物捕獲腕として、シースの軸線の延長線周りにおいて６０°以内の範
囲に配置された複数の異物捕獲腕からなる第１の異物捕獲腕群と、その第１の異物捕獲腕
群に対向する側に配置された一つ又は複数の異物捕獲腕からなる第２の異物捕獲腕群とが
設けられ、第１の異物捕獲腕群と第２の異物捕獲腕群との間に１２０°以上の空間をあけ
たことにより、異物が第１の異物捕獲腕群と第２の異物捕獲腕群とによって挟み付けられ
る状態に把持され、コイン等のように偏平な形状の異物でも安定した状態に把持すること
ができる。
【図面の簡単な説明】
【図１】　本発明の第１の実施例の内視鏡用把持具の異物捕獲腕がシース外で広がった状
態の斜視図である。
【図２】　本発明の第１の実施例の内視鏡用把持具の先端部分の正面図である。
【図３】　本発明の第１の実施例の内視鏡用把持具により偏平な形状の異物が捕獲される
状態の側面断面図である。
【図４】　本発明の第１の実施例の内視鏡用把持具により丸みのある形状の異物が捕獲さ
れる状態の斜視図である。
【図５】　本発明の第１の実施例の内視鏡用把持具により異形状の異物が捕獲される状態
の斜視図である。
【図６】　本発明の第２の実施例の内視鏡用把持具の先端部分の正面図である。
【図７】　本発明の参考例の内視鏡用把持具の先端部分の斜視図である。
【図８】　本発明の他の参考例の内視鏡用把持具の先端部分の斜視図である。
【図９】　本発明の第３の実施例の内視鏡用把持具の異物捕獲腕がシース外で広がった状
態の斜視図である。
【図１０】　本発明の第３の実施例の内視鏡用把持具の先端部分の正面図である。
【図１１】　本発明の第３の実施例の内視鏡用把持具により偏平な形状の異物が捕獲され
た状態の側面図である。
【図１２】　本発明の第３の実施例の内視鏡用把持具により異形状の異物が捕獲された状
態の側面図である。
【符号の説明】
　１　シース
　２　操作ワイヤ
　３　異物捕獲腕
　３Ａ　第１の異物捕獲腕群
　３Ｂ　第２の異物捕獲腕群
　５　内方突起
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