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(57)【要約】
　患者の卵管の卵管壁面によって形成された卵管内の精
子の流れを制御する装置であって、卵管内の流れに影響
を与えるように卵管の少なくとも一部を優しく（すなわ
ち、卵管壁面の血液循環を実質的に損なうことなく）狭
さくする移植可能な狭さくデバイスと、卵管壁面の壁面
部を刺激する刺激デバイスとを備えている。制御デバイ
スは、狭さくデバイスが壁面部を狭さくした場合に、壁
面部を刺激して、狭さくデバイスによって狭さくされた
壁面部を収縮させて、さらに卵管内の流れに影響を与え
るように、刺激デバイスを制御する。卵管を傷つける危
険が低い状態で、卵管内の流れを制限するまたは止める
ように、または卵管内の流体を活動的に移動させるよう
に装置を使用することができる。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　女性患者の輸卵管の精子の流れを制御する装置であって：
子宮管壁の少なくとも一つの部分に適用される移植可能な流れ影響デバイスおよび流れ影
響デバイスを輸卵管壁部分の精子の流れに影響するために制御するための制御装置。
【請求項２】
　流れ影響デバイスは輸卵管壁部分を刺激するための刺激デバイスから成る、そして、制
御装置は刺激デバイスを輸卵管壁部分を刺激するために制御し、輸卵管壁部分の収縮に輸
卵管の精子の流れに影響させる請求項１に記載の装置。
【請求項３】
　流れ影響デバイスは子宮管壁の壁部分を締めつけるための狭さくデバイスから成る、そ
して、制御装置は狭さくデバイスを輸卵管壁部分を締めつけるために制御し、輸卵管壁部
分の収縮に輸卵管の精子の流れに影響させる請求項１に記載の装置。
【請求項４】
　流れ影響デバイスは輸卵管壁部分の精子の流れに影響するために穏やかに輸卵管壁部分
の少なくとも一つの部分を締めつけるための移植可能な狭さくデバイスから成る、そして
、狭さくデバイスが輸卵管壁部分を締めつけるにつれて、輸卵管壁部分および制御装置を
刺激するための刺激デバイスは刺激デバイスを輸卵管壁部分を励まして輸卵管壁部分の収
縮に更に輸卵管の精子の流れに影響させるようにするために制御する請求項１に記載の装
置。
【請求項５】
　狭さくデバイスを患者の壁部分の狭さくを調整するために制御する請求項４に記載の装
置。
【請求項６】
　互いに独立に狭さくおよび刺激デバイスを制御する請求項５に記載の装置。
【請求項７】
　刺激デバイスを壁部分を刺激するために制御し、一方で、狭さくデバイスを壁部分の狭
さくを変えるために制御する請求項５に記載の装置。
【請求項８】
　狭さくデバイスを輸卵管の流れの所望の影響まで壁部分の狭さくを調整するために制御
することが得られると共に、制御装置は刺激デバイスを壁部分を刺激するために制御する
ことによって狭さくデバイスを調整するのに適している請求項５に記載の装置。
【請求項９】
　制御装置が狭さくデバイスを壁部分の狭さくを変えるために制御すると共に、制御装置
は刺激デバイスを壁部分を刺激しないために制御する請求項５に記載の装置。
【請求項１０】
　制御装置は狭さくデバイスを壁部分を締めつけるために制御し、輸卵管の流れは制限さ
れるが、止められなくて、刺激デバイスを締めつけられた壁部分を励ましてその収縮が生
じるようにするために制御し、そうすると、輸卵管の流れは更に制限されるが、止められ
ない請求項５に記載の装置。
【請求項１１】
　制御装置は、刺激デバイスを患者の検出された物理パラメータに応答して壁部分の刺激
の輝度を調整するために制御する請求項１０に記載の装置。
【請求項１２】
　制御装置は、刺激デバイスを装置の検出された関数パラメタに応答して壁部分の刺激の
輝度を調整するために制御する請求項１０に記載の装置。
【請求項１３】
　制御装置は、第一モードの刺激デバイスを更に制限する締めつけられた壁部分を刺激す
るが、輸卵管の流れを止めないために制御して、第二モードの刺激デバイスを輸卵管の流
れを増加させるために壁部分の刺激をやめるために制御する請求項１０に記載の装置。
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【請求項１４】
　第二モードの制御装置は、刺激デバイスを壁部分の刺激をやめるために制御して、狭さ
くデバイスを輸卵管の流れを回復するために壁部分をリリースするために制御する請求項
13に記載の装置。
【請求項１５】
　制御装置は狭さくデバイスを壁部分を締めつけるために制御し、輸卵管の流れは制限さ
れるが、止められなくて、刺激デバイスを締めつけられた壁部分を励ましてその収縮が生
じるようにするために制御され、輸卵管の流れは止められる請求項５に記載の装置。
【請求項１６】
　制御装置は、第一モードの刺激デバイスを締めつけられた壁部分を励まして輸卵管の流
れを止めるようにするために制御して、第二モードの刺激デバイスを輸卵管の流れを許容
するために壁部分の刺激をやめるために制御する請求項１５に記載の装置。
【請求項１７】
　第二モードの制御装置は、刺激デバイスを壁部分の刺激をやめるために制御して、狭さ
くデバイスを輸卵管の流れを回復するために壁部分をリリースするために制御する請求項
１６に記載の装置。
【請求項１８】
　制御装置は、刺激デバイスを患者の検出された物理パラメータに応答して壁部分の刺激
の輝度を調整するために制御する請求項１５に記載の装置。
【請求項１９】
　制御装置は、刺激デバイスを装置の検出された関数パラメタに応答して壁部分の刺激の
輝度を調整するために制御する請求項１５に記載の装置。
【請求項２０】
　制御装置は刺激デバイスを壁部分の刺激の輝度を増加させるために制御し、、圧力上昇
が輸卵管で起こるときに、輸卵管の流れは止められるままである請求項１８に記載の装置
。
【請求項２１】
　輸卵管の圧力に関する患者のボディの物理パラメータを検出するためのセンサから更に
成り、制御装置は、センサから信号に応答して刺激デバイスを制御する請求項２０に記載
の装置。
【請求項２２】
　物理パラメータは患者のボディの圧力である、そして、センサはプレッシャセンサであ
る請求項２１に記載の装置。
【請求項２３】
　制御装置は狭さくデバイスを壁部分を締めつけるために制御し、輸卵管の流れは実質的
に止められて、刺激デバイスを締めつけられた壁部分を励ましてその収縮が生じるように
するために制御し、輸卵管の流れは完全に止められる請求項５に記載の装置。
【請求項２４】
　制御装置は、第一モードの刺激デバイスを締めつけられた壁部分を励まして完全に輸卵
管の流れを止めるようにするために制御して、第二モードの刺激デバイスを輸卵管の流れ
を許容するために壁部分の刺激をやめるために制御する請求項２３に記載の装置。
【請求項２５】
　第二モードの制御装置は、刺激デバイスを壁部分の刺激をやめるために制御して、狭さ
くデバイスを輸卵管の流れを回復するために壁部分をリリースするために制御する請求項
２４に記載の装置。
【請求項２６】
　制御装置は、刺激デバイスを患者の検出された物理パラメータに応答して壁部分の刺激
の輝度を調整するために制御する請求項２３に記載の装置。
【請求項２７】
　制御装置は、刺激デバイスを装置の検出された関数パラメタに応答して壁部分の刺激の
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輝度を調整するために制御する請求項２３に記載の装置。
【請求項２８】
　制御装置は刺激デバイスを輸卵管の検出された圧力上昇に応答して壁部分の刺激の輝度
を増加させるために制御し、輸卵管の流れは止められるままである請求項２６に記載の装
置。
【請求項２９】
　患者の物理パラメータを検出するためのセンサは輸卵管の圧力に関するボディである。
そこにおいて、制御装置はセンサから信号に応答して刺激デバイスを制御する請求項２８
に記載の装置。
【請求項３０】
　物理パラメータは患者のボディの圧力であり、センサはプレッシャセンサである請求項
２９に記載の装置。
【請求項３１】
　制御装置は狭さくデバイスを壁部分を締めつけるために制御し、輸卵管の流れは止めら
れる請求項４に記載の装置。
【請求項３２】
　制御装置は、第一モードの狭さくデバイスを輸卵管の流れを止めるために締めつけられ
た壁部分を締めつけるために制御して、第二モードの狭さくデバイスを輸卵管の流れを回
復するために壁部分の狭さくをやめるために制御する請求項３１に記載の装置。
【請求項３３】
　制御装置は刺激デバイスを締めつけられた壁部分を励ましてその収縮が生じるようにす
るために制御し、圧力上昇が輸卵管で起こるときに、輸卵管の流れは止められるままであ
る請求項３１に記載の装置。
【請求項３４】
　患者の物理パラメータを検出するためのセンサは輸卵管の圧力に関するボディであり、
そこにおいて、制御装置はセンサから信号に応答して刺激デバイスを制御する請求項３３
に記載の装置。
【請求項３５】
　物理パラメータは患者のボディの圧力である、そして、センサはプレッシャセンサであ
る請求項３４に記載の装置。
【請求項３６】
　制御装置は、患者のボディの外側でから狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスを
制御する請求項４に記載の装置。
【請求項３７】
　制御装置は、患者によって手術可能である請求項３６に記載の装置。
【請求項３８】
　制御装置に、スイッチを入れるための手動で手術可能なスイッチおよび、狭さくデバイ
スおよび／または刺激デバイスから、患者のボディの外側で手動操作である患者の皮下埋
め込み術に適応しているスイッチが設けられている請求項３７に記載の装置。
【請求項３９】
　制御装置には、患者によって手術可能な携帯電波式遠隔操作が設けられて、狭さくデバ
イスおよび／または刺激デバイス上の、そして、を離れたスイッチように構成されている
請求項３７に記載の装置。
【請求項４０】
　制御装置は、ワイヤレスで狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスを制御する請求
項３６に記載の装置。
【請求項４１】
　制御装置は、ワイヤレスで非磁性方法の狭さくデバイスを制御する請求項４０に記載の
装置。
【請求項４２】
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　狭さくデバイスは、通常患者の輸卵管壁部分を押えられた状態（締めつけられた壁部分
の血行が実質的に無制限である、そして、輸卵管の流れが少なくとも制限される）に保つ
ように設計されている請求項４に記載の装置。
【請求項４３】
　制御装置は刺激デバイスを締めつけられた輸卵管壁部分を励ましてその収縮が生じるよ
うにするために制御し、アウトレット開口部は更に制限するが、輸卵管の流れを止めない
ために減じている請求項４２に記載の装置。
【請求項４４】
　制御装置は、刺激デバイスを患者の検出された物理パラメータまたは装置の関数パラメ
タに応答して壁部分の刺激の輝度を調整するために制御する請求項４３に記載の装置。
【請求項４５】
　制御装置は、第一モードの刺激デバイスを締めつけられた壁部分を励まして更に輸卵管
の流れを制限するようにするために制御して、第二モードの刺激デバイスを輸卵管の流れ
を増加させるために壁部分の刺激をやめるために制御する請求項４３に記載の装置。
【請求項４６】
　制御装置は刺激デバイスを締めつけられた壁部分を励ましてその収縮が生じるようにす
るために制御し、そうすると、輸卵管の流れは止められる請求項４２に記載の装置。
【請求項４７】
　制御装置は、刺激デバイスを患者の検出された物理パラメータまたは装置の関数パラメ
タに応答して壁部分の刺激の輝度を調整するために制御する請求項４６に記載の装置。
【請求項４８】
　制御装置は刺激デバイスを刺激の輝度を増加させるために制御し、そうすると、圧力上
昇が輸卵管で起こるときに、輸卵管の流れは止められるままである請求項４７に記載の装
置。
【請求項４９】
　輸卵管の圧力に関する患者の物理パラメータを検出するためのセンサから更に成り、そ
こにおいて、制御装置は、センサから信号に応答して刺激デバイスを制御する請求項４８
に記載の装置。
【請求項５０】
　物理パラメータは患者のボディの圧力である、そして、センサはプレッシャセンサであ
る請求項４９に記載の装置。
【請求項５１】
　制御装置は、第一モードの刺激デバイスを締めつけられた壁部分を励まして輸卵管の流
れを止めるようにするために制御して、第二モードの刺激デバイスを輸卵管の流れを許容
するために壁部分の刺激をやめるために制御する請求項４６に記載の装置。
【請求項５２】
　制御装置は、患者のボディの外側でから刺激デバイスを制御する請求項４２に記載の装
置。
【請求項５３】
　制御装置は、患者によって手術可能である請求項５２に記載の装置。
【請求項５４】
　制御装置に、スイッチを入れるための手動で手術可能なスイッチおよび、刺激デバイス
から、患者のボディの外側で手動操作である患者の皮下埋め込み術に適応しているスイッ
チが設けられている請求項５３に記載の装置。
【請求項５５】
　制御装置には、患者によって手術可能な携帯電波式遠隔操作が設けられて、スイッチ入
れおよび離れて刺激デバイスように構成されている請求項５３に記載の装置。
【請求項５６】
　制御装置は、ワイヤレスで刺激デバイスを制御する請求項５２に記載の装置。
【請求項５７】
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　デバイスが断続的に刺激デバイスを制御する制御および個々に壁の興奮異なる領域は財
産を分与し、そうすると、領域のうちの少なくとも2つは時間の異なる位置で刺激される
請求項２及び４に記載の装置。
【請求項５８】
　制御装置は刺激デバイスを連続した時限の間、断続的に壁部分の異なる領域の各領域を
刺激するために制御し、そして、各期間が時限の経過まで時間とともに領域の満足な血行
を維持するのに十分短い請求項５７に記載の装置。
【請求項５９】
　制御装置は刺激デバイスを断続的に壁部分の領域を刺激するために制御し、そうすると
、刺激デバイスが再び領域を刺激する前に、現在刺激されない壁部分の領域に実質的に通
常の血行を復元する時間がある請求項５７に記載の装置。
【請求項６０】
　制御装置は、刺激デバイスを一度に壁部分の一つ以上の異なる領域を刺激するために制
御する請求項２及び４に記載の装置。
【請求項６１】
　制御装置は、刺激デバイスを順次壁部分の異なる領域を刺激するために制御する請求項
６０に記載の装置。
【請求項６２】
　制御装置は、刺激デバイスを1つの領域からもう一方へ時間とともに刺激を移すために
制御する請求項６０に記載の装置。
【請求項６３】
　制御装置は、刺激デバイスを周期的に同じことの壁部分に沿った領域の刺激または患者
の輸卵管の流れの逆方向を伝播するために制御する請求項６２に記載の装置。
【請求項６４】
　制御装置は、刺激デバイスを決定された刺激パターンに従う領域の刺激を伝播するため
に制御する請求項６３に記載の装置。
【請求項６５】
　制御装置は、刺激デバイスを壁部分の刺激の輝度を変化させるために制御する請求項２
及び４に記載の装置。
【請求項６６】
　制御装置は、刺激デバイスを周期的に壁部分の刺激の輝度を変化させるために制御する
請求項６５に記載の装置。
【請求項６７】
　デバイスが断続的に状況デバイスを制御する制御および個々に、パルスを有する部分の
異なる領域を刺激する請求項２及び４に記載の装置。
【請求項６８】
　制御装置は断続的なものに位置デバイスを制御する、パルスを有する領域を刺激する請
求項６７に記載の装置。
【請求項６９】
　パルスは、パルス列を形成する請求項６７に記載の装置。
【請求項７０】
　少なくとも、壁部分の領域の第1の領域および第二領域は、パルス列が時間とともに互
いに移される第一によって、繰り返し刺激される請求項６９に記載の装置。
【請求項７１】
　第1の領域は、第2のパルス列およびその逆によって刺激される請求項７０に記載の装置
。
【請求項７２】
　第１および第２のパルス列が少なくとも部分的に重なり合うように、第１および第２の
パルス列は各々と関連して移される請求項７０に記載の装置。
【請求項７３】
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　制御装置は、刺激デバイスを互いに最も少なく部分的に重なりでパルス列のパルスの振
幅を変化させるために制御する請求項６９に記載の装置。
【請求項７４】
　制御装置は、刺激デバイスを各パルス列の個々のパルスとの間にオフタイム期間を変化
させるために制御する請求項６９に記載の装置。
【請求項７７】
　制御装置は、刺激デバイスをパルス列との間にオフタイム期間を変化させるために制御
する請求項６９に記載の装置。
【請求項７８】
　領域がオフタイム期間の間に刺激されないときに、制御装置は刺激デバイスを各領域の
実質的に通常の血行を復元するのに十分長いパルス列との間に各オフタイム期間を保つた
めに制御する請求項７７に記載の装置。
【請求項７９】
　制御装置は、刺激デバイスを各パルス列の長さを変化させるために制御する請求項６９
に記載の装置。
【請求項８０】
　制御装置は、刺激デバイスをパルス列の周波数を変化させるために制御する請求項６９
に記載の装置。
【請求項８１】
　制御装置は、刺激デバイスを各パルス列のパルスの数を変化させるために制御する請求
項６９に記載の装置。
【請求項８２】
　刺激デバイスは、断続的に、そして、個々に、電気的に患者の壁部分の異なる領域を刺
激する請求項２及び４に記載の装置。
【請求項８３】
　刺激デバイスは、電気的パルスを有する患者の壁部分の領域を刺激する請求項８２に記
載の装置。
【請求項８４】
　壁部分は筋繊維を含む、そして、刺激デバイスは電気的パルスを有する筋繊維を含んで
いる壁部分を刺激し、そして、筋繊維の収縮に壁部分を契約させる請求項８３に記載の装
置。
【請求項８５】
　刺激デバイスに、壁部分を係合するための、そして、電気的パルスを有する壁部分を刺
激するための少なくとも一つの電気素子が設けられている請求項８２に記載の装置。
【請求項８６】
　刺激デバイスに、複数の電気素子が設けられている請求項８５に記載の装置。
【請求項８７】
　電気素子は、互いと関連して一定の方位に置かれる請求項８６に記載の装置。
【請求項８８】
　刺激デバイスに、一定の方位の電気素子を保持している構造が設けられている請求項８
７に記載の装置。
【請求項８９】
　電気素子は電気素子の細長いパターンを形成する、そして、電気素子の細長いパターン
が輸卵管の流れの方向に器官の壁部分に沿って伸びるように、構造は患者の器官に適用で
きる、そして、素子は壁部分のそれぞれの領域に当接する請求項８８に記載の装置。
【請求項９０】
　構造は、狭さくデバイスにおいて集積される請求項８８に記載の装置。
【請求項９１】
　構造は、狭さくデバイスと別である請求項８８に記載の装置。
【請求項９２】
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　制御装置は、刺激デバイスを電気素子に電気的に付勢するために制御する請求項８６に
記載の装置。
【請求項９３】
　制御装置は、刺激デバイスを周期的に電気的パルスを有する各素子に付勢するために制
御する請求項９２に記載の装置。
【請求項９４】
　制御装置は刺激デバイスを電気素子に付勢するために制御し、そうすると、電気素子の
数または群は同時にエネルギーを与えられる請求項９３に記載の装置。
【請求項９５】
　制御装置は刺激デバイスを電気素子に付勢するために制御し、そうすると、電気素子は
順番に一つずつ付勢される、または、ランダムに、または、所定パターンによれば、電気
素子の群は順次エネルギーを与えられる請求項９３に記載の装置。
【請求項９６】
　電気素子は電気素子の細長いパターンを形成する、そして、電気素子の細長いパターン
が輸卵管の流れの方向に輸卵管の壁部分に沿って伸びるように、素子は患者の壁に適用で
きる、そして、素子は壁部分のそれぞれの領域に当接する請求項９３に記載の装置。
【請求項９７】
　制御装置は、刺激デバイスを電気素子の細長いパターンに沿って縦に連続して電気素子
に付勢するために制御する請求項９６に記載の装置。
【請求項９８】
　刺激デバイスが患者の輸卵管に使用されるときに、制御装置は、連続して同じ向きの反
対方向に、または電気素子の細長いパターンに沿って電気素子に付勢する刺激デバイスを
制御する、輸卵管の流れにおける請求項９７に記載の装置。
【請求項９９】
　制御装置は刺激デバイスを電気素子の細長いパターンの両端の方へ締めつけられた壁部
分の中央に実質的に位置から連続して電気素子に付勢するために制御し、そのとき、刺激
デバイスは患者の輸卵管に使用される。
【請求項１００】
　制御装置は刺激デバイスを電気素子に付勢するために制御し、そうすると、現在付勢さ
れる電気素子は隣接する付勢された電気素子の少なくとも一つの群を形成する請求項９７
に記載の装置。
【請求項１０１】
　付勢された電気素子の群の素子は、付勢された電気素子のパスを形成する請求項１００
に記載の装置。
【請求項１０２】
　付勢された電気素子のパスは患者の輸卵管周辺で少なくとも一つには伸び、そのとき、
刺激デバイスは輸卵管に使用される請求項１０１に記載の装置。
【請求項１０３】
　付勢された電気素子のパスは患者の輸卵管周辺で完全に伸び、そのとき、刺激デバイス
は輸卵管に使用される請求項１０２に記載の装置。
【請求項１０４】
　付勢された電気素子の群の素子は各々の反対側に伸びている付勢された電気素子の2本
のパスを形成し、そのとき、刺激デバイスは患者の輸卵管に使用される請求項１００に記
載の装置。
【請求項１０５】
　付勢された電気素子の2本のパスは患者の輸卵管の相互の側に伸びる、そして、少なく
とも実質的に、患者の流れの方向に対するトランスバースは輸卵管である。そのとき、刺
激デバイスは輸卵管に使用される請求項１０４に記載の装置。
【請求項１０６】
　電気素子は素子（患者の輸卵管の流れの方向に患者の輸卵管に沿って伸びている一連の
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グループを形成しているグループ）の複数の群を形成する。そのとき、刺激デバイスは輸
卵管に使用される請求項９２に記載の装置。
【請求項１０７】
　刺激デバイスが患者の輸卵管に使用されるときに、制御装置は、連続して同じ向きまた
は反対方向に、グループの直列の電気素子のグループにエネルギーを与える刺激デバイス
を制御する、輸卵管の流れにおける請求項１０６に記載の装置。
【請求項１０８】
　刺激デバイスが患者の輸卵管に使用されるときに、制御装置は、連続して同じ向きまた
は反対方向に、締めつけられた壁部分の中央に実質的に位置からグループの直列の電気素
子のグループにエネルギーを与える刺激デバイスを制御する、輸卵管の流れにおける請求
項１０６に記載の装置。
【請求項１０９】
　電気素子の各群の電気素子は患者の輸卵管周辺で少なくとも一つには伸びている素子の
パスを形成し、刺激デバイスは輸卵管に使用される請求項１０６に記載の装置。
【請求項１１０】
　素子の各群の電気素子のパスは患者の輸卵管周辺で完全に伸びる。そのとき、刺激デバ
イスは輸卵管に使用される請求項１０９に記載の装置。
【請求項１１１】
　電気素子の各群の電気素子は患者の輸卵管の相互の側に伸びている素子の2本のパスを
形成し、そのとき、刺激デバイスは輸卵管に使用される請求項１０６に記載の装置。
【請求項１１２】
　素子の各群の電気素子の2本のパスは実質的に少なくともトランスバースを輸卵管の流
れの方向まで広げ、そのとき、刺激デバイスは患者の輸卵管に使用される請求項１１１に
記載の装置。
【請求項１１３】
　刺激デバイスは、熱的に壁部分を刺激する請求項２及び４に記載の装置。
【請求項１１４】
　前記壁部分を締めつけるための狭さくデバイスから成り、そこにおいて、制御装置は、
刺激デバイスを壁部分の原因収縮に締めつけられた壁部分を冷却するために制御する請求
項２に記載の装置。
【請求項１１５】
　狭さくデバイスは少なくとも輸卵管の流れを制限するために壁部分を締めつけるのに適
しており、そして、制御装置は刺激デバイスをその原因収縮に締めつけられた壁部分を冷
却するために制御し、そうすると、輸卵管の流れは少なくとも更に制限される請求項１１
４に記載の装置。
【請求項１１６】
　輸卵管の流れが更に制限されるが、止められず、制御装置は、刺激デバイスをその原因
収縮に壁部分を冷却するために制御する請求項１１５に記載の装置。
【請求項１１７】
　制御装置は刺激デバイスをその原因収縮に壁部分を冷却するために制御する。そうする
と、輸卵管の流れは止められる請求項１１５に記載の装置。
【請求項１１８】
　前記壁部分を締めつけるための狭さくデバイスを含み、制御装置は刺激デバイスを壁部
分を加熱するために制御し、そのとき、壁部分の膨張を引き起こすために、壁部分は締め
つけられて、契約される請求項２に記載の装置。
【請求項１１９】
　壁部分は血管を含む、そして、制御装置は刺激デバイスをその原因収縮に血管を冷却す
るか、またはその膨張を引き起こすために血管を加熱するよう制御する請求項１１３に記
載の装置。
【請求項１２０】
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　制御装置は、患者のボディの外側でから狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスを
制御する請求項１１４に記載の装置。
【請求項１２１】
　制御装置に、流れ影響デバイスを制御するための患者において移植可能な内部制御装置
が設けられている請求項１－４に記載の装置。
【請求項１２２】
　内部制御装置は、プログラム可能である請求項１２１に記載の装置。
【請求項１２３】
　制御装置に、狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスを制御するための患者のボデ
ィの外側にあることを目的とする外部制御装置が設けられている請求項１２２に記載の装
置。
【請求項１２４】
　内部制御装置は、外部制御装置によってプログラム可能である請求項１２３に記載の装
置。
【請求項１２５】
　内部制御装置は、時間とともに狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスを制御する
ためにプログラム可能である請求項１２３に記載の装置。
【請求項１２６】
　内部制御装置は、作業計画プログラムに従って時間とともに狭さくデバイスを制御する
請求項１２５に記載の装置。
【請求項１２７】
　内部制御装置に、マイクロプロセッサが設けられている請求項１２３に記載の装置。
【請求項１２８】
　少なくとも一つの移植可能なセンサから成り、そこにおいて、制御装置は、センサから
信号に応答して流れ影響デバイスを制御する請求項１－４に記載の装置。
【請求項１２９】
　センサは、直接、または、間接的に、患者の少なくとも一つの物理パラメータを検出す
る請求項１２８に記載の装置。
【請求項１３０】
　センサは、直接、または、間接的に、医療インプラントの少なくとも一つの関数パラメ
タを検出する請求項１２９に記載の装置。
【請求項１３１】
　センサに、物理パラメータとして患者のボディの圧力を検出するためのプレッシャセン
サが設けられている請求項１２９に記載の装置。
【請求項１３２】
　制御装置は、狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスを測定圧力の予定値を検出し
ているプレッシャセンサに応答して患者の壁部分の狭さくを変えるために制御する請求項
１３１に記載の装置。
【請求項１３３】
　制御装置には、直接狭さくデバイスを制御している移植可能な内部制御装置および／ま
たは返事の刺激デバイスが設けられて、センサからの信号ように構成されている請求項１
２８に記載の装置。
【請求項１３４】
　制御装置には、狭さくデバイスを制御するための患者のボディの外側の外部制御装置お
よび／または返事の刺激デバイスが設けられて、センサからの信号ように構成されている
請求項１２８に記載の装置。
【請求項１３５】
　制御装置は、センサから信号に応答して表示を生産する請求項１２９に記載の装置。
【請求項１３６】
　表示に、音声信号または示された情報が設けられている請求項１３５に記載の装置。
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【請求項１３７】
　狭さくデバイスおよび刺激デバイスは、輸卵管の精子を動かすために協力する請求項４
に記載の装置。
【請求項１３８】
　狭さくデバイスは輸卵管の流れを制限するために壁部分を締めつけるのに適している、
そして、制御装置は刺激デバイスを次第に締めつけられた壁部分を励まして壁部分の漸進
性収縮に輸卵管の精子を動かさせるようにするために制御する請求項１３７に記載の装置
。
【請求項１３９】
　制御装置は、刺激デバイスを次第に輸卵管の下流であるか上流の方向の締めつけられた
壁部分を刺激するために制御する請求項１３７に記載の装置。
【請求項１４０】
　狭さくデバイスは輸卵管の流れを制限するために壁部分を締めつけるのに適している、
そして、制御装置は刺激デバイスを締めつけられた壁部分を励まして上流端または壁部分
の下流側端部で輸卵管を閉じるようにするために制御して、同時に狭さくデバイスを輸卵
管の精子を動かすために壁部分の狭さくを増加させるために制御する請求項１３７に記載
の装置。
【請求項１４１】
　制御装置は、狭さくデバイスを壁部分の狭さくを変化させるために制御して、同時に刺
激デバイスを次第に締めつけられた壁部分を励まして壁部分の漸進性収縮に輸卵管の精子
を動かさせるようにするために制御する請求項１３７に記載の装置。
【請求項１４２】
　制御装置は、刺激デバイスを次第に輸卵管の下流であるか上流の方向の締めつけられた
壁部分を刺激するために制御する請求項１４１に記載の装置。
【請求項１４３】
　壁部分が輸卵管の下流であるか上流の方向において次第に締めつけられるように、制御
装置は刺激デバイスを壁部分を刺激するために制御して、同時に狭さくデバイスを壁部分
の異なる領域の収縮を変化させるために制御する請求項１３６に記載の装置。
【請求項１４４】
　制御装置は、刺激デバイスを次第に締めつけられた壁部分を励まして狭さくデバイスに
よって実行される壁部分の進歩的な狭さくと調和してその漸進性収縮が生じるようにする
ために制御する請求項143に記載の装置。
【請求項１４５】
　狭さくデバイスに、次第に輸卵管の下流であるか上流の方向の壁部分を締めつけるため
に壁部分および制御装置制御文字に沿って細長い狭さく素子を延長している少なくとも一
つの細長い狭さく素子が設けられている請求項１４３に記載の装置。
【請求項１４６】
　細長い狭さく素子は壁部分の長さを接触させるために寸法取りされる接触面から成り、
そのとき、狭さくデバイスは壁部分を締めつける、そして、刺激デバイスは接触面に沿っ
て配布される複数の刺激素子から成る。そうすると、刺激素子は壁部分に沿って壁部分の
異なる領域を刺激し、そのとき、制御装置は刺激デバイスを壁部分を刺激するために制御
する請求項１４５に記載の装置。
【請求項１４７】
　狭さくデバイスは少なくとも輸卵管の流れを制限するために子宮管壁の一連の壁部分の
いかなる一つも締めつけるのに適している、刺激デバイスは輸卵管を閉じるために狭さく
デバイスによって締めつけられる壁部分を刺激する、そして、制御装置は狭さくデバイス
をぜん動性の方法の輸卵管の精子を動かすために連続して壁部分の直列の壁部分を締めつ
けるために制御する請求項１３７に記載の装置。
【請求項１４８】
　狭さくデバイスは、連続して輸卵管の壁部分の直列の壁部分を締めつけるために輸卵管
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に沿って移動可能である少なくとも一つの狭さく素子を有し、デバイスが輸卵管を閉じる
ために狭さく素子によって締めつけられる壁部分を刺激するための狭さく素子に配置され
る最低1つの刺激素子で成る刺激を備えている請求項１４７に記載の装置。
【請求項１４９】
　制御装置は、狭さくデバイスを壁部分の直列の壁部分に沿って周期的に狭さく素子を動
かすために制御する請求項１４８に記載の装置。
【請求項１５０】
　狭さくデバイスは複数の狭さく素子（それぞれは連続して輸卵管の壁部分の直列の壁部
分を締めつけるために輸卵管に沿って移動可能である）から成る、そして、刺激デバイス
は壁を刺激するための狭さく素子に配置される刺激素子から成り、そして、部分が輸卵管
を閉じるために狭さく素子によって締めつけられる請求項１４８に記載の装置。
【請求項１５１】
　制御装置は、狭さくデバイスを輸卵管の壁部分の直列の壁部分に沿って次々と周期的に
狭さく素子を動かすために制御する請求項１５０に記載の装置。
【請求項１５２】
　狭さくデバイスは、狭さく素子を担持しているローターを有し、デバイスがローターを
各狭さく素子が周期的に輸卵管の壁部分の直列の壁部分を締めつけるように、回転させる
ために制御する制御を備えている請求項１５１に記載の装置。
【請求項１５３】
　各狭さく素子に、後者を収縮させるために輸卵管上に転がるためのローラーが設けられ
ている請求項１５２に記載の装置。
【請求項１５４】
　狭さくデバイスは、その上流端で輸卵管の壁部分を締めつけるための第1の狭さく素子
、その下流側端部で壁部分を締めつけるための第2の狭さく素子およびその上流で下流の
端との間に壁部分を締めつけるための3分の1狭さく素子を有し、デバイスが第一、第2お
よび第三段狭さく素子を押えて、それぞれに互いに壁部分をリリースするために制御する
制御を備えている請求項１３７に記載の装置。
【請求項１５５】
　制御装置は第1であるか第2の狭さく素子を輸卵管を閉じるためにその上流であるか下流
の端で壁部分を締めつけるために制御して、第三段狭さく素子をその上流で下流の端との
間に壁部分を締めつけるために制御し、それによって、その上流で下流の端との間に壁部
分に含まれる精子は輸卵管において下流に、または、上流に移動する請求項１５４に記載
の装置。
【請求項１５６】
　制御装置は刺激デバイスをその上流で下流の端との間に壁部分を刺激するために制御し
、そのとき、第三段狭さく素子は壁部分を締めつける請求項１５５に記載の装置。
【請求項１５７】
　制御装置は、第1の狭さく素子を輸卵管の流れを制限するためにその上流端で壁部分を
締めつけるために制御して、刺激デバイスを上流端の締めつけられた壁部分を励まして輸
卵管を閉じるようにするために制御する請求項１５４に記載の装置。
【請求項１５８】
　制御装置は第三段狭さく素子をその上流で下流の端との間に壁部分を締めつけるために
制御し、それによって、その上流で下流の端間の壁部分がそうである精子包含は輸卵管に
おいて下流に移動した請求項１５７に記載の装置。
【請求項１５９】
　制御装置は、第2の狭さく素子を輸卵管の流れを制限するためにその下流側端部で壁部
分を締めつけるために制御して、刺激デバイスを下流側端部の締めつけられた壁部分を励
まして輸卵管を閉じるようにするために制御する請求項１５８に記載の装置。
【請求項１６０】
　制御装置は第三段狭さく素子をその上流で下流の端との間に壁部分を締めつけるために
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制御し、それによって、その上流で下流の端間の壁部分がそうである精子包含は輸卵管に
おいて上流に移動した請求項１５９に記載の装置。
【請求項１６１】
　刺激デバイスは、電気的パルスを有する壁部分を刺激するのに適している請求項１３７
に記載の装置。
【請求項１６２】
　狭さくデバイスは、調節可能で、輸卵管の患者の壁部分の狭さくを変えるために調節可
能な狭さくデバイスを作動するための早巻き装置から更に成っている請求項３及び４に記
載の装置。
【請求項１６３】
　早巻き装置は、機械的に狭さくデバイスを作動する請求項１６２に記載の装置。
【請求項１６４】
　早巻き装置は、油圧で狭さくデバイスを作動する請求項１６２に記載の装置。
【請求項１６５】
　早巻き装置は、非マグネチックおよび／または事務系方法の狭さくデバイスを作動する
請求項１６２に記載の装置。
【請求項１６６】
　早巻き装置に、電気駆動早巻き装置が設けられている請求項１６２に記載の装置。
【請求項１６７】
　早巻き装置に、モーターが設けられている請求項１６３に記載の装置。
【請求項１６８】
　早巻き装置に、サーボ系が設けられている請求項１６３に記載の装置。
【請求項１６９】
　狭さくデバイスは輸卵管の異なる側上の患者の輸卵管の流れの方向に輸卵管に沿って伸
びている少なくとも2つの細長い型締素子から成る、そして、早巻き装置は壁部分を締め
つけるために型締素子の間に壁部分を固定するために型締素子を作動する請求項１６３に
記載の装置。
【請求項１７０】
　早巻き装置は、油圧で狭さくデバイスを調整するための油圧手段と油圧手段への有効に
接続される後退用サーボ装置とを備えている請求項１６４に記載の装置。
【請求項１７１】
　狭さくデバイスには非膨張可能な機械式狭さくデバイスが設けられ、早巻き装置には油
圧で機械式狭さくデバイスを調整する油圧手段が設けられている請求項１６２に記載の装
置。
【請求項１７２】
　制御装置は、狭さくデバイスを、上流端または壁部分の下流側端部で、輸卵管を閉じる
ために制御して、狭さくデバイスを輸卵管の精子を動かすために壁部分の残存する部分を
収縮させるために制御する請求項３及び４に記載の装置。
【請求項１７３】
　狭さくデバイスが壁部分の残存する部分を収縮させるにつれて、制御装置は刺激デバイ
スを壁部分を刺激するために制御する請求項１７２に記載の装置。
【請求項１７４】
　狭さくデバイスは制限する壁部分を締めつけるが、輸卵管の流れを止めないのに適して
いる、そして、制御装置は刺激デバイスを、上流端または壁部分の下流側端部で、輸卵管
を閉じるために狭さくデバイスによって締めつけられる壁部分を刺激するために制御して
、同時に狭さくデバイスを輸卵管の精子を動かすために壁部分の狭さくを増加させるため
に制御する請求項４に記載の装置。
【請求項１７５】
　狭さくデバイスは輸卵管の流れを制限するかまたは変化させるために壁部分を締めつけ
るのに適している、そして、制御装置は刺激デバイスを次第に、輸卵管の下流であるか上
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流の方向において、締めつけられた壁部分を励まして壁部分の漸進性収縮に輸卵管の精子
を動かさせるようにするために制御する請求項４に記載の装置。
【請求項１７６】
制御装置は狭さくデバイスを壁部分の異なる領域の収縮を変化させるために制御し、そう
すると、壁部分は輸卵管の精子を動かす輸卵管の下流であるか上流の指示において次第に
締めつけられる請求項４に記載の装置。
【請求項１７７】
狭さくデバイスに、次第に輸卵管の下流であるか上流の方向の壁部分を締めつけるために
壁部分および制御装置制御文字に沿って細長い狭さく素子を延長する少なくとも一つの細
長い狭さく素子が設けられている請求項１７６に記載の装置。
【請求項１７８】
　制御装置は、刺激デバイスを次第に締めつけられた壁部分を励まして狭さくデバイスに
よって実行される壁部分の進歩的な狭さくと調和してその漸進性収縮が生じるようにする
ために制御する請求項１７６に記載の装置。
【請求項１７９】
　狭さくデバイスは少なくとも一つの細長い狭さく素子から成る、そして、制御装置は細
長い狭さく素子を次第に輸卵管の下流であるか上流の方向の壁部分を締めつけるために制
御する請求項１７８に記載の装置。
【請求項１８０】
　細長い狭さく素子は壁部分の長さを接触させるために寸法取りされる接触面から成り、
そのとき、狭さくデバイスは壁部分を締めつける、そして、刺激デバイスは接触面に沿っ
て配布される複数の刺激素子から成り、そうすると、刺激素子は壁部分に沿って壁部分の
異なる領域を刺激し、制御装置は刺激デバイスを壁部分を刺激するために制御する請求項
１７９に記載の装置。
【請求項１８１】
　狭さくデバイスは、少なくとも輸卵管の流れを制限するために輸卵管の子宮管壁の一連
の壁部分のいかなる一つも締めつけるのに適している請求項３－４に記載の装置。
【請求項１８２】
　制御装置は、狭さくデバイスをぜん動性の方法の輸卵管の精子を動かすために連続して
壁部分の直列の壁部分を締めつけるために制御する請求項１８１に記載の装置。
【請求項１８３】
　狭さくデバイスは連続して壁部分の直列の壁部分を締めつけるために輸卵管の壁に沿っ
て可動少なくとも一つの狭さく素子から成る、そして、制御装置は狭さくデバイスを壁部
分の直列の壁部分に沿って周期的に狭さく素子を動かすために制御する請求項１８１に記
載の装置。
【請求項１８４】
　狭さくデバイスは複数の狭さく素子から成り、そして、それぞれは連続して壁部分の直
列の壁部分を締めつけるために輸卵管の壁に沿って移動可能であり、そこにおいて、制御
装置は狭さくデバイスを壁部分の直列の壁部分に沿って次々と周期的に狭さく素子を動か
すために制御する請求項１８２に記載の装置。
【請求項１８５】
　狭さくデバイスは狭さく素子を担持しているローターを含む、そして、制御装置はロー
ターを回転するために制御し、そうすると、各狭さく素子は周期的に壁部分の直列の壁部
分を締めつける請求項１８４に記載の装置。
【請求項１８６】
　各狭さく素子に、後者を収縮させるために輸卵管の壁上に転がるためのローラーが設け
られている請求項１８５に記載の装置。
【請求項１８７】
　刺激デバイスは狭さくデバイスによって締めつけられる壁部分の直列の壁部分を刺激し
、そして、輸卵管を閉じる請求項１８２に記載の装置。
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【請求項１８８】
　刺激デバイスには、狭さく素子によって締めつけられる壁部分を刺激するための狭さく
素子に配置される少なくとも一つの刺激素子が設けられて、子宮ものは管をつける終わり
ように構成されている請求項１８３に記載の装置。
【請求項１８９】
　刺激デバイスには、狭さく素子によって締めつけられる壁部分を刺激するための狭さく
素子に配置される刺激素子が設けられて、子宮ものは管をつける終わりように構成されて
いる請求項１８４に記載の装置。
【請求項１９０】
　狭さくデバイスは、その上流端で壁部分を締めつけるための第1の狭さく素子、その下
流側端部で壁部分を締めつけるための第2の狭さく素子および上流側との間に壁部分を締
めつけるための3分の1狭さく素子とその下流側端部とを具備している請求項４に記載の装
置。
【請求項１９１】
　制御装置は、締めつけて、それぞれに互いに壁部分をリリースする第一、第2および第
三段狭さく素子を制御する請求項１９０に記載の装置。
【請求項１９２】
　制御装置は第1であるか第2の狭さく素子を輸卵管を閉じるためにその上流であるか下流
の端で壁部分を締めつけるために制御して、第三段狭さく素子をその上流で下流の端との
間に壁部分を締めつけるために制御し、それによって、その上流で下流の端間の壁部分が
そうである精子包含は輸卵管において下流に、または、上流に移動した請求項１９１に記
載の装置。
【請求項１９３】
　制御装置は刺激デバイスをその上流で下流の端との間に壁部分を刺激するために制御し
、そのとき、第三段狭さく素子は壁部分を締めつける請求項１９２に記載の装置。
【請求項１９４】
　制御装置は、第1の狭さく素子を輸卵管の流れを制限するためにその上流端で壁部分を
締めつけるために制御して、刺激デバイスを上流端の締めつけられた壁部分を励まして輸
卵管を閉じるようにするために制御する請求項１９１に記載の装置。
【請求項１９５】
　制御装置は、第三段狭さく素子を輸卵管において下流にその上流で下流の端との間に壁
部分に含まれる精子を動かすためにその上流で下流の端との間に壁部分を締めつけるため
に制御する請求項１９４に記載の装置。
【請求項１９６】
　後者が第三段狭さく素子によって収縮するにつれて、制御装置は刺激デバイスを同時に
壁部分を刺激するために制御する請求項１９５に記載の装置。
【請求項１９７】
　制御装置は、第2の狭さく素子を輸卵管の流れを制限するためにその下流側端部で壁部
分を締めつけるために制御して、刺激デバイスを下流側端部の締めつけられた壁部分を励
まして輸卵管を閉じるようにするために制御する請求項１９１に記載の装置。
【請求項１９８】
　制御装置は、第三段狭さく素子を輸卵管において上流でその上流で下流の端との間に壁
部分に含まれる精子を動かすためにその上流で下流の端との間に壁部分を締めつけるため
に制御する請求項１９７に記載の装置。
【請求項１９９】
　後者が第三段狭さく素子によって収縮するにつれて、制御装置は刺激デバイスを同時に
壁部分を刺激するために制御する請求項１９８に記載の装置。
【請求項２００】
　狭さくデバイスに、それぞれ、一連の壁部分の輸卵管のいかなる壁部分も締めつけるの
に適している複数の別々の狭さく素子が設けられている請求項１３７に記載の装置。
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【請求項２０１】
　制御装置は、狭さくデバイスをランダムの、または、予め定められたシーケンスに従う
狭さく素子を起動させるために制御する請求項２００に記載の装置。
【請求項２０２】
　一連のものの壁部分ならば、制御装置は狭さくデバイスを次々と狭さく素子を起動させ
るために制御する壁部分は、輸卵管の精子を動かすために、輸卵管に沿って連続して締め
つけられる請求項２００に記載の装置。
【請求項２０３】
　刺激デバイスに、狭さく素子に配置される刺激素子が設けられている請求項２００に記
載の装置。
【請求項２０４】
　制御装置は、刺激デバイスを狭さく素子によって締めつけられる壁部分の直列のいかな
る壁部分も刺激するために刺激素子を起動させるために制御する請求項２０３に記載の装
置。
【請求項２０５】
　制御装置は狭さくデバイスを完全に輸卵管を閉じることのない壁部分の直列の壁部分を
締めつけるために狭さく素子を起動させるために制御して、刺激デバイスを次々と締めつ
けられた壁部分を刺激するために刺激素子を起動させるために制御し、その結果、壁部分
の直列の壁部分は輸卵管の精子を動かすために輸卵管に沿って連続して契約している請求
項２０４に記載の装置。
【請求項２０６】
　制御装置は、狭さくデバイスを壁部分の直列の壁部分の全てを収縮させるために狭さく
素子を起動させるために制御して、刺激デバイスをランダムの、または、予め定められた
シーケンスに従ういかなる締めつけられた壁部分も励まして輸卵管を閉じるようにするた
めに刺激素子を起動させるために制御する請求項２０４に記載の装置。
【請求項２０７】
　患者の輸卵管の精子の流れを制御するために：患者の外側でから流れ影響デバイスを制
御するのに適している電波式遠隔操作を提供して、患者が輸卵管の精子の流れに影響した
いときに、患者によって電波式遠隔操作を作動する請求項１に記載の装置を使用方法。
【請求項２０８】
　流れ影響デバイスは駆動するエネルギー源（患者の外側でから手術可能な制御装置がエ
ネルギー源を流れ影響デバイスの動作および装置のいかなるエネルギーを消費しているコ
ンポーネントも駆動するためのエネルギーをリリースするために制御する請求項1-4に記
載の装置。
【請求項２０９】
　患者において移植可能であるエネルギー源は請求項２０８に記載の装置。
【請求項２１０】
　エネルギー源に、バッテリが設けられている請求項２０９に記載の装置。
【請求項２１１】
　エネルギー源は患者のボディに外部的である、そして、制御装置は外部のエネルギー源
を患者が患者の内部でボディである外側からリリースされた無線エネルギーを伝導するた
めのエネルギー-伝動装置から更に成っている無線エネルギーをリリースするために制御
する請求項２０８に記載の装置。
【請求項２１２】
　エネルギー-伝動装置は、パルスまたはデジタルパルスの無線エネルギーまたはパルス
およびデジタルパルスの組合せを送信するのに適している請求項２１１に記載の装置。
【請求項２１３】
　無線エネルギーに、電磁エネルギーが設けられている請求項２１１に記載の装置。
【請求項２１４】
　請無線エネルギーは、起電物体、電磁石であるか磁気分野またはそれらの組み合わせか
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ら成る、または電磁波において請求項２１１に記載の装置。
【請求項２１５】
　無線エネルギーが伝導されているにつれて、そこにおいて、エネルギー-伝達装置は狭
さく/刺激装置の動作と関連して直接の使用のための無線エネルギーを伝動する請求項２
１１に記載の装置。
【請求項２１６】
　狭さくデバイスを作動するための移植可能な電動機またはポンプから成り、そこにおい
て、モーターまたはポンプは、マグネチックまたは電磁場の形で無線エネルギーによって
直接駆動する請求項２１５に記載の装置。
【請求項２１７】
　モーターまたはポンプは、コイルを有し、分野がコイルにモーターまたはポンプを駆動
して電流を発生させるように影響を与えるマグネチックまたは電磁気学を備えている請求
項２１６に記載の装置。
【請求項２１８】
　モーターまたはポンプは、磁場によって影響される材料を有し、分野が材料にモーター
またはポンプを駆動して運動のエネルギーを作成するように影響を与えるマグネチックま
たは電磁気学を備えている請求項２１６に記載の装置。
【請求項２１９】
　モーターまたはポンプは、永久磁石を有し、分野が磁石にモーターまたはポンプを駆動
して運動のエネルギーを作成するように影響を与えるマグネチックまたは電磁気学を備え
ている請求項２１６に記載の装置。
【請求項２２０】
　エネルギー-伝達装置は表版のエネルギーを伝動する、そして、狭さく/刺激装置は第2
の形のエネルギーに応答して手術可能で、第2の形のエネルギーにenergy-伝動装置によっ
てワイヤレスで送信される表版のエネルギーを変換するための患者において移植可能なエ
ネルギー-トランスフォーミング・デバイスから更に成っている請求項２１１に記載の装
置。
【請求項２２１】
　第2の形のエネルギーは、表版のエネルギーと異なる請求項２２０に記載の装置。
【請求項２２２】
　エネルギー-トランスフォーミング・デバイスは陽領域および負領域を有する少なくと
も一つの素子から成る、エネルギー-伝動装置によって送信される表版のエネルギーにさ
らされるときに、素子は正および負の領域との間にエネルギー・フィールドを作成するこ
とができる、そして、エネルギー分野は第2の形のエネルギーを発生する請求項２２０に
記載の装置。
【請求項２２３】
　素子は電気接合素子から成る、そして、energy-伝動装置によって送信される表版のエ
ネルギーにさらされるときに、電気接合素子は正および負の領域との間に電界を誘発する
ことができ、それによって、第2の形のエネルギーは電気エネルギーから成る請求項２２
２に記載の装置。
【請求項２２４】
　エネルギートランスフォーミング・デバイスに、少なくとも一つの半導体が設けられて
いる請求項２２２に記載の装置。
【請求項２２５】
　半導体は陽領域および負領域を有する少なくとも一つの素子から成る、エネルギー-伝
動装置によって変えられる表版のエネルギーにさらされるときに、素子は正および負の領
域との間にエネルギー・フィールドを作成することができる、そして、エネルギー分野は
第2の形のエネルギーを発生する請求項２２４に記載の装置。
【請求項２２６】
　エネルギートランスフォーミング・デバイスは、直接、または、間接的に、表版のエネ
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ルギーを第2の形のエネルギーに変える請求項２２１に記載の装置。
【請求項２２７】
　狭さくデバイスを作動するための移植可能なモーターまたはポンプから成り、そこにお
いて、モーターまたはポンプは、第2の形のエネルギーによって駆動する請求項２２６に
記載の装置。
【請求項２２８】
　狭さくデバイスは少なくとも一つの可逆な機能を実行するように操作可能である、そし
て、モーターは機能を逆転させることができる請求項２２７に記載の装置。
【請求項２２９】
　制御装置は、モーターを逆転させるために、第2の形のエネルギーの極性を移す請求項
２２７に記載の装置。
【請求項２３０】
　第2の形のエネルギーが表版のエネルギーから変えられているにつれて、エネルギー-ト
ランスフォーミング・デバイスは直接変わるエネルギーを有するモーターまたはポンプを
駆動する請求項２２７に記載の装置。
【請求項２３１】
　表版の無線エネルギーには音波が設けられ、第2の形のエネルギーには電気エネルギー
が設けられている請求項２２６に記載の装置。
【請求項２３２】
　エネルギートランスフォーミング・デバイスに、音波を電気エネルギーに変えるための
圧電素子が設けられている請求項２３１に記載の装置。
【請求項２３３】
　狭さく/刺激装置の動作にエネルギーを供給するための患者において移植可能な内部エ
ネルギー源から成る請求項２２０に記載の装置。
【請求項２３４】
　内部エネルギー源に、バッテリが設けられている請求項２３２に記載の装置。
【請求項２３５】
　内部エネルギー源は、energy-を変えているデバイスによって供給される第2の形のエネ
ルギーを格納する請求項２３２に記載の装置。
【請求項２３６】
　内部エネルギー源に、アキュムレータが設けられている請求項２３５に記載の装置。
【請求項２３７】
　最低1台のコンデンサまたは少なくとも一つの蓄電池のアキュムレータ構成または少な
くとも一つのコンデンサおよび少なくとも一つの蓄電池の組合せの請求項２３６に記載の
装置。
【請求項２３８】
　オフモード（内部エネルギー源が使用中でない）から切り替わるように操作可能な移植
可能なスイッチを成るために上のモード（内部エネルギー源が狭さく/刺激装置の動作に
エネルギーを供給する）請求項２３３に記載の装置。
【請求項２３９】
　スイッチは、エネルギー-伝動装置によって送信される表版のエネルギーによって手術
可能である請求項２３８に記載の装置。
【請求項２４０】
　スイッチは、エネルギー-トランスフォーミング・デバイスによって供給される第2の形
のエネルギーによって手術可能である請求項２３８に記載の装置。
【請求項２４１】
　第2の形のエネルギーを安定させるための移植可能なスタビライザから成る請求項２２
０に記載の装置。
【請求項２４２】
　第2の形のエネルギーには電流が設けられ、スタビライザには少なくとも一つのコンデ
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ンサが設けられている請求項２４１に記載の装置。
【請求項２４３】
　エネルギートランスフォーミング・デバイスは、直接非磁性であるか、非熱であるか、
非機械的方法の第2の形のエネルギーを有する狭さく/刺激装置を作動する請求項２２０に
記載の装置。
【請求項２４４】
　エネルギー-伝達装置は、少なくとも一つの無線信号によってエネルギーを伝動する請
求項２１１に記載の装置。
【請求項２４５】
　信号に、波信号が設けられている請求項２４６に記載の装置。
【請求項２４６】
　波信号は、赤外線の光情報、可視光情報、紫外線光情報、レーザー信号、マイクロ波信
号、電波信号、Ｘ線放射信号のうちの1つを含んでいる電磁波信号を有し、γ線信号を備
えている請求項２４５に記載の装置。
【請求項２４７】
　波信号に、音または超音波信号が設けられている請求項２４５に記載の装置。
【請求項２４８】
　信号は、デジタルであるかアナログの信号または鍵(鍵盤楽器の)の組合せとアナログ信
号とを具備している請求項２４４に記載の装置。
【請求項２４９】
　エネルギートランスフォーミング・デバイスは、直流または拍動性の直流への表版のエ
ネルギーまたは直流および拍動性の直流の組合せを変える請求項２２０に記載の装置。
【請求項２５０】
　エネルギートランスフォーミング・デバイスは、表版のエネルギーを交流または直接的
で交代性電流の組合せに変える請求項２２０に記載の装置。
【請求項２５１】
　表版のエネルギーのうちの1つおよび第2の形のエネルギーに、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、核エネルギーまたは熱エネルギーが設けられている請求項２２０に記載の装
置。
【請求項２５２】
　表版のエネルギーおよび第2の形のエネルギーのうちの1つは、磁気（運動の）でなく、
化学（音の）でなく原子力なくまたは熱でない請求項２２０に記載の装置。
【請求項２５３】
　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る請求項
２０８に記載の装置。
【請求項２５４】
　少なくとも一つの定電流ガードを含んでいる移植可能な電気部品から成る請求項２０８
に記載の装置。
【請求項２５５】
　エネルギー-トランスフォーミング・デバイスと異なるエネルギー-伝動装置機能におけ
る請求項２２０に記載の装置。
【請求項２５６】
　エネルギートランスフォーミング・デバイスと類似のエネルギー-伝動装置機能におけ
る請求項２２０に記載の装置。
【請求項２５７】
　エネルギー-トランスフォーミング・デバイスは、皮下に植設されるように設計された
、または、患者の腹部、胸部または頭部の領域のある請求項２２０に記載の装置。
【請求項２５８】
　エネルギートランスフォーミング・デバイスは、患者のボディの、そして、粘膜の下の
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絞りにおいて、または、筋注で絞りの粘膜の外側に挿入されるように設計されている請求
項２２０に記載の装置。
【請求項２５９】
　制御装置は、狭さく/刺激装置を制御する請求項２０８に記載の装置。
【請求項２６０】
　制御装置に、マイクロプロセッサが設けられている請求項２５９に記載の装置。
【請求項２６１】
　制御装置は、患者によって手術可能である請求項２０８に記載の装置。
【請求項２６２】
　制御装置に、スイッチを入れるための手動で、または、磁気的に手術可能なスイッチお
よび、狭さく/刺激装置から、患者の皮下埋め込み術に適応しているスイッチが設けられ
ている請求項２０８に記載の装置。
【請求項２６３】
　制御装置に、狭さく/刺激装置を刺激輝度を調整しておよび／または壁部分の狭さくを
調整するために制御する患者によって手術可能な携帯電波式遠隔操作が設けられている請
求項２６１に記載の装置。
【請求項２６４】
　制御装置に、患者のボディの外側でからの制御yjrフロー影響デバイスの遠隔制御装置
が設けられている請求項２０８に記載の装置。
【請求項２６５】
　遠隔制御に、電波式遠隔操作が設けられている請求項２６４に記載の装置。
【請求項２６６】
　電波式遠隔操作は、少なくとも一つの外部信号送信機またはトランシーバと患者におい
て移植可能な少なくとも一つの内部信号受信器またはトランシーバとを具備している請求
項２６５に記載の装置。
【請求項２６７】
　電波式遠隔操作は、狭さく/刺激装置を制御するための少なくとも一つの無線制御信号
を送信するのに適している請求項２６５に記載の装置。
【請求項２６８】
　制御信号に、周波数、振幅、位相変調信号またはそれらの組み合わせが設けられている
請求項２６７に記載の装置。
【請求項２６９】
　制御信号は、アナログであるかデジタル信号または類似体の組合せとデジタル信号とを
具備している請求項２６７に記載の装置。
【請求項２７０】
　遠隔制御は、制御信号を担持するためのキャリア信号を送信する請求項２６９に記載の
装置。
【請求項２７１】
　キャリア信号は、鍵(鍵盤楽器の)と、鍵(鍵盤楽器の)の類似体または組合せと、アナロ
グ信号とを備える請求項２７０に記載の装置。
【請求項２７２】
　信号は、波信号から成る請求項２７１に記載の装置。
【請求項２７３】
　制御信号は、音波信号、超音波信号、電磁波信号、赤外線の光情報、可視光情報のうち
の1つから成る波信号と、紫外線光情報と、レーザー光情報と、マイクロ波信号と、電波
信号と、Ｘ線放射信号と、γ線信号とを備えている請求項２６７に記載の装置。
【請求項２７４】
　制御信号は、電気的であるか磁気分野または複合起電物体と磁場とを具備している請求
項２６７に記載の装置。
【請求項２７５】
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　遠隔制御は、デジタルであるかアナログ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２６９に記載の装置。
【請求項２７６】
　外部データ伝達者（内部伝達者が狭さく/刺激装置に関連したデータを外部データ伝達
者にフィードバックする、または、外部データ伝達者が内部データ伝達者にデータを供給
する）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
ら成る請求項２０８に記載の装置。
【請求項２７７】
　少なくとも一つの移植可能なセンサから成り、そこにおいて、制御装置は、センサから
信号に応答して流れ影響デバイスを制御するのに適している請求項２０８に記載の装置。
【請求項２７８】
　センサは直接適応される、または、間接的に、患者の少なくとも一つの物理パラメータ
を検出する請求項２７７に記載の装置。
【請求項２７９】
　センサは直接適応される、または、間接的に、医療インプラントの少なくとも一つの関
数パラメタを検出する請求項２７７に記載の装置。
【請求項２８０】
　センサに、狭さくデバイスに対して直接、または、間接的に圧力を検出するためのプレ
ッシャセンサが設けられている請求項２７８に記載の装置。
【請求項２８１】
　制御装置は、狭さく/刺激装置を予定値を検出しているプレッシャセンサに応答して患
者の壁部分の狭さくを変えるために制御するのに適している請求項２８０に記載の装置。
【請求項２８２】
　制御装置は、患者に植設される内部制御装置とセンサからの信号への応えて直接流れ影
響デバイスを制御することとを備えている請求項２７７に記載の装置。
【請求項２８３】
　制御装置には、返事の流れ影響デバイスを制御している患者のボディの外側の外部制御
装置が設けられて、センサからの信号ように構成されている請求項２７７に記載の装置。
【請求項２８４】
　制御装置には、直接返事の流れ影響デバイスを制御する移植可能な内部制御装置が設け
られて、センサからの信号ように構成されている請求項２７７に記載の装置。
【請求項２８５】
　制御装置には、応えて流れ影響デバイスを制御するための患者のボディの外側の外部制
御装置が設けられて、センサからの信号ように構成されている請求項２７７に記載の装置
。
【請求項２８６】
　制御装置は、物理パラメータを検出しているセンサに応答して表示を生産するのに適し
ている請求項２７８に記載の装置。
【請求項２８７】
　表示に、音声信号または示された情報が設けられている請求項２８６に記載の装置。
【請求項２８８】
　移植可能な早巻き装置から成ることは、狭さく/刺激装置を作動するために適応した請
求項２０８に記載の装置。
【請求項２８９】
　早巻き装置を起動させるための磁石から成る請求項２８８に記載の装置。
【請求項２９０】
　磁石は、患者のボディの外側でから早巻き装置を起動させるのに適している請求項２８
９に記載の装置。
【請求項２９１】
　早巻き装置に、モーターが設けられている請求項２８９に記載の装置。
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【請求項２９２】
　モーターは、エネルギー源から自由にされるエネルギーによって駆動する請求項２９１
に記載の装置。
【請求項２９３】
　移植可能なギアボックスから成り、そこにおいて、モーターは、ギアボックスを介して
狭さく/刺激装置の狭さくデバイスに、有効に接続している請求項２９１に記載の装置。
【請求項２９４】
　狭さくデバイスは、可逆な機能を実行するように操作可能である請求項２０８に記載の
装置。
【請求項２９５】
　機能を逆転させるための患者において移植可能な逆転装置から成ることは、狭さくデバ
イスによって実行した請求項２９４に記載の装置。
【請求項２９６】
　制御装置は、逆転装置を狭さくデバイスによって実行される機能を逆転させるために制
御する請求項２９５に記載の装置。
【請求項２９７】
　逆転装置に、油圧手段の液流量の流れの向きを移すための弁を含んでいる油圧手段が設
けられている請求項２９５に記載の装置。
【請求項２９８】
　逆転装置に、機械の逆転装置が設けられている請求項２９５に記載の装置。
【請求項２９９】
　機械の逆転装置に、ギアボックスが設けられている請求項２９５に記載の装置。
【請求項３００】
　逆転装置に、スイッチが設けられている請求項２９５に記載の装置。
【請求項３０１】
　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ることは
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
情報に患者のボディを送信するためのフィードバック・デバイスに相関して、そして、フ
ィードバック情報が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
に関した請求項２３３に記載の装置。
【請求項３０２】
　その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・デバイスから成って、患者の物理パラメータのうちの少なくとも1つに関しているフ
ィードバック情報および流れに関連した関数パラメタは、デバイスに影響する請求項２０
８に関する装置。
【請求項３０３】
　センサおよび／または測定器から成り、そこにおいて、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患者およびセンサによって検出されるかまたは測定
器で測定される流れ影響デバイスに関連した関数パラメタの物理パラメータのうちの少な
くとも1つに関している情報に応答して狭さく/刺激装置を制御するための移植可能な内部
制御装置から成る請求項２０９に記載の装置。
【請求項３０４】
　物理パラメータは、圧力または運動性運動である請求項３０３に記載の装置。
【請求項３０５】
　送信された無線エネルギー（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）を受信するための移植可能な固有エネルギー・レシーバから成るて、デバ
イスが適合したという判定から更に成っている装置は固有エネルギー・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移植可能なエネルギーを消費している構成要素のた
めに使用するエネルギーとの間にエネルギー収支を決定し、そこにおいて、判定デバイス
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で測定されるエネルギー収支に基づいて、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する請求項２１１に記載の装置。
【請求項３０６】
　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る、そして、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３０５に記載
の装置。
【請求項３０７】
　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る、そして、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３０５に記載の装置。
【請求項３０８】
　エネルギー-伝動装置には、外部的に配置されるコイルが設けられて、人体、ように構
成されている、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・レシーバから成ること、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・レシーバにおける請求項２１１に記載の装置。
【請求項３０９】
　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３０８に記載の装置。
【請求項３１０】
　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、その結果、第1のおよび／または第2の時間的間隔の長さが多様なと
きに、コイルの上の送信パワーは多様である請求項３０８に記載の装置。
【請求項３１１】
　無線エネルギー、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を伝導するための外部エネルギー送信
器を受けるための移植可能な固有エネルギー・レシーバ、第2のコイルに接続している外
部第2のコイルおよび第2の電子回路を有するエネルギー送信器、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エネルギー送信器伝送無線エネルギーの外部第2のコイ
ルから成る、システムがオン／オフに内部第1のコイルの接続を第1の電子回路に移すため
の電源スイッチから更に成って、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、電源スイッチはオン／オフに内部第1のコイルの接続を第1の電子回路に移
す請求項３０２に記載の装置。
【請求項３１２】
　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・レシーバから更に成る、
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
ルを備えてい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、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、そして、システムが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・デバイスから更に成る、そして、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３０２に記
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載の装置。
【請求項３１３】
　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３１２に記載の装置。
【請求項３１４】
　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、共役因子は最大にされる請求項３１２に記載の装置。
【請求項３１５】
　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おり、共役因子は最大にされる請求項３１４
に記載の装置。
【請求項３１６】
　デバイスが断続的に刺激デバイスを制御する制御および個々に輸卵管壁部分の興奮異な
る領域請求項２及び４に記載の装置。
【請求項３１７】
　輸卵管の通路の精子排臨が子宮腔に入るのを防止されるように、女性のそれぞれを収縮
させるための移植可能な狭さくデバイスはその通路を制限する輸卵管および狭さくデバイ
スを輸卵管を収縮させるために制御するための制御装置である、そして、輸卵管の通路の
中に存在している精子が子宮腔に入ることができるように、輸卵管をリリースする女性の
子宮に精子の流れを制御する装置
【請求項３１８】
　狭さくデバイスはその通路を制限するために穏やかに輸卵管の子宮管壁の少なくとも一
つの部分を締めつけるためにあり、狭さくデバイスが輸卵管壁部分を締めつけるにつれて
、輸卵管壁部分（刺激デバイスを輸卵管壁部分を刺激するために制御している制御装置）
を刺激するための移植可能な刺激デバイスから更に成り、そして、輸卵管壁部分の収縮に
更に輸卵管の通路を制限させる請求項３１７に記載の装置。
【請求項３１９】
　制御装置はあまりに断続的に刺激デバイスを制御する、そして、個々に、輸卵管の輸卵
管壁部分の異なる領域を刺激する請求項３１８に記載の装置。
【請求項３２０】
　その通路を制限するために穏やかに女性の輸卵管のそれぞれの子宮管壁の少なくとも一
つの部分を締めつけるための移植可能な狭さくデバイスと、輸卵管の輸卵管壁部分を刺激
するための刺激デバイスと、刺激デバイスを狭さくデバイスが輸卵管壁部分を締めつける
につれて、輸卵管壁部分を励まして輸卵管壁部分の収縮に子宮腔に入ることから輸卵管の
中に存在している精子を防止するために更に輸卵管の通路を制限させるようにするために
制御するための制御装置とを備える、女性の子宮への精子の流れを制御する装置。
【請求項３２１】
　制御デバイスが断続的に刺激デバイスを制御する個々に輸卵管の輸卵管壁部分の異なる
領域において、デバイスが断続的に刺激デバイスを制御する制御および個々に子宮ものの
輸卵管壁部分の興奮異なる領域による装置が管をつける、請求項３２０に記載の装置。
【請求項３２２】
　女性の子宮への精子の流れを制御する装置であって、女性の輸卵管のそれぞれの一部の
子宮管壁を刺激するための移植可能な刺激デバイスおよび刺激デバイスを輸卵管の輸卵管
壁部分を励まして輸卵管の通路が輸卵管の精子排臨が子宮腔に入るのを防止するために制
限されるように、輸卵管壁部分の収縮が生じて、輸卵管の輸卵管壁部分を励まして精子が
子宮腔に入るために輸卵管の通路の中に存在しているのを許すようにするのをやめるよう
にするために制御する、女性の子宮への精子の流れを制御する装置。
【請求項３２３】
　デバイスが断続的に刺激デバイスを制御する制御および個々に輸卵管の輸卵管壁部分の
興奮異なる領域請求項３２２に記載の装置。
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【請求項３２４】
　輸卵管の流れに影響するために穏やかに患者の腸の子宮管壁の少なくとも一つの部分を
締めつけるための移植可能な狭さくデバイス、子宮管壁の壁部分を刺激するための刺激デ
バイスおよび刺激デバイスを狭さくデバイスが壁部分を締めつけるにつれて、輸卵管壁部
分を励まして壁部分の収縮に更に輸卵管の流れに影響させるようにするために制御するた
めの制御装置、患者の輸卵管の内容の流れの制御装置。
【請求項３２５】
　規制デバイスは、二個以上の規制域（輸卵管（上下ストリーム規制との間に輸卵管のク
ローズドスペースを作成するための少なくとも一つのダウンストリーム規制および、規制
の間の距離から更に成って、少なくとも一つの上に向かうストリーム規制）を制限するた
めに構成される）から成る請求項２－４に記載の装置。
【請求項３２６】
　デバイスがそうである規制は規制位置b)をa)変化に適応させた、子宮壁（規制位置を変
えることに与えられるべきものである）への損害を回避すると共に、このように全ての規
制域を通り過ぎるために精子を送るのを妨げて、輸卵管の二個以上のクローズドスペース
を作成する請求項３２８に記載の装置。
【請求項３２７】
　規制デバイスは、ゆっくり輸卵管を制限して、輸卵管のこの種の精子に急速に規制をリ
リースするために構成される請求項２－４の何れかに記載の装置。
【請求項３２８】
　全ての規制がこのように同時に精液をすることを引き起こして全ての流れ影響の高速開
放から更に成ることを制限するまで、輸卵管を制限するための二個以上の規制域から成る
規制デバイスは加算的に個別に子宮側で始まることを制限する請求項３３０に記載の装置
。
【請求項３２９】
　前記、狭さくデバイスは、少なくとも輸卵管の流れを制限するために壁部分を締めつけ
るのに適している、そして、前記制御装置制御文字前記締めつけられた壁部分の原因収縮
に輸卵管の流れが少なくとも更に制限されるように刺激デバイス請求項４に記載の装置。
【請求項３３０】
　狭さくデバイスは締めつけられた壁部分の血行が実質的に無制限である、そして、輸卵
管の流れが少なくとも制限される押えられた状態に壁部分を締めつけるのに適している、
そして、制御装置は刺激デバイスを壁部分の収縮が生じるために制御し、その結果、壁部
分が押えられた状態の狭さくデバイスのそばに置いておかれるときに、輸卵管の流れは少
なくとも更に制限される請求項４に記載の装置。
【請求項３３１】
　制御装置は、同時に狭さくデバイスおよび刺激デバイスを制御する請求項５に記載の装
置。
【請求項３３２】
　空腔にこのことにより自我空腔を拡大しているガスを充填するために管のような針を使
用して針のような管を患者ボディの空腔に嵌入して、患者のボディの少なくとも2つの腹
腔鏡外套針を配置して、外套針のうちの1つによるカメラを空腔に嵌入して、外套針のい
ずれかによる詳細に吟味しているツールを嵌入して、輸卵管の組織壁の少なくとも一つの
部分の領域を解剖すること（狭さくデバイスおよび輸卵管を有する作動的係合の全裂の領
域の刺激デバイスを配置して、細胞内腔の流れに影響するために穏やかに輸卵管の壁部分
を締めつけるために狭さくデバイスを使用して、締めつけられた壁部分を励まして壁部分
の収縮に更に細胞内腔の流れに影響させるようにするために、刺激デバイスを使用する）
患者の輸卵管の組織壁によって形成される細胞内腔の精子の流れを制御するため使用する
請求項４に記載の方法。
【請求項３３３】
　空腔にこのことにより空腔を拡大していて、患者のボディの少なくとも2つの腹腔鏡外
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套針を配置していて、外套針のうちの1つによるカメラを空腔に嵌入しているガスを充填
するために管のような針を使用して針のような管を患者ボディの空腔に嵌入すること（外
套針のいずれかによる詳細に吟味しているツールを嵌入して、輸卵管の組織壁の少なくと
も一つの部分の領域を解剖して、輸卵管を有する作動的係合の全裂の領域の刺激デバイス
を配置して、壁部分を励まして壁部分の収縮に細胞内腔の流れに影響させるようにするた
めに、刺激デバイスを使用する）。請求項2-4に記載の方法。
【請求項３３４】
　空腔にこのことにより空腔を拡大していて、患者のボディの少なくとも2つの腹腔鏡外
套針を配置していて、外套針のうちの1つによるカメラを空腔に嵌入しているガスを充填
するために管のような針を使用して針のような管を患者ボディの空腔に嵌入すること、外
套針のいずれかによる詳細に吟味しているツールを嵌入して、細胞内腔の流れに影響する
ために、輸卵管の壁部分を締めつけるために狭さくデバイスを使用して、輸卵管を有する
作動的係合の全裂の領域の狭さくデバイスを配置して、輸卵管の組織壁の少なくとも一つ
の部分の領域を解剖すること、を特徴とする請求項３または４に記載の方法。
【請求項３３５】
　患者の皮膚を切って、詳細に吟味しているツールを嵌入して、輸卵管の組織壁の少なく
とも一つの部分の領域を解剖して、細胞内腔の流れに影響するために、穏やかに輸卵管の
壁部分を締めつけるために狭さくデバイスを使用して狭さくデバイスおよび輸卵管を有す
る作動的係合の全裂の領域の刺激デバイスを配置して、締めつけられた壁部分を励まして
壁部分の収縮に更に細胞内腔の流れに影響させるようにするために刺激デバイスを使用す
る、請求項４の装置を使用して患者の輸卵管の組織壁によって形成される細胞内腔の輸卵
管の流れを制御する方法。
【請求項３３６】
　患者の皮膚を切って、詳細に吟味しているツールを嵌入して、輸卵管の組織壁の少なく
とも一つの部分の領域を解剖して、輸卵管を有する作動的係合の全裂の領域の刺激デバイ
スを配置して、壁部分を励まして壁部分の収縮に細胞内腔の流れに影響させるようにする
ために刺激デバイスを使用する請求項２、３または４に記載の装置を使用した方法。
【請求項３３７】
　患者の皮膚を切って、詳細に吟味しているツールを嵌入して、器官の組織壁の少なくと
も一つの部分の領域を解剖して、輸卵管を有する作動的係合の全裂の領域の狭さくデバイ
スを配置して、細胞内腔の流れに影響するために、輸卵管の壁部分を締めつけるために狭
さくデバイスを使用する、請求項３または４の装置を使用して、患者の輸卵管の組織壁に
よって形成される細胞内腔の精子の流れを制御する方法。
【請求項３３８】
　空腔は、腹腔のうちの少なくとも1つ、骨盤領域の空腔、筋肉のようなヒト軟部組織の
空腔、脂肪および線維性組織である、請求項２２５～２３０のいずれかに記載の方法。
【請求項３３９】
　狭さくデバイスを作動するための動力作動装置を植設することから成る請求項２２５－
２３０のいずれかに記載の方法。
【請求項３４０】
　作動装置に、動力油圧装置が設けられている請求項２３２に記載の方法。
【請求項３４１】
　作動装置に、電気駆動装置が設けられている請求項２３２に記載の方法。
【請求項３４２】
　作動装置に、電動機が設けられている。請求項２３４に記載の方法。
【請求項３４３】
　作動装置に電力を供給するための無線エネルギーを伝導することから成る、そして、必
要に応じて、患者の流れに影響することは輸卵管であり、そして、狭さくデバイスを作動
するために送信されたエネルギーを有する作動装置に電力を供給する請求項２３２に記載
の方法。
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【請求項３４４】
　無線エネルギーを貯蔵可能なエネルギー（観血的に植設されたエネルギー源に変わるエ
ネルギーを課していて、患者のボディの外側でからの植設されたエネルギー源を狭さくデ
バイスおよび／または刺激デバイスの動作との関係ために、エネルギーをリリースするた
めに制御しているnon-）に変えてエネルギー源を、外部のエネルギー源を提供して、外部
のエネルギー源を無線エネルギーをリリースするために制御している患者に植設すること
から成る請求項２２５－２３０のいずれかに記載の方法。
【請求項３４５】
　無線エネルギーは、無線エネルギーと異なる貯蔵可能なエネルギーに変わる請求項２３
７に記載の方法。
【請求項３４６】
　流れ影響デバイスには、一つ以上の規制デバイスが含まれ、一つ以上規制デバイス輸卵
管の組織壁の一連の壁部分を制限するのに適している請求項１に記載の方法。
【請求項３４７】
　ランダムの壁部分の直列の、または、予め定められたシーケンスに従う壁部分を制限す
るのに適している、の直列の壁部分を制限するための狭さくデバイスを備えた請求項３４
６に記載の装置。
【請求項３４８】
　壁部分の直列の壁部分を制限して、更に壁部分の直列の、ランダムの、または、予め定
められたシーケンスに従ういかなる締めつけられた壁部分も制限するための刺激デバイス
から更に成るための狭さくデバイスを備えた請求項３４６に記載の装置。
【請求項３４９】
　完全に輸卵管の細胞内腔を閉じずに狭窄して、壁部分の直列の壁部分が輸卵管に沿って
、ランダムにおいて、または、予め定められたシーケンスに従って連続して制限されるよ
うに次々と締めつけられた壁部分を刺激するための刺激デバイスから更に成るための、狭
さくデバイスから成って、請求項３４６に記載の装置。
【請求項３５０】
　規制デバイス（一連の壁部分のいかなる壁部分も励ましてランダムの壁部分の直列の、
または、予め定められたシーケンスに従う壁部分を制限するようにするための刺激デバイ
スを備えた請求項３４６に記載の装置。
【請求項３５１】
　規制デバイス（壁部分の直列の壁部分の全てを制限するための狭さくデバイスから成る
）およびランダムの、または、予め定められたシーケンスに従ういかなる制限された壁部
分も励まして輸卵管の細胞内腔を閉じるようにするための請求項３４６に記載の装置。
【請求項３５２】
　制御装置は、一つ以上の規制デバイスを離れて間隔を置かれて配置される規制を有する
時間に最低2時に壁部分の直列の壁部分を制限するために制御するのに適している請求項
３４５－３５１の何れかに記載の装置。
【請求項３５３】
　制御デバイスは、患者の輸卵管の細胞内腔の精子を動かすために輸卵管に沿って連続し
て壁部分の直列の壁部分を制限するかまたは患者の輸卵管の細胞内腔において移動するた
めに精子を防止するのに適している請求項３５２に記載の装置。
【請求項３５４】
　制御デバイスは、患者の輸卵管の細胞内腔の精子を動かすために輸卵管に沿って連続し
て壁部分の直列の壁部分を制限するかまたは患者の輸卵管の細胞内腔において移動するた
めに精子を防止するのに適している請求項345-351に記載の装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、身体器官内の流体および／または他の身体物質の流れを制御することに関し
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、詳細には、女性患者の卵管内の精子の流れを制御する装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　卵管内の精子の運搬に影響を与えるようになっている本発明は、精子が所定の期間に卵
子に到達するのを防ぐことによって精子が卵子に到達するのを防ぎ、それによって精子の
流れに影響を与えることによって女性が妊娠しないようにするのを助けることができる。
精子の寿命は通常、３～５日間である。さらに、卵子の運搬は卵管内で非常に長い時間が
必要であり、それによって卵管の近位部に到達する任意の卵子はたいてい、もはや生存能
力がない。本発明はさらに、代替目的では、精子が卵管に到達するのを促進し、卵子の妊
娠の可能性を高める。
【０００３】
　妊娠促進薬は、凝血および他の重大な合併症を引き起こす可能性がある。より安全で、
より永久的であるが、さらに調整可能なデバイスが満たすべき重要な役割を持っている。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　本発明の目的は、女性患者の卵管内の精子の移動を制御する装置を提供することである
。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　本発明のこの目的によると、女性患者の卵管内の精子の流れを制御する装置であって、
卵管を少なくとも部分的に狭さくするために卵管壁の少なくとも一部を優しく狭さくする
移植可能な狭さくデバイスと、卵管をさらに狭さくし、これに影響を与えるために卵管の
壁面部に刺激を与える刺激デバイスと、狭さくデバイスが卵管壁面部を狭さくするときに
、卵管壁面部に刺激を与えて、卵管壁面部を収縮させて、卵管内の精子の流れをさらに狭
さくして、これに影響を与えるように刺激デバイスを制御する制御デバイスとを備えた装
置が提供される。
【０００６】
　本発明は、狭さくおよび刺激デバイスの有利な組合せを提供し、その結果、卵管内の精
子に２段階の影響を与える。したがって、狭さくデバイスは、比較的弱い力を壁面部に加
えることによって卵管壁面を優しく狭さくすることができ、刺激デバイスは狭さくされた
壁面部を刺激して、卵管内の流れへの所望の最終影響を達成することができる。「卵管壁
面の一部を優しく狭さくする」という表現は、卵管壁面内の血液循環を実質的に阻むこと
なく、壁面部を狭さくするものとして理解されたい。
【０００７】
　しかし、この装置は狭さくデバイスまたは刺激デバイスのいずれかを備えることが可能
である。それによって、本出願に記載された実施形態全ては、３つの変形形態で存在する
ものであると理解されたい。刺激デバイスのみ、または狭さくデバイスのみ、またはその
組合せである。卵管という用語はもちろん、１つまたは好ましくは２つの卵管のいずれか
に関連している。デバイスは、２つの異なる方向に精子の流れに影響を与えて、妊娠を促
進させるまたは防ぐいずれかのために使用することができ、精子が卵子に到達するのを防
ぐことにより、妊娠を防ぐ。
【０００８】
　本発明はしたがって、以下の対象物を含んでいる。
【０００９】
　女性患者の卵管内の精子の流れを制御する装置であって、卵管内の精子の流れを狭さく
し、これに影響を与えるように卵管壁面の壁面部を刺激する刺激デバイスと、卵管壁面部
に刺激を与えて、卵管壁面部を収縮させて、卵管内の精子の流れを狭さくし、これに影響
を与えるように刺激デバイスを制御する制御デバイスとを備えた装置。
【００１０】
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　刺激デバイスは、本明細書に記載した実施形態全てで上記に記載した狭さくデバイスと
組み合わせることができ、本明細書に記載した刺激デバイスに関連する異なる実施形態全
てを使用することができる。
【００１１】
　女性患者の卵管内の精子の流れを制御する装置であって、卵管を少なくとも部分的に狭
さくするように卵管壁面の少なくとも一部を狭さくする移植可能な狭さくデバイスと、卵
管壁面部を狭さくし、卵管内の精子の流れに影響を与えるために、狭さくデバイスを制御
して卵管を収縮させる制御デバイスとを備えた装置。
【００１２】
　狭さくデバイスは、本明細書に記載した実施形態全てで上に記載した刺激デバイスと組
み合わせることができ、本明細書に記載した狭さくデバイスに関連する異なる実施形態全
てを使用することができる。
【００１３】
　前記狭さくデバイスが、卵管内の流れを少なくとも制限するように壁面部を収縮させる
ようになっており、前記制御デバイスが狭さくされた壁面部を収縮させるように前記刺激
デバイスを制御し、それによって卵管内の流れが少なくともさらに制限される装置。
【００１４】
　狭さくデバイスは、狭さくされた壁面部内の血液循環が実質的に制限されず、卵管内の
流れが少なくとも制限される狭さく状態に壁面部を狭さくするようになっており、制御デ
バイスは壁面部を収縮させるように刺激デバイスを制御し、それによって壁面部が狭さく
デバイスによって狭さく状態に保持された場合に、卵管内の流れが少なくともさらに制限
される装置。
【００１５】
　制御デバイスは、狭さくデバイスおよび刺激デバイスを同時に制御する装置。
【００１６】
　刺激デバイスは、狭さくデバイスが壁面部を狭さくするときに、壁面部の異なる領域を
刺激するようになっており、制御デバイスは、壁面部の領域を間欠的におよび個別に刺激
するように刺激デバイスを制御することが好ましい。器官の壁面部の異なる領域のこのよ
うな間欠的なおよび個別の刺激により、壁面部の組織が、本発明の装置の動作中のほぼ通
常の血液循環を維持することが可能になる。
【００１７】
　本発明を使用したほとんどの応用例では、移植された狭さくデバイスの日常的調節があ
る。したがって、本発明の好ましい実施形態では、狭さくデバイスは、所望のように壁面
部の狭さくの調節を可能にするように調節可能であり、制御デバイスは壁面部の狭さくを
調節するように狭さくデバイスを制御する。制御デバイスは、狭さくおよび刺激デバイス
を互いに独立して、および同時に制御することができる。任意選択では、制御デバイスは
、制御デバイスが壁面部の狭さくを変えるように狭さくデバイスを制御しながら、壁面部
を刺激する、または刺激しないように刺激デバイスを制御することができる。
【００１８】
　最初に、卵管内の精子の流れの所望の制限が得られるまで、壁面部の狭さくを調節する
ように狭さくデバイスを制御しながら、壁面部を刺激するように刺激デバイスを制御する
ために制御デバイスを使用することによって、狭さくデバイスをキャリブレーションする
ことができる。
【００１９】
　流れ制限
　本発明の装置は、女性患者の卵管内の精子の流れを制限するのによく適している。した
がって、本発明の主な実施形態では、狭さくデバイスは、卵管内の流れを少なくとも制限
するように壁面部を狭さくするようになっており、制御デバイスは狭さくされた壁面部を
収縮させるように刺激デバイスを制御して、それによって卵管内の流れは少なくともさら
に制限される。特に、狭さくデバイスは、狭さくされた壁面部内の血液循環が実質的には
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制限されず、卵管内の流れが少なくとも制限される狭さく状態に壁面部を狭さくするよう
になっており、制御デバイスは壁面部を狭さくするように刺激デバイスを制御して、それ
によって壁面部が狭さくデバイスによって狭さく状態に保持されたときに、卵管内の流れ
が少なくともさらに制限される。
【００２０】
　狭さくおよび刺激デバイスは、それぞれ本発明の装置の特定の応用例で達成されること
が望ましい流れ制限による範囲まで、狭さくするおよび刺激するように制御させることが
できる。したがって、第１の流れ制限選択肢によると、制御デバイスは壁面部を狭さくす
るように狭さくデバイスを制御して、それによって卵管内の流れは制限されるが、止まら
ず、狭さくされた壁面部を刺激して、これを収縮させるように刺激デバイスを制御し、そ
れによって卵管内の精子の流れはさらに制限されるが、止まらない。より正確には、制御
デバイスは、第１のモードで刺激デバイスを制御して、狭さくされた壁面部を刺激し、卵
管内の流れをさらに制限するが、止めず、ａ）第２のモードで刺激デバイスを制御して、
壁面部の刺激を止め、卵管内の流れを増加させる、またはｂ）第２のモードで刺激および
狭さくデバイスを制御して、壁面部の刺激を止め、卵管内の流れを回復させるように壁面
部を解放することができる。
【００２１】
　第２の流れ制限選択肢によると、制御デバイスは壁面部を狭さくするように狭さくデバ
イスを制御し、それによって卵管内の流れが制限されるが、止まらず、刺激デバイスを制
御して、収縮させるように狭さくされた壁面部を刺激し、それによって卵管内の流れが止
められる。より正確には、制御デバイスは第１のモードで刺激デバイスを制御して、狭さ
くされた壁面部を刺激し、卵管内の流れをさらに制限するが、止めず、ａ）第２のモード
で刺激デバイスを制御して、壁面部の刺激を止め、卵管内の流れを可能にする、またはｂ
）第２のモードで刺激および狭さくデバイスを制御して、壁面部の刺激を止め、卵管内の
流れを回復させるように壁面部を解放することができる。
【００２２】
　第３の流れ制限選択肢によると、制御デバイスは壁面部を狭さくするように狭さくデバ
イスを制御し、それによって卵管内の精子の流れがほぼ止められ、刺激デバイスを制御し
て、収縮させるように狭さくされた壁面部を刺激し、それによって卵管内の流れが完全に
止められる。より正確には、制御デバイスは第１のモードで刺激デバイスを制御して、狭
さくされた壁面部を刺激し、卵管内の流れを完全に止め、ａ）第２のモードで刺激デバイ
スを制御して、壁面部の刺激を止め、卵管内の流れを可能にする、またはｂ）第２のモー
ドで刺激および狭さくデバイスを制御して、壁面部の刺激を止め、卵管内の流れを回復さ
せるように壁面部を解放することができる。
【００２３】
　例えば、本発明が妊娠しにくい患者の精子の流れを制御するために使用される場合に、
第３の流れ制限選択肢を行うことができる。したがって、制限および刺激デバイスを患者
の卵管の任意の部分に移植することができる。制御デバイスは、卵管の一部を優しく平ら
にするように狭さくデバイスを制御して、精子の流れを少なくともほぼ完全に止めること
ができ、平らにした部分を刺激するように刺激デバイスを制御して、精子の流れが確実に
止められる。制御デバイスは、上に記したように、壁面部の領域を間欠的におよび個別に
刺激するように刺激デバイスを制御するので、経時的に移植された狭さくデバイスが卵管
を傷つける危険性はかなり低くなるまたはさらにはなくなり、刺激の影響は経時的に確実
に維持される。妊娠するための時間が最適である場合、制御デバイスは卵管の部分を解放
し、刺激を止めるように狭さくおよび刺激デバイスを制御し、それによって精子は卵管の
部分を通過することができる。
【００２４】
　刺激デバイスが狭さくされた壁面部を刺激して収縮し、それによって卵管内の精子の流
れが止められると、制御デバイスは刺激デバイスを適切に制御して、狭さくされた壁面部
の第１の長さ、および第１の長さの下流側にある狭さくされた壁面部の第２の長さを同時
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および循環的に刺激し、制御デバイスは刺激デバイスを制御して、卵管の上流方向に第１
の長さを次第に刺激し、卵管の下流方向に第２の長さを次第に刺激する。
【００２５】
　制御デバイスは、刺激デバイスを制御して、患者の感知された身体パラメータまたは装
置の機能パラメータに応じて壁面部の刺激を変えることができる。例えば、制御デバイス
は、卵管内の感知された圧力上昇に応じて、壁面部の刺激の強さを大きくするように刺激
デバイスを制御することができ、それによって卵管内の流れは止められたままである。卵
管内の圧力に関連する患者の身体内の圧力などの、患者の身体パラメータを感知する任意
のセンサを設けることができ、制御デバイスはセンサからの信号に応じて刺激デバイスを
制御する。このようなセンサは例えば、患者の腹部内の圧力、移植された狭さくデバイス
に対する圧力、または身体器官の卵管壁面への圧力を感知することができる。
【００２６】
　例えば、本発明が患者の精子の流れを制御するために使用される場合に、圧力センサを
利用することができる。したがって、狭さくおよび刺激デバイスを患者の卵管に利用する
ことができる。
【００２７】
　第４の流れ制限選択肢によると、制御デバイスは壁面部を狭さくするように狭さくデバ
イスを制御し、それによって卵管内の流れが止められる。より正確には、制御デバイスは
狭さくデバイスを制御して、第１のモードでは卵管内の流れを止めるように狭さくされた
壁面部を狭さくし、第２のモードでは卵管内の流れを回復させるように壁面部の狭さくを
止めることができる。この場合、制御デバイスは必要に応じて壁面部を刺激するように、
刺激デバイスを制御するだけである。卵管内の圧力に関連する患者の身体の身体パラメー
タを感知するセンサを設けることができ、制御デバイスはセンサからの信号に応じて、刺
激デバイスを制御する。このような身体パラメータは、患者の腹部内の圧力であってもよ
く、センサは圧力センサであってもよい。
【００２８】
　本発明のいくつかの応用例では、移植された狭さくデバイスを、通常は狭さく状態に患
者の卵管の壁面部を保つように設計することができる。この場合、好ましくは刺激強さを
調節して、卵管内の流れが少なくともさらに制限されるまたは止められるように、壁面部
を収縮させるために、狭さくされた卵管壁面部を刺激するように刺激デバイスを制御し、
刺激を止めるように刺激デバイスを制御するために、必要に応じて患者が便利に制御デバ
イスを使用することができる。より正確には、制御デバイスは、ａ）第１のモードで刺激
デバイスを制御して、卵管内の流れをさらに制限するように狭さくされた壁面部を刺激し
、第２のモードで刺激デバイスを制御して、卵管内の流れを増加させるように壁面部の刺
激を止めることができる、またはｂ）第１のモードで刺激デバイスを制御して、卵管内の
流れを止めるように狭さくされた壁面部を刺激し、第２のモードで刺激デバイスを制御し
て、卵管内の流れを可能にするように壁面部の刺激を止めることができる。
【００２９】
　第１のモードまたは第２のモードのいずれかは、一時的であってもよい。
【００３０】
　狭さくデバイスは、それぞれ卵管壁面の一連の壁面部のうちの任意の壁面部を狭さくす
るようになっている複数の別個の狭さく要素を備えることができる。制御デバイスは、ラ
ンダムでまたは所定の順番で狭さく要素を始動させるように狭さくデバイスを制御するこ
とができる。この場合、刺激デバイスは狭さく要素上に位置決めされた刺激要素を備えて
おり、制御デバイスは器官を収縮させて器官の卵管を閉じるように、刺激要素を始動させ
て狭さく要素によって狭さくされた一連の壁面部のうちの任意の壁面部を刺激するために
刺激デバイスを制御する。
【００３１】
　別法では、制御デバイスは、狭さく要素を始動させて一連の壁面部のうちの全ての壁面
部を狭さくするために狭さくデバイスを制御し、刺激要素を始動させて、ランダムでまた
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は所定の順番で任意の狭さくされた壁面部を刺激して器官の卵管を閉じるために、刺激デ
バイスを制御する。複数の別個の狭さく要素の形の狭さくデバイスの設計により、狭さく
デバイスが移植された場合に硬質線維症の成長に対抗することが可能になる。
【００３２】
卵管内の精子の移動
　本発明の装置は、以下に挙げた本発明の実施形態に記載したように、患者の卵管内で精
子を活動的に移動させるために使用することができる。妊娠を促進するまたは防ぐための
いずれかである。
【００３３】
　１）制御デバイスは、壁面部の上流端部または下流端部のいずれかで、卵管を閉じるよ
うに狭さくデバイスを制御し、その後、壁面部の残りの部分を狭さくして卵管内で精子を
移動させるように狭さくデバイスを制御する。
【００３４】
　１ａ）上記実施形態（１）の第１の代替形態によると、制御デバイスは、狭さくデバイ
スが壁面部の残りの部分を狭さくするときに壁面部を刺激するように、刺激デバイスを制
御する。
【００３５】
　１ｂ）第２の代替形態によると、狭さくデバイスは、壁面部を狭さくして、卵管内の流
れを制限するが、止めないようになっている。制御デバイスは、壁面部の上流端部または
下流端部のいずれかで、卵管を閉じるように狭さくデバイスによって狭さくされた壁面部
を刺激するように刺激デバイスを制御し、同時に、壁面部の狭さくを大きくして卵管内で
精子を移動させるように、狭さくデバイスを制御する。
【００３６】
　２）狭さくデバイスは、卵管内の流れを制限するまたは変えるために壁面部を狭さくす
るようになっており、制御デバイスは、卵管内の下流側または上流側方向に狭さくされた
壁面部を次第に刺激するように刺激デバイスを制御して、壁面部を次第に収縮させて、卵
管内で精子を移動させる。
【００３７】
　３）制御デバイスは、壁面部の異なる領域の狭さくを変えるように狭さくデバイスを制
御し、それによって壁面部は卵管の下流側または上流側方向に次第に狭さくされて、卵管
内で精子を移動させる。狭さくデバイスは、壁面部に沿って延びる少なくとも１つの細長
い狭さく要素を備えることができ、制御デバイスは、卵管の下流側または上流側方向に壁
面を次第に狭さくするように細長い狭さく要素を制御する。
【００３８】
　３ａ）上記実施形態（３）の好ましい代替形態によると、制御デバイスは、狭さくされ
た壁面部を次第に刺激して、狭さくデバイスによって行われる壁面部の進行的狭さくと調
和して次第に収縮させるように刺激デバイスを制御する。狭さくデバイスが少なくとも１
つの細長い狭さく要素を備えている場合、制御デバイスは、卵管の下流側または上流側方
向に壁面部を次第に狭さくするように細長い狭さく要素を制御する。適切には、細長い狭
さく要素は、狭さくデバイスが壁面部を狭さくする場合に、壁面部の長さと接触するよう
な寸法をしている接触表面を備え、刺激デバイスは接触表面に沿って分配される複数の刺
激要素を備えており、それによって刺激要素は、制御デバイスが壁面部を刺激するように
刺激デバイスを制御する場合に、壁面部の長さに沿って壁面部の異なる領域を刺激する。
【００３９】
　４）狭さくデバイスは、卵管内の流れを少なくとも制限するために、卵管壁面の一連の
壁面部のいずれか１つを狭さくするようになっている。制御デバイスは、一連の壁面部の
うちの壁面部を連続的に狭さくして、蠕動するように卵管内で精子を移動させるように狭
さくデバイスを制御する。
【００４０】
　４ａ）実施形態（４）の第１の代替形態によると、狭さくデバイスは、それぞれ卵管壁
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面の壁面部を狭さくするようになっている複数の狭さく要素を備えている。制御デバイス
は、狭さく要素を次々に始動させるように狭さくデバイスを制御し、それによって一連の
壁面部のうちの壁面部は器官に沿って連続的に狭さくされ、それにより卵管内の精子が移
動される。
【００４１】
　４ｂ）実施形態（４）の第２の代替形態によると、狭さくデバイスは、一連の壁面部の
うちの壁面部を連続して狭さくするように器官の壁面に沿って移動可能な少なくとも１つ
の狭さく要素を備えており、制御デバイスは、一連の壁面部のうちの壁面部に沿って狭さ
く要素を循環的に移動させるように狭さくデバイスを制御する。狭さくデバイスは、複数
の狭さく要素を備えており、その要素のそれぞれが一連の壁面部のうちの壁面部を連続的
に狭さくするように器官の壁面に沿って移動可能であり、制御デバイスは一連の壁面部の
うちの壁面部に沿って次々と狭さく要素を循環的に移動させるように狭さくデバイスを制
御するのが好ましい。特に、狭さくデバイスは狭さく要素を担持する回転子を備えており
、制御デバイスは回転子を回転するように制御し、それによって各狭さく要素は、一連の
壁面部のうちの壁面部を循環的に狭さくする。各狭さく要素は適切には、後者を狭さくす
るように、器官の壁面上で転動するローラを備えている。
【００４２】
　４ｃ）上記実施形態（４）の好ましい代替形態によると、刺激デバイスは、卵管を閉じ
るように、狭さくデバイスによって狭さくされた一連の壁面部のうちの壁面部のいずれか
を刺激する。狭さくデバイスが少なくとも１つの狭さく要素を備えている場合、刺激デバ
イスは適切には、卵管を閉じるように狭さく要素によって狭さくされた壁面部を刺激する
ように狭さく要素上に位置決めされた少なくとも１つの刺激要素を備えている。
【００４３】
　狭さくデバイスが複数の狭さく要素を備えている場合、刺激デバイスは適切には、卵管
を閉じるように狭さく要素によって狭さくされた壁面部を刺激するように狭さく要素上に
位置決めされた刺激要素を備えている。
【００４４】
　５）狭さくデバイスは、卵管内の流れを制限するために卵管壁面の一連の壁面部のうち
のいずれか１つを狭さくするようになっており、狭さくデバイスはそれぞれ、卵管壁面の
壁面部を狭さくするようになっている複数の狭さく要素を備えており、刺激デバイスは、
卵管を閉じるように狭さく要素によって狭さくされた壁面部を刺激するように狭さく要素
上に位置決めされた刺激要素を備えている。制御デバイスは、器官の卵管を完全に閉じる
ことなく、一連の壁面部のうちの壁面部を狭さくするために狭さく要素を始動させるよう
に狭さくデバイスを制御し、刺激要素を始動させて壁面部を次々と刺激するように刺激デ
バイスを制御し、それによって一連の壁面部のうちの壁面部は卵管内で精子を移動させる
ように器官に沿って連続的に収縮される。
【００４５】
　６）狭さくデバイスは、上流端部で壁面部を狭さくする第１の狭さく要素と、下流端部
で壁面部を狭さくする第２の狭さく要素と、上流端部と下流端部の間で壁面部を狭さくす
る第３の狭さく要素とを備えている。制御デバイスは、それぞれ独立して、壁面部を狭さ
くし、解放するように第１、第２および第３の狭さく要素を制御する。特に、制御デバイ
スは、卵管を閉じるように上流または下流端部で壁面部を狭さくするように第１または第
２の狭さく要素を制御し、上流端部と下流端部の間で壁面部を狭さくするように第３の狭
さく要素を制御し、それにより上流端部と下流端部の間で壁面部内に含まれる精子は、卵
管内で下流側または上流側に移動される。任意選択では、制御デバイスは、第３の狭さく
要素が壁面部を狭さくする場合に、上流端部と下流端部の間で壁面部を刺激するように刺
激デバイスを制御する。
【００４６】
　６ａ）第１の代替形態によると、制御デバイスは、卵管内の流れを制限するように上流
端部で壁面部を狭さくするように第１の狭さく要素を制御し、上流端部で狭さくされた壁
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面部を刺激して卵管を閉じるように刺激デバイスを制御する。卵管が、狭さくされた壁面
部の上流端部で閉じられた状態で、制御デバイスは、上流端部と下流端部の間で壁面部を
狭さくするように第３の狭さく要素を制御し、任意選択では、後者が第３の狭さく要素に
よって狭さくされたときに、壁面部を同時に刺激するように刺激デバイスを制御する。そ
の結果、上流端部と下流端部の間で壁面部内に含まれた精子は、卵管内で下流側に移動さ
れる。
【００４７】
　６ｂ）第２の代替形態によると、制御デバイスは、下流端部で壁面部を狭さくして卵管
内の流れを制限するように第２の狭さく要素を制御し、下流端部で狭さくされた壁面部を
刺激して卵管を閉じるように刺激デバイスを制御する。卵管が、狭さくされた壁面部の下
流端部で閉じられた状態で、制御デバイスは、上流端部と下流端部の間で壁面部を狭さく
するように第３の狭さく要素を制御し、任意選択では、後者が第３の狭さく要素によって
狭さくされたときに、壁面部を同時に刺激するように刺激デバイスを制御する。その結果
、上流端部と下流端部の間で壁面部内に含まれた精子は、卵管内で上流側に移動される。
【００４８】
　上記実施形態（１）から（６ｂ）のいずれにおいても、刺激デバイスは、電気パルスで
壁面部を刺激することができる。
【００４９】
　卵管の管状形状では、その特に長い壁面部を、隣接する壁面が２つの平行な列の縫い目
によって互いに縫い合わされ、隣接する壁面が２列の縫い目の間で切り取られた状態で、
ジグザグに延びるように外科的に準備することができる。その結果、器官のこのように長
い壁面部の卵管はかなり拡張させることができる。この場合、本発明の装置の狭さくデバ
イスは、器官の長い壁面部を狭さくする毎に、かなり大量の流体を移動させることが可能
である。
【００５０】
　ヘッドラインで上に記載した様々な解決法がある：器官の卵管内の流れを止めるための
「流れ制限」はまた、上記実施形態（１ａ）、（１ｂ）、（４ａ）、（５）、（６）、（
６ａ）および（６ｂ）のいずれでも使用することができる。
【００５１】
　いくつかの好ましい実施形態を要約するためには、以下を参照されたい。
【００５２】
　１つの目的によると、それぞれ器官の組織壁面の一連の壁面部のうちの任意の壁面部が
ある。代替形態によると、一連の壁面部のうちの壁面部は、ランダムにまたは所定の順序
で狭さくされる。代替形態によると、一連の壁面部のうちの壁面部は、患者の器官の内腔
内で精子を移動させる、または流体および／または他の身体物体が患者の器官の内腔内で
移動するのを防ぐように、器官に沿って連続的に狭さくされる。
【００５３】
　代替形態によると、ステップ（ｂ）は、一連の壁面部のうちの任意の狭さくされた壁面
部を刺激することによって行われる。代替形態によると、一連の壁面部のうちの壁面部は
、ランダムでまたは所定の順序で狭さくされる。代替形態によると、一連の壁面部のうち
の壁面部は、患者の器官の内腔内で流体および／または他の身体物体を移動させる、また
は流体および／または他の身体物体が患者の器官の内腔内で移動するのを防ぐように、器
官に沿って連続的に狭さくされる。
【００５４】
　代替形態によると、ステップ（ａ）は、それぞれ器官の組織壁面の一連の壁面部のうち
の任意の壁面部を狭さくすることによって行われ、一連の壁面部のうちの壁面部は、器官
の内腔を完全に閉じることなく連続的に狭さくされ、ステップ（ｂ）は、狭さくされた壁
面部を刺激することによって行われ、それによって一連の壁面部のうちの壁面部がさらに
狭さくされる。代替形態によると、一連の壁面部のうちの壁面部は、ランダムで、または
所定の順序で狭さくされる。
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【００５５】
　代替形態によると、一連の壁面部のうちの壁面部は、患者の器官の内腔内で流体および
／または他の身体物体を移動させる、または流体および／または他の身体物体が患者の器
官の内腔内で移動するのを防ぐように、器官に沿って連続的に狭さくされる。
【００５６】
　代替形態によると、ステップ（ａ）は、一連の壁面部のうちの全ての壁面部を狭さくす
ることによって行われ、ステップ（ｂ）は任意の狭さくされた壁面部を刺激することによ
って行われ、それによって一連の壁面部のうちの壁面部はさらに狭さくされる。
【００５７】
　代替形態によると、一連の壁面部のうちの壁面部は、ランダムにまたは所定の順序で刺
激デバイスによってさらに狭さくされる。
【００５８】
　代替形態によると、一連の壁面部のうちの壁面部は、患者の器官の内腔内で流体および
／または他の身体物体を移動させる、または流体および／または他の身体物体が患者の器
官の内腔内を移動するのを防ぐように、器官に沿って刺激デバイスによって連続的にさら
に狭さくされる。
【００５９】
　全ての適用可能な代替形態に対する代替形態によると、ステップ（ａ）およびステップ
（ｂ）は互いに独立して行われ、代替形態によると、ステップ（ａ）およびステップ（ｂ
）は同時に行われる。
【００６０】
刺激
　神経または筋肉組織を刺激する場合、刺激が適切に行われない場合には、経時的に組織
を傷つけるまたは損なう危険性がある。本発明の装置は、この危険性を低くするまたはさ
らにはなくすように設計されている。したがって、本発明によると、制御デバイスは、卵
管の壁面部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、それによって
これらの領域のうちの少なくとも２つは、異なる時点で刺激される、すなわち刺激は経時
的に１つの領域から別の領域に移動される。加えて、制御デバイスは刺激デバイスを制御
し、それによって現在刺激されていない異なる領域のうちのある領域が刺激デバイスがそ
の領域を再び刺激する前に、ほぼ通常の血液循環を回復させる時間がある。さらに、制御
デバイスは、連続した期間の間、各領域を刺激するように刺激デバイスを制御し、各期間
は期間の経過まで、領域内で満足のいく血液循環を維持するのに十分なほど短い。これに
より、本発明の装置が器官を傷つけるという危険性なく、卵管の自然な物理的性状を経時
的に基本的に維持しながら、所望の流れ制御を達成するように、卵管の壁面部の連続刺激
を可能にするという利点が生じる。
【００６１】
　また、上に記載したように、経時的に器官上の刺激の位置を物理的に変更することによ
って、所望の流れ制御を達成するために、卵管上の有利な変更刺激パターンを作り出すこ
とが可能である。
【００６２】
　制御デバイスは、例えば、異なる領域を連続して刺激することによって、ある時点で壁
面部の領域の１つまたは複数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、好ましくは所定の刺激パターンにより、壁面部に沿って領域の刺
激を循環的に伝播させるように刺激デバイスを制御することができる。刺激中に卵管壁面
の所望の反応を達成するために、制御デバイスは、壁面部の刺激の強さを好ましくは循環
的に変更するように、刺激デバイスを制御することができる。
【００６３】
　本発明の好ましい一実施形態では、制御デバイスは、パルス列を形成することが好まし
いパルスで壁面部の領域を間欠的に刺激するように、刺激デバイスを制御する。壁面部の
領域のうちの少なくとも第１の領域および第２の領域を、それぞれ第１のパルス列および
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第２のパルス列で繰り返し刺激することができ、それによって第１および第２のパルス列
は経時的に互いに対して移動させられる。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の領域は第２のパルス列で刺激されず、またその逆も同様である。別
法では、第１および第２のパルス列を互いに対して移動させることができ、それによって
第１および第２のパルス列は互いに少なくとも部分的に重なり合う。
【００６４】
　パルス列を、多くの異なる方法で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、各パルス列の個別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周波数、パルス列の
繰り返し周波数、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を変更
するように、刺激デバイスを制御することができる。異なる構成のいくつかのパルス列を
利用して、所望の効果を達成することができる。
【００６５】
　制御デバイスが、壁面部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、後者がオフ期間中に刺激されない場合に、領域内に
ほぼ通常の血液循環を回復させるのに十分長く続くように、パルス列間の各オフ期間を制
御することも可能である。
【００６６】
電気刺激
　本発明の好ましい実施形態によると、刺激デバイスは、好ましくは電気パルスで、患者
の身体器官の卵管壁面部を電気的に刺激する電動刺激デバイスである。本実施形態は、壁
面部が電気刺激に反応する筋繊維を含む応用例に特に適切である。本実施形態では、制御
デバイスは、壁面部が狭さく状態にある場合に、好ましくは電気パルス列の形の電気パル
スで壁面部を刺激して、壁面部を収縮させるように、刺激デバイスを制御する。もちろん
、電気パルス列の構成は、上記パルス列と同様であってもよく、制御デバイスは、上に記
載したのと同じ方法で、卵管の壁面の異なる領域を電気刺激するように刺激デバイスを制
御することができる。
【００６７】
　電気刺激デバイスは適切には、壁面部と係合し、電気パルスでこれを刺激するための、
電極などの、少なくとも１つの、好ましくは複数の電気素子を備えている。任意選択では
、電気素子を、互いに対して固定した方向に配置することができる。制御デバイスは、電
気素子を、一度に１つ、または一度にグループの電気素子を電気的に付勢するように、電
気刺激デバイスを制御する。制御デバイスは、電気パルスで各素子を循環的に付勢するよ
うに、電気刺激デバイスを制御するのが好ましい。任意選択では、制御デバイスは、電気
素子を付勢するように刺激デバイスを制御することができ、それによって電気素子は順に
一度に１つ付勢される、またはいくつかのまたはグループの電気素子は同時に付勢される
。また、グループの電気素子を、ランダムに、または所定のパターンでのいずれかで、連
続して付勢することができる。
【００６８】
　電気素子は、任意のパターンの電気素子を形成することができる。電気素子は、細長い
パターンの電気素子を形成することが好ましく、電気素子は患者の卵管の壁面上で利用可
能であり、それによって細長いパターンの電気素子は卵管の壁面に沿って長手方向に延び
、素子は壁面部のそれぞれの領域に当接する。細長いパターンの電気素子は、卵管の壁面
に沿って長手方向に延びる１列または複数列の電気素子を含むことができる。各列の電気
素子は、電気素子の直線状、螺旋状またはジグザグ状経路、または任意の形の経路を形成
することができる。制御デバイスは、患者の卵管内の流れと反対の方向、または同じ方向
に細長いパターンの電気素子に沿って長手方向に電気素子を連続して付勢するように、刺
激デバイスを制御することができる。
【００６９】
　任意選択では、制御デバイスは、細長いパターンの電気素子の両端部に向かって狭さく
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された壁面部のほぼ中心の位置から電気素子を連続的に付勢するように、刺激デバイスを
制御することができる。卵管を比較的長時間にわたって閉じたままにする場合、制御デバ
イスは電気素子を付勢するように刺激デバイスを制御することができ、それによって付勢
された電気素子は、細長いパターンの電気素子の両端部に向かって反対の２方向に狭さく
された壁面部の中心から同時に前進する付勢された電気素子の２つの波動を形成する。卵
管を損ねることなく、また卵管内で任意の方向に流体または気体を移動させることなく、
付勢された電気素子のこのような波動を何度も繰り返すことができる。
【００７０】
　制御デバイスは、電気素子を付勢するように刺激デバイスを適切に制御し、それによっ
て現在付勢されている電気素子は、少なくとも１つのグループの隣接する付勢電気素子を
形成する。第１の代替形態によると、付勢された電気素子のグループの素子は、付勢され
た電気素子の１つの経路を形成する。付勢された電気素子の経路は、患者の卵管の周りに
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、付勢された電気素子のグ
ループの素子は、好ましくは卵管内の流れ方向に対してほぼ横に、患者の卵管の相互側に
延びる付勢された電気素子の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、
付勢された電気素子のグループの素子は、付勢された電気素子のグループの素子は、好ま
しくは患者の卵管内の流れ方向に対してほぼ横に、患者の卵管の異なる側に延びる付勢さ
れた電気素子の３つ以上の経路を形成することができる。
【００７１】
　本発明の好ましい実施形態によると、電気素子は複数のグループの素子を形成し、グル
ープは、患者の卵管内の流れ方向に患者の器官に沿って延びる一連のグループを形成する
。各グループの電気素子の電気素子は、患者の卵管の周りに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、各グループの電気素子の電気素
子は、好ましくは患者の卵管内の流れ方向に対してほぼ横に、患者の卵管の異なる側に延
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、ランダムに、また
は所定のパターンで一連のグループで電気素子のグループを付勢するように、刺激デバイ
スを制御することができる。別法では、制御デバイスは、患者の卵管内の流れと反対の方
向、または同じ方向に、または狭さくされた壁面部のほぼ中心の位置から始まる両方の方
向に、一連のグループで電気素子のグループを連続的に付勢するように、刺激デバイスを
制御することができる。例えば、付勢された電気素子のグループは、上に記載したように
、付勢された電気素子の前進する波動を形成することができる。すなわち、制御デバイス
は電気素子のグループを付勢するように刺激デバイスを制御することができ、それによっ
て付勢された電気素子は、細長いパターンの電気素子の両端部に向かって反対の２方向に
狭さくされた壁面部の中心から同時に前進する付勢された電気素子の２つの波動を形成す
る。
【００７２】
　固定配向に電気素子を保持する構造を提供することができる。構造は狭さくデバイスを
別にすることができるが、構造は狭さくデバイス内に一体化されていることが好ましく、
これが実用的な設計であり、これにより狭さくおよび刺激デバイスの移植が容易になる。
電気素子が細長いパターンの電気素子を形成する場合、構造を患者の卵管上に適用可能で
あり、それによって細長いパターンの電気素子は、患者の卵管内の流れと同じ方向に卵管
に沿って延び、素子は卵管の壁面部のそれぞれの領域に当接する。
【００７３】
熱刺激
　本発明の別の実施形態では、刺激デバイスは、卵管の壁面部を熱刺激する。したがって
、制御デバイスは、壁面部が狭さくされた場合に、壁面部を冷却して、壁面部を収縮させ
るように、刺激デバイスを制御することができる。例えば、狭さくデバイスは、卵管内の
流れを少なくとも制限するように壁面部を狭さくすることができ、制御デバイスは、狭さ
くされた壁面部を冷却して収縮させるように、刺激デバイスを制御することができ、それ
によって卵管内の流れは少なくともさらに制限される、またはさらに制限されるが止めら
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れない、または止められる。別法では、制御デバイスは、壁面部が狭さくされ収縮された
場合に、壁面部を加熱して、壁面部を拡張させるように、刺激デバイスを制御することが
できる。壁面部が血管を含んでいる場合、制御デバイスは血管を冷却してこれを収縮させ
るように、または血管を加熱してこれを拡張させるように、刺激デバイスを制御すること
ができる。適用可能である場合、熱刺激は本発明の実施形態のいずれでも実施することが
でき、熱刺激を、様々なセンサ、例えば歪み、運動または圧力センサに応じて制御するこ
とができる。
【００７４】
センサ制御狭さくおよび／または刺激デバイス
　上に記載したように、装置は少なくとも１つの移植可能センサを備えることができ、制
御デバイスは、センサからの信号に応じて、狭さくデバイスおよび／または刺激デバイス
を制御する。普通、センサは、患者の少なくとも１つの身体パラメータ、または装置の少
なくとも１つの機能パラメータ、または患者内の医療用インプラントの少なくとも１つの
機能パラメータを直接または間接的に感知する。
【００７５】
　身体パラメータを感知するための多くの異なる種類のセンサを使用することができる。
例えば、卵管運動、すなわち自然収縮、卵管収縮を感知する運動センサ、器官内の圧力を
感知する圧力センサ、卵管の歪みを感知する歪みセンサ、器官の卵管内の流体流れを感知
する流れセンサ、分光光度分析センサ、卵管内の流体の酸性度またはアルカリ性度を感知
するＰｈセンサ、卵管内の流体の酸素含有量を感知する酸素センサ、または刺激された卵
管上の刺激の分布を感知するセンサを使用することができる。任意の他の種類の有用な身
体パラメータを感知するための任意の考えられるセンサを使用することができる。
【００７６】
　狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスの制御のために、装置の機能パラメータを
感知する多くの異なる種類のセンサを使用することもできる。例えば、装置の移植された
電気構成部品の電気パラメータを感知するセンサ、または装置の移植されたモータの性能
を感知するセンサを使用することもできる。
【００７７】
　センサは、患者の卵管内の圧力に関連する患者の身体内の圧力を身体パラメータとして
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、所定の値の測定圧力を感知す
る圧力センサに応じて、患者の壁面部の狭さくを変更するように、狭さくデバイスおよび
／または刺激デバイスを制御する。
【００７８】
　別法では、または圧力センサと組み合わせて、水平に対して患者の配向を身体パラメー
タとして感知する位置センサを提供することができる。位置センサは、本明細書に参照に
よりここに組み込む米国特許第４９４２６６８号および第５９００９０９号に示された生
体適合性のものであってもよい。例えば、制御デバイスは、患者がほぼ水平な配向を呈し
ている、すなわち患者が横になっていることを感知する位置センサに応じて、患者の卵管
壁面部の狭さくを変更するように、狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスを制御す
ることができる。
【００７９】
　適用可能な場合、本発明の実施形態のいずれでも上記センサを使用することができる。
【００８０】
　制御デバイスは、時刻に応じて、患者の壁面部の狭さくを変更するように、狭さくデバ
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。その目的で、制御デバイスは
、患者の壁面部の狭さくを変更して、一日の異なる期間中に卵管内の流れへの影響を増減
するように、狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスを制御するクロック機構を備え
ることができる。身体または機能パラメータを感知する上記タイプの任意のセンサが提供
される場合、センサによって感知されたパラメータがクロック機構を乗り越えない条件で
、狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスを制御するためにクロック機構が使用され
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る、またはクロック機構がセンサを乗り越えない条件で、狭さくデバイスおよび／または
刺激デバイスを制御するためにセンサ機構が使用されるいずれかである。適切には、制御
デバイスは、センサからの信号に応じて、音声信号または表示情報などの指示を作り出す
。
【００８１】
　制御デバイスは、センサからの信号に応じて、狭さくデバイスおよび／または刺激デバ
イスを直接制御する、移植可能な内部制御ユニットを備えることができる。制御デバイス
はさらに、患者を機械的に穿刺することなく、患者の外側から内部制御ユニットの制御パ
ラメータを設定するようになっている無線リモート・コントロールを備えることができる
。無線リモート・コントロールによって設定可能である、制御パラメータの少なくとも１
つは、身体または機能パラメータである。適切には、内部制御ユニットは上記クロック機
構を備えており、無線リモート・コントロールはまた、クロック機構を設定するようにな
っている。
【００８２】
　別法では、制御デバイスは、センサからの信号に応じて、狭さくデバイスおよび／また
は刺激デバイスを制御するように、患者の身体の外側に外部制御ユニットを備えることが
できる。
【００８３】
調節可能な狭さくデバイス
　本発明のいくつかの代替実施形態では、狭さくデバイスは調節可能である。これらの実
施形態では、患者の卵管壁面部の狭さくを変更するように調節可能な狭さくデバイスを操
作する操作デバイスがあり、狭さくおよび刺激デバイスは、狭さく／刺激ユニットを形成
する。狭さく／刺激ユニットの狭さくおよび刺激デバイスは、移植に適切な単一片に一体
化させられることが好ましい。ユニットの狭さくデバイスは、卵管壁面部の長さに接触す
るような寸法をしている接触表面を含んでおり、ユニットの刺激デバイスは、接触表面上
に設けられ、これに沿って分配された複数の刺激要素を備えている。制御デバイスが、壁
面部を刺激するように刺激デバイスを制御する場合、刺激要素は壁面部の長さに沿って壁
面部の異なる領域を刺激する。刺激要素は、上に記載したように、電気パルスで壁面部を
刺激するための電気素子を備えていることが好ましい。しかし、本発明のほとんどの応用
例では、熱刺激などの他の種類の刺激が利用するのに適切である可能性がある。
【００８４】
　操作デバイスは、以下の例の実施形態によって説明するように、狭さくデバイスの設計
による方法で、狭さく／刺激ユニットの調節可能な狭さくデバイスを操作する。１）狭さ
くデバイスは、接触表面を有し、器官の異なる側に壁面部に沿って延びる少なくとも２つ
の細長いクランプ要素を備え、操作デバイスは、壁面部を狭さくするために、クランプ要
素の間で卵管壁面部をクランプするようにクランプ要素を操作する。
【００８５】
　２）狭さくデバイスは、接触表面を有し、卵管の一方側に壁面部に沿って延びる１つの
細長いクランプ要素を備え、操作デバイスは、壁面部を狭さくするために、クランプ要素
と患者の骨または組織の間で壁面部をクランプするように、クランプ要素を操作する。
【００８６】
　３）狭さくデバイスは、接触表面を有し、卵管の異なる側に位置決めされた少なくとも
２つの係合要素を備えており、操作デバイスは係合要素を回転させ、それによって係合要
素は卵管の壁面部と係合し、これを狭さくする。
【００８７】
　４）狭さくデバイスは、接触表面を有し、卵管の異なる側に位置決めされた少なくとも
２つの連節されたクランプ要素を備えており、操作デバイスは、壁面部を狭さくするため
に、クランプ要素の間で卵管の壁面部をクランプするように、クランプ要素を互いに向か
って移動させる。
【００８８】
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　５）狭さくデバイスは、接触表面を有する少なくとも２つの別個のクランプ要素を備え
ており、クランプ要素の少なくとも１つは旋回され、それによって次に、狭さく部材のル
ープが延びる平面に旋回することができ、操作デバイスは、狭さく開口部の寸法を変更す
るように旋回されたクランプ要素を旋回させる。
【００８９】
　６）狭さくデバイスは、接触表面を有する少なくとも１つの細長い狭さく部材と、卵管
周りで少なくともほぼ閉じられたループ内に狭さく部材を形成する形成手段とを備えてお
り、ループは狭さく開口部を画定する。操作デバイスは、狭さく開口部の寸法を変更する
ように、ループ内で狭さく部材を操作する。
【００９０】
　６ａ）細長い狭さく部材は、接触表面を有するベルトを備え、操作デバイスは、ループ
内のベルトの長手方向延長部を変更して、狭さく開口部の寸法を変更するようにベルトを
操作する。形成手段は、少なくとも１つの所定の寸法を有するループ内に狭さく部材また
はベルトを形成することができる。
【００９１】
　６ｂ）細長い狭さく部材は、狭さく開口部の寸法を変更するように操作可能であり、そ
れによって狭さくデバイスの外周面制限表面が変更される、または別法では変更されない
。
【００９２】
　６ｃ）細長い狭さく部材は弾性があり、そこを通る断面に見えるように厚さが変わり、
狭さく部材の長手方向延長部の周りで旋回するように操作可能である。
【００９３】
　６ｄ）細長い狭さく部材は、接触表面を有し、互いにヒンジ付けされた２つのほぼまた
は部分的に半円形のフレーム要素を備えており、それによって半円形要素は、実質的にま
たは部分的に円を形成する全開状態から実質的に半円を形成する完全折り畳み状態に互い
に対して揺動可能である。
【００９４】
　７）狭さくデバイスは、卵管の壁面部を屈曲させて、後者を狭さくするようになってい
る。
【００９５】
　上記実施形態（１）から（７）では、狭さくデバイスは、患者の卵管の卵管壁面部の長
さを狭さくするように設計されていることが重要である。この目的で、狭さくデバイスは
、壁面部の長さに沿って一列に加えられる記載の狭さく要素／部材の２つ以上を備えるこ
とができ、列は卵管の卵管内の流れの方向に延びている。このような狭さく要素／部材は
、膨張不能であり、機械的に操作可能または調節可能であることが好ましい。
【００９６】
　上記実施形態（１）から（７）では、操作デバイスは、狭さく／刺激ユニットの狭さく
デバイスを機械的または油圧的のいずれかで調節することができる。また、操作デバイス
は、狭さくデバイスを操作する電動操作デバイスを備えることができる。本発明の多くの
応用例では、操作デバイスは、狭さくデバイスを適切に操作し、それによって卵管の貫流
領域は、卵管内の流れが止められるように刺激デバイスが壁面部を収縮させることを可能
にする狭さく状態の寸法を呈する。
【００９７】
機械的操作
　操作デバイスが狭さく／刺激ユニットの狭さくデバイスを機械的に操作する場合、これ
は膨張不能であってもよい。さらに、操作デバイスは、ギアボックスを備えることができ
るサーボ・システムを備えることができる。「サーボ・システム」という用語は、サーボ
機構の通常の定義、すなわち極めて少量の電力により大量の電力を制御する自動デバイス
を含んでいるが、別法ではまたは加えて、長いストロークを有する移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移動要素に作用する強い力に変換する機構の定義を含
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むこともできる。操作デバイスは、非磁気および／または非手動方法で狭さくデバイスを
操作することが好ましい。モータは、操作デバイスに動作可能に接続させることができる
。操作デバイスは、少なくとも１つの可逆機能を行うように操作可能であってもよく、モ
ータは機能を逆転させることが可能であってもよい。
【００９８】
油圧操作
　操作デバイスが、狭さく／刺激ユニットの狭さくデバイスを油圧的に操作する場合、狭
さくデバイスを調節する油圧手段を備えている。
【００９９】
　本発明の一実施形態では、油圧手段は、狭さくデバイス内にリザーバおよび拡張可能／
収縮可能キャビティを備えており、操作デバイスはキャビティを拡張させるようにリザー
バから油圧流体を分配し、キャビティを収縮させるようにキャビティからリザーバまで油
圧流体を分配する。患者の卵管の卵管壁面部に当接する狭さくデバイスのバルーンによっ
てキャビティを画定することができ、それによって患者の壁面部は、キャビティの拡張の
際に狭さくされ、キャビティの収縮の際に解放される。
【０１００】
　別法では、狭さくデバイスの比較的大きい収縮要素、例えば壁面部に当接する大きなバ
ルーンを変位させる蛇腹によってキャビティを画定することができ、それによって患者の
壁面部は、蛇腹の収縮の際に狭さくされ、蛇腹の拡張の際に解放される。したがって、蛇
腹への油圧流体の比較的少ない追加により、壁面部の狭さくに比較的大きな増加が生じる
。このような蛇腹は、適切に設計されたピストン／シリンダ機構と交換することもできる
。
【０１０１】
　油圧手段が狭さくデバイス内にキャビティを備えている場合、本発明の装置を以下に挙
げた選択肢により設計することができる。
【０１０２】
　１）リザーバは、第１および第２の壁面部を備えており、操作デバイスは、リザーバの
容量を変更するために、互いに対して第１および第２の壁面部を変位させ、それによって
流体はリザーバからキャビティに、またはキャビティからリザーバに分配される。
　１ａ）リザーバの第１および第２の壁面部は、磁気デバイス、油圧デバイスまたは電気
制御デバイスの少なくとも１つによって、互いに対して変位可能である。
　２）操作デバイスは、リザーバとキャビティの間で流体を汲み上げるポンプを備えてい
る。
　２ａ）ポンプは、リザーバからキャビティまで流体を汲み上げるようにポンプを作動さ
せる第１の作動部材と、キャビティからリザーバまで流体を汲み上げるようにポンプを作
動させる第２の作動部材とを備えている。
　２ａ１）第１および第２の作動部材は、その手動操作によって操作可能である。
　２ａ２）作動部材の少なくとも一方は、所定の外圧に曝された場合に動作する。
　２ａ３）第１および第２の作動部材の少なくとも一方は、磁気手段、油圧手段、または
電気制御手段によって操作可能である。
　２ｂ）装置は、ポンプとキャビティの間に流体導管を備えており、リザーバは導管の一
部を形成する。導管およびポンプは、逆止め弁がない。リザーバは、可変容量を備えた流
体チャンバを形成し、ポンプはチャンバの容量の減少によって、チャンバからキャビティ
まで流体を分配し、チャンバの容量の拡張によりキャビティから流体を引き出す。装置は
さらに、ポンプを駆動するモータを備えており、ポンプはチャンバの容量を変更するため
のリザーバの可動壁面を備えている。
【０１０３】
　油圧手段が狭さくデバイス内に拡張可能キャビティを備えている上記実施形態１から２
ｂの全てでは、キャビティは、狭さくデバイスを調節するシリンダ／ピストン機構と交換
することができる。この場合、操作デバイスは、狭さくデバイスを調節するために、リザ
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ーバとシリンダ／ピストン機構の間に油圧流体を分配する。
【０１０４】
　本発明の特殊な実施形態では、操作デバイスは、油圧手段に動作可能に接続された反転
を備えている。「反転」という用語は、短いストロークを有する移動要素に作用する強い
力を長いストロークを有する別の移動要素に作用する弱い力に変換する機構、すなわち通
常のサーボ機構の反転機能として理解されたい。したがって、より小さなリザーバ内の流
体の量の小さな変更を、反転によって、より大きなリザーバ内の流体の量の大きな変更に
変換することができる。反転は特に、その手動操作に適している。
【０１０５】
　反転は、サーボ流体を入れた拡張可能サーボ・リザーバと、サーボ流体に対する閉じら
れた導管システムを形成するようにサーボ・リザーバに油圧接続された流体供給リザーバ
とを備えているのが好ましい。拡張可能サーボ・リザーバは、第１および第２の壁面部を
有し、これらは拡張可能サーボ・リザーバの量の変更に応じて互いに対して変位可能であ
る。
【０１０６】
　第１の代替形態によると、サーボ・リザーバの第１および第２の壁面部は、油圧手段に
動作可能に接続されている。反転は、サーボ・リザーバの容量を変更するように、流体供
給リザーバと拡張可能サーボ・リザーバの間に流体を分配し、それによって油圧手段は狭
さくデバイスを調節するように操作される。
【０１０７】
　第２の代替形態によると、所定量の油圧流体を入れた移植可能なメイン・リザーバが提
供され、反転は、狭さくデバイスを調節するように、メイン・リザーバと油圧手段の間に
油圧流体を分配するように操作可能である。特に、メイン・リザーバは、拡張可能サーボ
・リザーバの第１および第２の壁面部に動作可能に接続された第１および第２の壁面部を
備えており、それによってメイン・リザーバの容量は拡張可能なサーボ・リザーバの容量
が変更された場合に変更される。したがって、反転がメイン・リザーバの容量を変更する
ように、流体供給リザーバと拡張可能なサーボ・リザーバの間にサーボ流体を分配させる
場合、油圧流体はメイン・リザーバから油圧手段まで、または油圧手段からメイン・リザ
ーバまで分配される。有利には、サーボおよびメイン・リザーバは、サーボ・リザーバの
容量が比較的少量のサーボ流体によって変更される場合に、メイン・リザーバの容量が比
較的大量の油圧流体によって変更されるような寸法をしている。
【０１０８】
　上記代替形態の両方では、流体供給リザーバは第１および第２の壁面部を有することが
でき、これらは流体供給リザーバの容量を変更して流体供給リザーバと拡張可能サーボ・
リザーバの間にサーボ流体を分配するように、互いに対して変位可能である。流体供給リ
ザーバの第１および第２の壁面部は、流体供給リザーバの容量を変更して流体供給リザー
バと拡張可能サーボ・リザーバの間にサーボ流体を分配するように、手動操作、磁気デバ
イス、油圧デバイス、または電気制御デバイスによって互いに対して変位可能であっても
よい。
【０１０９】
　油圧手段が狭さくデバイス内に拡張可能キャビティを備えている上記実施形態１から２
ｂの全てでは、または油圧手段が油圧操作可能な機械構成を備えている実施形態では、操
作デバイスは上記反転を備えることができる。本発明の別の実施形態では、油圧手段は、
第１および第２の油圧相互接続された拡張可能／収縮可能リザーバを備えている。第１の
リザーバは、狭さくデバイスに動作可能に接続され、それによって狭さくデバイスは、第
１のリザーバの拡張または収縮の際に患者の壁面部の狭さくを変更する。第２のリザーバ
の容量を変更することによって、油圧流体は２つのリザーバ間に分配され、それによって
第１のリザーバは拡張されるまたは収縮されるいずれかである。本実施形態では、油圧手
段の長期間操作に有益である、２つのリザーバ間の流体連通導管内に逆止め弁は必要ない
。
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【０１１０】
　別法では、油圧手段は、上記第１および第２のリザーバの代わりに、第１および第２の
油圧相互接続されたピストン／シリンダ機構を備えることができる。第１のピストン／シ
リンダ機構は、狭さくデバイスに動作可能に接続され、それによって狭さくデバイスは、
第１のピストン／シリンダ機構の操作の際に患者の壁面部の狭さくを変更する。第２のピ
ストン／シリンダ機構を操作することによって、油圧流体は２つのピストン／シリンダ機
構の間に分配され、それによって第１のピストン／シリンダ機構は狭さくデバイスを調節
する。
【０１１１】
　狭さくデバイスが拡張可能／収縮キャビティを備えていない場合、狭さくデバイスは、
上記接触表面を有し、卵管の異なる側で壁面部に沿って延びる少なくとも２つの細長いク
ランプ要素を備えることができる。上記反転を備えることができる油圧手段は、壁面部を
狭さくするように、壁面部に向かって細長いクランプ要素を油圧移動させる。例えば、狭
さくデバイスは、クランプ要素が前後にスライドする油圧チャンバを有することができ、
油圧手段はまた、ポンプと油圧流体を入れた移植可能なリザーバとを備えることもできる
。ポンプは、壁面部に対してクランプ要素を移動させるように、リザーバからチャンバま
で油圧流体を分配し、壁面部から離れるようにクランプ要素を移動させるように、チャン
バからリザーバまで油圧流体を分配する。
【０１１２】
制御デバイスの設計
　制御デバイスは、患者の身体の外側から狭さく／刺激ユニットを適切に制御する。制御
デバイスは、患者によって操作可能であることが好ましい。例えば、制御デバイスは、狭
さく／刺激ユニットのスイッチを入れたり切ったりする手動操作可能スイッチを備えるこ
とができ、スイッチは患者内への皮下移植を患者の身体の外側から手動でまたは磁気的に
操作するようになっている。別法では、制御デバイスは、狭さく／刺激ユニットのスイッ
チを入れたり切ったりするように、患者によって便利に操作可能である手持ち式無線リモ
ート・コントロールを備えることができる。無線リモート・コントロールはまた、腕時計
のように患者の身体への応用例のために設計することができる。このような腕時計タイプ
のリモート・コントロールは、患者の身体に従う制御信号を装置の移植された信号応答手
段に発することができる。
【０１１３】
　制御デバイスが患者の身体の外側から狭さく／刺激ユニットを無線制御する場合、無線
制御機能は非磁気的方法で行われることが好ましい、すなわち制御デバイスは、非磁気的
方法で狭さく／刺激ユニットの狭さくデバイスを制御する。患者は、刺激強さを調節する
および／または壁面部の狭さくを調節するように狭さく／刺激ユニットを制御するために
、リモート・コントロールを使用することができる。無線リモート・コントロールは、少
なくとも１つの外部信号送信器または送受信器、および患者に移植可能な少なくとも１つ
の内部信号受信器または送受信器を備えることができる。
【０１１４】
　無線リモート・コントロールは、狭さく／刺激ユニットを制御するために、少なくとも
１つの無線制御信号を伝送することが好ましい。制御信号としては、周波数、振幅、位相
変調信号、またはその組合せを挙げることができ、アナログまたはデジタル信号、または
アナログおよびデジタル信号の組合せであってもよい。リモート・コントロールは、デジ
タルまたはアナログ制御信号を運ぶための電磁搬送波信号を伝送することができる。また
、搬送波信号としては、デジタル、アナログ、またはデジタルおよびアナログ信号の組合
せを挙げることができる。
【０１１５】
　上記制御信号のいずれも、波信号、例えば音波信号、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、レーザ光信号、マイクロ波信号、電波信号、Ｘ線放射信
号、またはガンマ放射信号を含むことができる。別法では、制御信号としては、電場また
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は磁場、または組み合わせられた電場および磁場を挙げることができる。
【０１１６】
　上に記載したように、制御信号は、患者の身体を装置の移植された信号応答手段に従わ
せることができる。
【０１１７】
　制御デバイスは、狭さく／刺激ユニットを制御するために患者に移植可能である、マイ
クロプロセッサなどのプログラム可能内部制御ユニットを備えることができる。制御デバ
イスはさらに、患者の身体の外側にあることを意図した外部制御ユニットを備えることが
でき、内部制御ユニットは外部制御ユニットによってプログラム可能である。例えば、内
部制御ユニットは、適切には活動スケジュール・プログラムに従って、経時的に狭さく／
刺激ユニットを制御するようにプログラム可能である。本発明の装置は、外部データ・コ
ミュニケータと、外部データ・コミュニケータと通信する移植可能な内部データ・コミュ
ニケータとを備えることができ、内部コミュニケータは、狭さく／刺激ユニットに関連す
るデータを外部データ・コミュニケータに送り戻す、または外部データ・コミュニケータ
はデータを内部データ・コミュニケータに送る。
【０１１８】
エネルギー源
　本発明はまた、狭さく／刺激ユニットの操作に関連して使用するためのエネルギーを供
給する解決法を提示する。したがって、幅広い意味では、本発明は患者の卵管の卵管壁面
によって形成された卵管内の精子の流れを制御する装置を提供し、この装置は卵管内の流
れに影響を与えるように卵管壁面の一部を優しく狭さくする移植可能な狭さくデバイスと
、狭さくデバイスが壁面部を狭さくするときに、壁面部の異なる領域を間欠的におよび個
別に刺激して、壁面部を収縮させて、卵管内の流れにさらに影響を与える刺激デバイスと
を備えており、狭さくおよび刺激デバイスは、操作可能な狭さく／刺激ユニット、エネル
ギー源、および狭さく／刺激ユニットの操作に関連して使用するためのエネルギーを放出
するようにエネルギー源を制御する、患者身体の外側から操作可能な制御デバイスを形成
する。本発明の単純な形では、電池または蓄電池などのエネルギー源は、患者の身体に移
植可能である。
【０１１９】
無線エネルギーの伝送
　好ましい本発明のより洗練された形では、エネルギー源は患者の身体の外部にあり、制
御デバイスは無線エネルギーを放出するために外部エネルギー源を制御する。本発明の洗
練された形では、装置は患者の身体の外側から患者の身体の内側に放出された無線エネル
ギーを伝送するエネルギー伝送デバイスを備えている。中でも、無線エネルギーとしては
、電磁エネルギー、電場、電磁場または磁場、またはその組合せ、または電磁波を挙げる
ことができる。エネルギー伝送デバイスは、無線エネルギーが伝送されているときに、狭
さく／刺激ユニットの操作に関連して直接使用するために無線エネルギーを伝送すること
ができる。例えば、電気モータまたはポンプが狭さくデバイスを操作する場合、磁気また
は電磁場の形の無線エネルギーをモータまたはポンプの直接電力のために使用することが
できる。
【０１２０】
　したがって、モータまたはポンプは、無線エネルギーの伝送中に直接稼動している。こ
れは、２つの異なる方法、ａ）無線エネルギーを異なる形のエネルギー、好ましくは電気
エネルギーに変換するために患者に移植された変換デバイスを使用して、モータまたはポ
ンプに変換したエネルギーで動力を与えて、またはｂ）モータまたはポンプに直接動力を
与えるために無線伝送エネルギーを使用して達成することができる。電磁または磁場の形
の無線エネルギーを使用して、モータまたはポンプを駆動するように運動エネルギーを生
成するために、モータまたはポンプの特定の構成要素に直接影響を与えるのが好ましい。
このような構成要素としては、モータまたはポンプ内に一体化されたコイル、あるいは磁
場または永久磁石によって影響を与えられた材料とを挙げることができ、磁場または電磁
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場はコイルに影響を与えて、モータまたはポンプを駆動するために電流を生成し、あるい
は材料または永久磁石に影響を与えて、モータまたはポンプを駆動するために運動エネル
ギーを生成する。
【０１２１】
　エネルギー伝送デバイスは、少なくとも１つの無線信号、適切には波信号によってエネ
ルギーを伝送することが好ましい。波信号としては、赤外線信号、可視光信号、紫外線信
号、レーザ信号、マイクロ波信号、電波信号、Ｘ線放射信号、およびガンマ放射信号の１
つを含む電磁波信号を挙げることができる。別法では、波信号としては、音波または超音
波信号を挙げることができる。無線信号は、デジタルまたはアナログ信号、またはデジタ
ルおよびアナログ信号の組合せであってもよい。
【０１２２】
無線エネルギー変換
　本発明の特定の実施形態によると、典型的には第１の形のエネルギーとは異なる、第２
の形のエネルギーにエネルギー伝送デバイスによって伝送される第１の形の無線エネルギ
ーを変換するために、移植可能なエネルギー変換デバイスが提供される。狭さく／刺激ユ
ニットは、第２の形のエネルギーに応じて操作可能である。例えば、第１の形の無線エネ
ルギーとしては音波を挙げることができ、第２の形のエネルギーとしては電気エネルギー
を挙げることができる。この場合、エネルギー変換デバイスは、音波を電気エネルギーに
変換する圧電素子を備えることができる。任意選択では、第１の形のエネルギーおよび第
２の形のエネルギーの一方としては、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、核エネルギー、ま
たは熱エネルギーを挙げることができる。第１の形のエネルギーおよび第２の形のエネル
ギーの一方は、非磁気、非運動的、非化学的、非音響的、非核的、または非熱的であるこ
とが好ましい。
【０１２３】
　エネルギー変換デバイスは、エネルギー伝送デバイスと異なってまたは同様に機能する
ことができる。特殊な実施形態では、エネルギー変換デバイスは、エネルギー伝送デバイ
スによって伝送された第１の形のエネルギーに曝された場合に、正の領域および負の領域
を有する、少なくとも１つの半導体などの少なくとも１つの素子を備えており、素子は正
の領域と負の領域の間にエネルギー場を生成することが可能であり、エネルギー場は第２
の形のエネルギーを作り出す。特に、素子としては、エネルギー伝送デバイスによって伝
送された第１の形のエネルギーに曝された場合に、正の領域と負の領域の間に電場を誘導
することが可能である電気接点素子を挙げることができ、それによって第２の形のエネル
ギーとしては電気エネルギーが挙げられる。
【０１２４】
　エネルギー変換デバイスは、第１の形のエネルギーを第２の形のエネルギーに直接また
は間接的に変換することができる。狭さく／刺激ユニットの狭さくデバイスを操作するた
めの移植可能なモータまたはポンプを提供することができ、モータまたはポンプは第２の
形のエネルギーによって動力が与えられる。狭さくデバイスは、少なくとも１つの可逆機
能を行うように操作可能であり、モータは機能を逆にすることが可能である。例えば、制
御デバイスは、モータを逆転させるために、第２の形のエネルギーの極性を転換すること
ができる。
【０１２５】
　エネルギー変換デバイスは、第２の形のエネルギーが第１の形のエネルギーから変換さ
れているときに、変換されたエネルギーでモータまたはポンプに直接動力を与えることが
できる。エネルギー変換デバイスは、非磁気、非熱的または非機械的方法で、第２の形の
エネルギーで狭さく／刺激ユニットを直接操作することが好ましい。
【０１２６】
　通常、狭さく／刺激ユニットは、電気エネルギーで付勢された電気構成部品を備えてい
る。装置の他の移植可能な電気構成部品は、少なくとも１つの電圧レベル・ガード、また
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は少なくとも１つの定電流ガードであってもよい。したがって、エネルギー変換デバイス
は、第１の形のエネルギーを直流または拍動直流、または直流および拍動直流の組合せに
変換することができる。別法では、エネルギー変換デバイスは、第１の形のエネルギーを
交流、または直流および交流の組合せに変換することができる。
【０１２７】
　本発明の装置は、狭さく／刺激ユニットの操作のためにエネルギーを供給する、患者に
移植可能な内部エネルギー源を備えることができる。この装置はさらに、内部エネルギー
源が使用されていない「オフ」モードから、内部エネルギー源が狭さく／刺激ユニットの
動作のために、および／または装置の移植された電子構成部品を付勢するためにエネルギ
ーを供給する「オン」モードに切り換えるように操作可能である移植可能スイッチを備え
ることができる。スイッチは、エネルギー伝送デバイスによって伝送される第１の形のエ
ネルギーによって、またはエネルギー変換デバイスによって供給される第２の形のエネル
ギーによって操作可能である。記載されたスイッチ配置により、操作間の装置の電力消費
が少なくなる。
【０１２８】
　内部エネルギー源は、エネルギー変換デバイスによって供給された第２の形のエネルギ
ーを貯蔵することができる。この場合、内部エネルギー源は、少なくとも１つのコンデン
サまたは少なくとも１つの充電式電池などの蓄電池、または少なくとも１つのコンデンサ
および少なくとも１つの充電式電池の組合せを適切に備えている。内部エネルギー源が充
電式電池である場合、患者に都合の良いときにのみ、例えば患者が寝ているときに、充電
することができる。別法では、内部エネルギー源は、狭さく／刺激ユニットの操作のため
にエネルギーを供給することができるが、第２の形のエネルギーを貯蔵するために使用す
ることができない。このような代替形態では、内部エネルギー源は電池であってもよく、
上記スイッチを設けても設けなくてもよい。
【０１２９】
　適切には、本発明の装置は、第２の形のエネルギーを安定化させる移植可能なスタビラ
イザを備えている。第２の形のエネルギーが電気エネルギーである場合、スタビライザは
適切には、少なくとも１つのコンデンサを備えている。
【０１３０】
　エネルギー変換デバイスを、患者の腹部、胸部または頭部に皮下的に移植するように設
計することができる。別法では、患者の身体の開口部内、および粘膜の下、または開口部
の粘膜の外側で筋肉内に移植するように設計することができる。
【０１３１】
　上記実施形態の狭さく／刺激ユニットは、移植に最も実用的である単一片として設計さ
れているが、代替形態として、狭さくデバイスおよび刺激デバイスを別個の片として設計
することができることに留意されたい。上記狭さくおよび刺激ユニットのいずれか一方を
、互いに独立して制御された、２つ以上の別個の狭さく／刺激要素と代替として交換する
ことができる。
【０１３２】
　一実施形態では、この装置は、その通路を制限するように女性の卵管のそれぞれを狭さ
くするための移植可能な狭さくデバイスと、卵管の通路にある精子が子宮腔に入らないよ
うに卵管を狭さくし、卵管の通路内に存在する精子が子宮腔に入ることが可能であるよう
に卵管を解放するように狭さくデバイスを制御する制御デバイスとを備えている。狭さく
デバイスは、その通路を制限するように卵管の卵管壁面の少なくとも一部分を優しく狭さ
くすることができ、卵管壁面部を刺激するために移植可能な刺激デバイスを提供すること
ができ、制御デバイスは、狭さくデバイスが卵管壁面部を狭さくするときに卵管壁面部を
刺激して、卵管の通路をさらに制限するように卵管壁面部を収縮させるように刺激デバイ
スを制御する。
【０１３３】
　別法では、精子流制御装置は、その通路を制限するように女性の卵管のそれぞれの卵管
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壁面の少なくとも一部分を優しく狭さくするための移植可能な狭さくデバイスと、卵管の
卵管壁面部を刺激する刺激デバイスと、狭さくデバイスが卵管壁面部を狭さくするときに
卵管壁面部を刺激して、卵管の通路をさらに制限して卵管内に存在する精子が子宮腔に入
るのを防ぐように卵管壁面部を収縮させるように刺激デバイスを制御する制御デバイスと
を備えている。
【０１３４】
　別法では、精子流制御装置は、女性の卵管のそれぞれの卵管壁面の一部分を刺激するた
めの移植可能な刺激デバイスと、卵管の通路が卵管内にある精子が子宮腔に入らないよう
に制限されるように、卵管の卵管壁面部を刺激して卵管壁面部を収縮させ、卵管の卵管壁
面部の刺激を止めて卵管の通路内に存在する精子が子宮腔に入ることが可能になるように
、刺激デバイスを制御する制御デバイスとを備えている。
【０１３５】
　本発明はまた、女性患者の卵管内の精子の流れを制御するために上記のような装置を使
用する方法であって、患者の身体の外側から狭さくデバイスおよび／または刺激デバイス
を制御するようになっている無線リモート・コントロールを提供するステップと、患者が
卵管内の精子の流れに影響を与えたい場合に、患者によって無線リモート・コントロール
を操作するステップとを含む方法を提供する。
【０１３６】
　本発明はまた、女性患者の卵管内の精子の流れを制御する方法であって、ａ）卵管内の
流れに影響を与えるように、卵管壁面の少なくとも一部分を優しく狭さくするステップと
、ｂ）壁面部を収縮させて卵管内の精子の流れにさらに影響を与えるように、狭さくされ
た壁面部を刺激するステップとを含む方法を提供する。
【０１３７】
一般的方法
　本発明はまた、女性患者の卵管内の精子の流れを制御する方法であって、壁面部を収縮
させて卵管内の精子の流れに影響を与えるように、壁面部を刺激するステップを含む方法
を提供する。
【０１３８】
　刺激デバイスは、本明細書に記載した全ての方法の実施形態に上記された狭さくデバイ
スと組み合わせることができ、また本明細書に記載した刺激デバイスに関連する全ての異
なる方法の実施形態を使用することもできる。
【０１３９】
　本発明はまた、女性患者の卵管内の精子の流れを制御する方法であって、卵管内の精子
の流れに影響を与えるように、卵管壁面の少なくとも一部分を狭さくするステップを含む
方法を提供する。
【０１４０】
　狭さくデバイスは、本明細書に記載した全ての方法の実施形態の刺激デバイスと組み合
わせることができ、また本明細書に記載した狭さくデバイスおよび方法に関連する全ての
異なる方法の実施形態を使用することもできる。
【０１４１】
腹腔鏡方法
　患者の卵管の組織壁面によって形成された内腔内の精子の流れを制御する方法であって
、患者の身体の空洞内に針状管を挿入するステップと、針状管を使用して気体で空洞を充
填し、それによってＩ空洞を拡張させるステップと、患者の身体内に少なくとも２つの腹
腔鏡トロカールを定置するステップと、トロカールの１つを通して空洞内にカメラを挿入
するステップと、トロカールのいずれかを通して解剖具を挿入し、卵管の組織壁面の少な
くとも一部分の領域を解剖するステップと、卵管と動作可能に係合するように解剖された
領域内に狭さくデバイスおよび刺激デバイスを定置するステップと、狭さくデバイスを使
用して、内腔内の流れに影響を与えるように卵管の壁面部を優しく狭さくするステップと
、刺激デバイスを使用して、狭さくされた壁面部を刺激して、内腔内の流れにさらに影響
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を与えるように壁面部を収縮させるステップとを含む方法。
【０１４２】
　患者の卵管の組織壁面によって形成された内腔内の精子の流れを制御する方法であって
、患者の身体の空洞内に針状管を挿入するステップと、針状管を使用して気体で空洞を充
填し、それによって空洞を拡張させるステップと、患者の身体内に少なくとも２つの腹腔
鏡トロカールを定置するステップと、トロカールの１つを通して空洞内にカメラを挿入す
るステップと、トロカールのいずれかを通して解剖具を挿入し、卵管の組織壁面の少なく
とも一部分の領域を解剖するステップと、卵管と動作可能に係合するように解剖された領
域内に刺激デバイスを定置するステップと、刺激デバイスを使用して、壁面部を刺激して
、内腔内の流れに影響を与えるように壁面部を収縮させるステップとを含む方法。
【０１４３】
　患者の卵管の組織壁面によって形成された内腔内の精子の流れを制御する方法であって
、患者の身体の空洞内に針状管を挿入するステップと、針状管を使用して気体で空洞を充
填し、それによって空洞を拡張させるステップと、患者の身体内に少なくとも２つの腹腔
鏡トロカールを定置するステップと、トロカールの１つを通して空洞内にカメラを挿入す
るステップと、トロカールのいずれかを通して解剖具を挿入し、卵管の組織壁面の少なく
とも一部分の領域を解剖するステップと、卵管と動作可能に係合するように解剖された領
域内に狭さくデバイスを定置するステップと、狭さくデバイスを使用して、内腔内の流れ
に影響を与えるように卵管の壁面部を狭さくするステップとを含む方法。
【０１４４】
　患者の卵管の組織壁面によって形成された内腔内の卵管の流れを制御する方法であって
、患者の皮膚を切断するステップと、解剖具を挿入し、卵管の組織壁面の少なくとも一部
分の領域を解剖するステップと、卵管と動作可能に係合するように解剖された領域内に狭
さくデバイスおよび刺激デバイスを定置するステップと、狭さくデバイスを使用して、内
腔内の流れに影響を与えるように卵管の壁面部を優しく狭さくするステップと、刺激デバ
イスを使用して、狭さくされた壁面部を刺激して、内腔内の流れにさらに影響を与えるよ
うに壁面部を収縮させるステップとを含む方法。
【０１４５】
　患者の卵管の組織壁面によって形成された内腔内の精子の流れを制御する方法であって
、患者の皮膚を切断するステップと、解剖具を挿入し、卵管の組織壁面の少なくとも一部
分の領域を解剖するステップと、卵管と動作可能に係合するように解剖された領域内に刺
激デバイスを定置するステップと、刺激デバイスを使用して、壁面部を刺激して、内腔内
の流れに影響を与えるように壁面部を収縮させるステップとを含む方法。
【０１４６】
　患者の卵管の組織壁面によって形成された内腔内の精子の流れを制御する方法であって
、患者の皮膚を切断するステップと、解剖具を挿入し、器官の組織壁面の少なくとも一部
分の領域を解剖するステップと、卵管と動作可能に係合するように解剖された領域内に狭
さくデバイスを定置するステップと、狭さくデバイスを使用して、内腔内の流れに影響を
与えるように卵管の壁面部を狭さくするステップとを含む方法。
【０１４７】
　上記６つの方法の実施形態のいずれか１つによる方法であって、空洞は、腹部空洞、骨
盤部の空洞、筋肉、脂肪および線維性組織などの人間の軟組織内の空洞の少なくとも１つ
を含んでいる。
【０１４８】
　別の方法実施形態を、上記のいずれかに使用することができる。
【０１４９】
　さらに、狭さくデバイスを操作する動力操作デバイスを移植するステップを含む方法。
【０１５０】
　操作デバイスは、動力油圧操作デバイスを備える方法。
【０１５１】
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　操作デバイスは、電動操作デバイスを備える方法。
【０１５２】
　操作デバイスは電気モータを備える方法。
【０１５３】
　操作デバイスに動力を与える無線エネルギーを伝送するステップと、患者の卵管内の流
れに影響を与えたい場合、狭さくデバイスを操作するように伝送されたエネルギーで操作
デバイスに動力を与えるステップとをさらに含む方法。
【０１５４】
　さらに、患者にエネルギー源を移植するステップと、外部エネルギー源を提供するステ
ップと、無線エネルギーを放出するように外部エネルギー源を制御するステップと、無線
エネルギーを貯蔵可能エネルギーに変換するステップと、変換されたエネルギーで移植さ
れたエネルギー源を非侵襲的に充電するステップと、狭さくデバイスおよび／または刺激
デバイスの操作に関連して使用するためにエネルギーを放出するように、患者の身体の外
側から移植されたエネルギー源を制御するステップとを含む方法。
【０１５５】
　無線エネルギーは、無線エネルギーと異なる貯蔵可能エネルギーに変換される方法。
【０１５６】
　流れを防ぐまたは流れを促進する
【０１５７】
　第１に、流れ影響デバイスは２つ以上の組織壁面部を収縮させるようになっている１つ
または複数の制限デバイスを備えており、１つまたは複数の制限デバイスは、卵管の組織
壁面の一連の壁面部を制限するようになっている装置。
【０１５８】
　第２に、制限デバイスは、ランダムにまたは所定の順序により、一連の壁面部のうちの
壁面部を制限するようになっている、一連の壁面部のうちの壁面部を制限する狭さくデバ
イスを備えている装置。
【０１５９】
　第３に、制限デバイスは、一連の壁面部のうちの壁面部を制限する狭さくデバイスを備
えており、ランダムにまたは所定の順序により、一連の壁面部のうちの任意の狭さくされ
た壁面部をさらに制限する刺激デバイスをさらに備えた装置。
【０１６０】
　第４に、制限デバイスは、卵管の内腔を完全に閉じることなく狭さくするための狭さく
デバイスを備えており、一連の壁面部のうちの壁面部が、ランダムにまたは所定の順序に
より、卵管に沿って連続的に制限されるように、次々と狭さくされた壁面部を刺激する刺
激デバイスをさらに備えた装置。
【０１６１】
　第５に、制限デバイスは、ランダムにまたは所定の順序により、一連の壁面部のうちの
壁面部を制限するように一連の壁面部のうちの任意の壁面部を刺激する刺激デバイスを備
えた装置。
【０１６２】
　第６に、制限デバイスは一連の壁面部のうちの壁面部の全てを制限する狭さくデバイス
と、卵管の内腔を閉じるようにランダムにまたは所定の順序により、任意の制限された壁
面部を刺激する刺激デバイスとを備えた装置。
【０１６３】
　上記６つの目的全てに記載された装置であって、制御デバイスは、間隔を置いた制限で
一度に少なくとも２つ、一連の壁面部のうちの壁面部を制限するように１つまたは複数の
制限デバイスを制御するようになっており、制御デバイスは、患者の卵管の内腔内で精子
を移動させるように卵管に沿って一連の壁面部のうちの壁面部を連続的に制限し、または
精子が患者の卵管の内腔内で移動するのを防ぐようになっている。
【０１６４】
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　上記６つの目的全てに記載された装置であって、制御デバイスは、患者の卵管の内腔内
で精子を移動させるように卵管に沿って一連の壁面部のうちの壁面部を連続的に制限し、
または精子が患者の卵管の内腔内で移動するのを防ぐようになっている。
【０１６５】
　無線エネルギーに関連するフィードバック
【０１６６】
　以下の実施形態は、ａ）狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスによって使用され
るエネルギー量と比較された内部エネルギー源によって受けられたエネルギー量、または
ｂ）内部エネルギー源によって受けられたエネルギー量および外部エネルギー源によって
伝送されたエネルギー量のいずれかを比較した、エネルギー・バランスに関連するフィー
ドバック情報に関連している。
【０１６７】
　本発明の方法のいくつかの代替形態が以下に開示されており、狭さくデバイスおよび／
または刺激デバイスに直接相関することを除いて、操作方法に含めることもできる。これ
らの方法は、刺激デバイスおよび狭さくデバイスの両方で別々にまたは組み合わせて使用
するのに有用である。
【０１６８】
　内部エネルギー源を備えた無線エネルギーの伝送を制御する方法であって、前記無線エ
ネルギーは、患者の外側に置かれた外部エネルギー源から伝送され、患者の内側に置かれ
た内部エネルギー源によって受けられ、内部エネルギー源は、受けたエネルギー源を直接
または間接的に供給するように狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスに接続されて
いる方法であって、内部エネルギー源によって受けられたエネルギーと狭さくデバイスお
よび／または刺激デバイスに使用されるエネルギーの間のエネルギー・バランスを判断す
るステップと、所定のエネルギー・バランスに基づいて、外部エネルギー源からの無線エ
ネルギーの伝送を制御するステップとを含む方法。
【０１６９】
　無線エネルギーは、外部エネルギー源内の一次コイルから内部エネルギー受信器内の二
次コイルまで誘導伝送される方法。
【０１７０】
　前記エネルギー・バランスの変化が検出され、無線エネルギーの伝送は、前記検出され
たエネルギー・バランス変化に基づいて制御される方法。
【０１７１】
　前記内部エネルギー受信器によって受けられたエネルギーと医療用デバイスに使用され
るエネルギーの差が検出され、無線エネルギーの伝送は、前記検出されたエネルギー差に
基づいて制御される方法。
【０１７２】
　検出されたエネルギー・バランス変化がエネルギー・バランスが増加していることを示
している場合に、伝送された無線エネルギー量が減少され、また逆も同様である方法。
【０１７３】
　エネルギー伝送の増減は、検出された変化率に対応する方法。
【０１７４】
　検出されたエネルギー差が受けられたエネルギーが使用されるエネルギーより大きいこ
とを示している場合に、伝送された無線エネルギー量が減少され、また逆も同様である方
法。
【０１７５】
　エネルギー伝送の増減は、前記検出されたエネルギー差の大きさに対応する方法。
【０１７６】
　狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスに使用されるエネルギーは、デバイスの少
なくとも１つのエネルギー貯蔵デバイス内に貯蔵される方法。
【０１７７】
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　狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスｉに使用されるほぼ全てのエネルギーは、
デバイスを操作するために消費される方法。
【０１７８】
　エネルギーは、デバイスの少なくとも１つのエネルギー安定化ユニット内で安定化され
た後に消費される方法。
【０１７９】
　狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスに使用されるエネルギーは、デバイスの少
なくとも１つのエネルギー貯蔵デバイス内に貯蔵される方法。
【０１８０】
　狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスｉに使用されるほぼ全てのエネルギーは、
デバイスを操作するために消費される方法。
【０１８１】
　エネルギーは、デバイスの少なくとも１つのエネルギー安定化ユニット内で安定化され
た後に消費される方法。
【０１８２】
　受けられたエネルギーを直接または間接的に供給するように狭さくデバイスおよび／ま
たは刺激デバイスに接続された、患者の内側に配置された内部エネルギー源を備えた狭さ
くおよび刺激デバイスの少なくとも一方に供給される無線エネルギーの伝送を制御する方
法であって、外部エネルギー源によって送られたエネルギーと内部エネルギー源によって
受けられたエネルギーの間のエネルギー・バランスを判断するステップと、判断されたエ
ネルギー・バランスに基づいて、外部エネルギー源からの無線エネルギーの伝送を制御す
るステップとを含む方法。
【０１８３】
　無線エネルギーは、外部エネルギー源内の一次コイルから内部エネルギー受信器内の二
次コイルまで誘導伝送される方法。
【０１８４】
　前記エネルギー・バランスの変化が検出され、無線エネルギーの伝送は、前記検出され
たエネルギー・バランス変化に基づいて制御される方法。
【０１８５】
　外部エネルギー源によって送られたエネルギーと前記内部エネルギー受信器によって受
けられたエネルギーの差が検出され、無線エネルギーの伝送は、前記検出されたエネルギ
ー差に基づいて制御される方法。
【０１８６】
　検出されたエネルギー・バランス変化がエネルギー・バランスが増加していることを示
している場合に、伝送された無線エネルギー量が減少され、また逆も同様である方法。
【０１８７】
　エネルギー伝送の増減は、検出された変化率に対応する方法。
【０１８８】
　検出されたエネルギー差が受けられたエネルギーが使用されるエネルギーより大きいこ
とを示している場合に、伝送された無線エネルギー量が減少され、また逆も同様である方
法。
【０１８９】
　エネルギー伝送の増減は、前記検出されたエネルギー差の大きさに対応する方法。
【０１９０】
　無線エネルギーの伝送を制御する方法であって、前記無線エネルギーは外部エネルギー
源内の一次コイルにより伝送され、内部エネルギー源内の二次コイルにより誘導的に受け
られ、内部エネルギー源は受けられたエネルギーを直接または間接的に供給するために医
療用デバイスに接続され、フィードバック制御情報（Ｓ）は、二次コイルのスイッチを入
れたり切ったりして、フィードバック制御情報を符号化する一次コイル内の検出可能なイ
ンピーダンス負荷変化を導き出すことによって、二次コイルから一次コイルまで伝送され
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、フィードバック制御情報は、内部エネルギー源によって受けられるエネルギーに関し、
外部エネルギー源からの無線エネルギーの伝送を制御するために使用される。
【０１９１】
　２８５．外部エネルギー源はさらに、外部エネルギー源によって伝送されたエネルギー
量とフィードバック情報を比較するために電子回路を備えている、請求項２８４に記載の
装置。
【０１９２】
　電子回路は、伝送されているエネルギー量を分析し、受信器に受けられたエネルギー量
に関連するフィードバック情報を受け、伝送されたエネルギー量と受けられたエネルギー
量に関連するフィードバック情報を比較することによってエネルギー・バランスを判断す
る分析器を備えている方法。
【０１９３】
　外部エネルギー源は、前記伝送されたエネルギーのレベルを調節する前記フィードバッ
ク情報を使用するようになっている方法。
【０１９４】
　無線エネルギーの伝送を制御する方法であって、前記無線エネルギーは外部エネルギー
源内の一次コイルにより伝送され、内部エネルギー源内の二次コイルにより誘導的に受け
られ、内部エネルギー受信器は受けられたエネルギーを直接または間接的に供給するため
に医療用デバイスに接続され、フィードバック制御情報（Ｓ）は、二次コイルのスイッチ
を入れたり切ったりして、フィードバック制御情報を符号化する一次コイル内の検出可能
なインピーダンス負荷変化を導き出すことによって、二次コイルから一次コイルまで伝送
され、フィードバック制御情報は、前記エネルギー・バランスに関する。
【図面の簡単な説明】
【０１９５】
【図１Ａ】本発明による装置の一般的実施形態の操作の異なる状態を示す略図である。
【図１Ｂ】本発明による装置の一般的実施形態の操作の異なる状態を示す略図である。
【図１Ｃ】本発明による装置の一般的実施形態の操作の異なる状態を示す略図である。
【図１Ｄ】本発明による装置の一般的実施形態の操作の異なる状態を示す略図である。
【図１Ｅ】本発明による装置の一般的実施形態の操作の異なる状態を示す略図である。
【図１Ｆ】一般的実施形態の変更形態の操作の異なる状態を示す図である。
【図１Ｇ】一般的実施形態の変更形態の操作の異なる状態を示す図である。
【図１Ｈ】一般的実施形態の変更形態の操作の異なる状態を示す図である。
【図１Ｉ】一般的実施形態の変更形態の操作の代替形態を示す図である。
【図１Ｋ】一般的実施形態の変更形態の操作の代替形態を示す図である。
【図１Ｌ】一般的実施形態の変更形態の操作の代替形態を示す図である。
【図２】狭さくデバイスおよび電気刺激デバイスを含む、本発明による装置の好ましい一
実施形態の長手断面図である。
【図３】図２の線ＩＩＩ－ＩＩＩに沿った断面図である。
【図４】図３に示すのと同じであるが、異なる操作状態の装置の断面図である。
【図５Ａ】装置が患者の卵管の卵管壁面に取り付けられた、異なる操作状態を示す図２の
実施形態の断面図である。
【図５Ｂ】装置が患者の卵管の卵管壁面に取り付けられた、異なる操作状態を示す図２の
実施形態の断面図である。
【図５Ｃ】装置が患者の卵管の卵管壁面に取り付けられた、異なる操作状態を示す図２の
実施形態の断面図である。
【図６Ａ】装置が患者の卵管の卵管壁面に取り付けられた、異なる操作状態を示す、図２
の実施形態の変更形態の断面図である。
【図６Ｂ】装置が患者の卵管の卵管壁面に取り付けられた、異なる操作状態を示す、図２
の実施形態の変更形態の断面図である。
【図６Ｃ】装置が患者の卵管の卵管壁面に取り付けられた、異なる操作状態を示す、図２
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の実施形態の変更形態の断面図である。
【図７Ａ】装置が患者の卵管の卵管壁面を狭さくしている、図２の装置によって行われる
電気刺激モードの異なるステップを示す図である。
【図７Ｂ】装置が患者の卵管の卵管壁面を狭さくしている、図２の装置によって行われる
電気刺激モードの異なるステップを示す図である。
【図８Ａ】患者の卵管の卵管壁面を刺激するように、本発明の装置によって生成された電
気刺激パルスを示すパルス／時間図である。
【図８Ｂ】混合周波数および／または振幅のパルスが利用される、図８Ａに示す電気刺激
の変更形態を示すパルス／時間図である。
【図９Ａ】パルスがパルス列を形成する状態で、卵管壁面の２つの異なる領域の電気刺激
を示す、それぞれ２つのパルス／時間図である。
【図９Ｂ】パルスがパルス列を形成する状態で、卵管壁面の２つの異なる領域の電気刺激
を示す、それぞれ２つのパルス／時間図である。
【図１０Ａ】パルス列を変更した、図９Ａおよび９Ｂのパルス／時間図である。
【図１０Ｂ】パルス列を変更した、図９Ａおよび９Ｂのパルス／時間図である。
【図１１Ａ】装置が患者の卵管の卵管壁面を狭さくしている、熱刺激デバイスを含む、本
発明の装置の一実施形態の長手断面図である。
【図１１Ｂ】熱刺激デバイスが作動された、図１１Ａと同じ実施形態を示す図である。
【図１２Ａ】図２～１１の実施形態の狭さくデバイスを操作するのに適した、油圧操作手
段の略図である。
【図１２Ｂ】狭さくデバイスが患者の卵管の卵管壁面を狭さくしている、図１２Ａの実施
形態を示す図である。
【図１３Ａ】図２～１１の実施形態の狭さくデバイスを操作するのに適した機械的操作手
段の略図である。
【図１３Ｂ】狭さくデバイスが患者の卵管の卵管壁面を狭さくしている、図１３Ａの実施
形態を示す図である。
【図１３Ｃ】図１３Ｂの実施形態の変更形態を示す図である。
【図１４Ａ】腹部にろう孔開口部を有する結腸ろう造設術患者の小腸に適用された、本発
明の装置を示す図である。
【図１４Ｂ】患者の肛門に小腸末端がある結腸ろう造設術患者の小腸に適用された、本発
明の装置を示す図である。
【図１５】本発明により使用する機械的操作可能な膨張不能狭さくデバイスの略断面図で
ある。
【図１６－１７】それぞれ、図１５の線ＸＶＩ－ＸＶＩおよびＸＶＩＩ－ＸＶＩＩに沿っ
た断面図である。
【図１８】図１５の実施形態の代替設計を示す略図である。
【図１９】図１８による設計のモータ配置を示す略図である。
【図２０】本発明の膨張不能狭さくデバイスの２つの代替設計の略断面図である。
【図２１】本発明の膨張不能狭さくデバイスの２つの代替設計の略断面図である。
【図２２】それぞれ、図２１の実施形態の完全開口および縮小された狭さく開口を示す図
である。
【図２３】それぞれ、図２１の実施形態の完全開口および縮小された狭さく開口を示す図
である。
【図２４】本発明の膨張不能狭さくデバイスの別の代替設計の略図である。
【図２５】それぞれ、図２４の実施形態の完全開口および縮小された狭さく開口を示す図
である。
【図２６】それぞれ、図２４の実施形態の完全開口および縮小された狭さく開口を示す図
である。
【図２７】本発明の膨張不能狭さくデバイスの別の代替設計の略図である。
【図２８】それぞれ、本発明の膨張不能狭さくデバイスのさらに別の代替設計の略断面図
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である。
【図２９】それぞれ、本発明の膨張不能狭さくデバイスのさらに別の代替設計の略断面図
である。
【図３０Ａ】本発明により使用される油圧操作可能な膨張可能狭さくデバイスの略図であ
る。
【図３０Ｂ】狭さくデバイスが膨張した状態の、図３０Ａに示すのと同じ実施形態の図で
ある。
【図３１Ａ】図３０Ａに示す狭さくデバイスの油圧操作のための４つの異なる原理を示す
ブロック図である。
【図３１Ｂ】図３０Ａに示す狭さくデバイスの油圧操作のための４つの異なる原理を示す
ブロック図である。
【図３１Ｃ】図３０Ａに示す狭さくデバイスの油圧操作のための４つの異なる原理を示す
ブロック図である。
【図３１Ｄ】図３０Ａに示す狭さくデバイスの油圧操作のための４つの異なる原理を示す
ブロック図である。
【図３２】遠隔制御モータによって制御された可変容量を有するリザーバの断面図である
。
【図３３Ａ】図３１Ｃに示す油圧操作原理の特定の実施形態による反転サーボの斜視図で
ある。
【図３３Ｂ】図３１Ｃに示す油圧操作原理の特定の実施形態による反転サーボの斜視図で
ある。
【図３４】本発明により使用される別の油圧操作可能な狭さくデバイスの略図である。
【図３５Ａ】狭さく状態の図３４の狭さくデバイスを示す図である。
【図３５Ｂ】解放状態の図３４の狭さくデバイスを示す図である。
【図３６Ａ】狭さくデバイスおよび刺激デバイスが協働して、患者の卵管の卵管内で精子
を移動させる、本発明の実施形態の異なる操作段階を示す略図である。
【図３６Ｂ】狭さくデバイスおよび刺激デバイスが協働して、患者の卵管の卵管内で精子
を移動させる、本発明の実施形態の異なる操作段階を示す略図である。
【図３６Ｃ】狭さくデバイスおよび刺激デバイスが協働して、患者の卵管の卵管内で精子
を移動させる、本発明の実施形態の異なる操作段階を示す略図である。
【図３６Ｄ】狭さくデバイスおよび刺激デバイスが協働して、患者の卵管の卵管内で精子
を移動させる、本発明の実施形態の異なる操作段階を示す略図である。
【図３６Ｅ】狭さくデバイスおよび刺激デバイスが協働して、患者の卵管の卵管内で精子
を移動させる、本発明の実施形態の異なる操作段階を示す略図である。
【図３７】エネルギーが、患者に移植された装置のエネルギー消費構成部品に伝送される
、本発明の装置の一般的実施形態を示す略ブロック図である。
【図３８】それぞれ、無線エネルギーが患者の身体の外側から患者に移植された装置のエ
ネルギー消費構成部品に伝送される、図３７に示す一般的実施形態に基づく１２実施形態
を示す略ブロック図である。
【図３９】それぞれ、無線エネルギーが患者の身体の外側から患者に移植された装置のエ
ネルギー消費構成部品に伝送される、図３７に示す一般的実施形態に基づく１２実施形態
を示す略ブロック図である。
【図４０】それぞれ、無線エネルギーが患者の身体の外側から患者に移植された装置のエ
ネルギー消費構成部品に伝送される、図３７に示す一般的実施形態に基づく１２実施形態
を示す略ブロック図である。
【図４１】それぞれ、無線エネルギーが患者の身体の外側から患者に移植された装置のエ
ネルギー消費構成部品に伝送される、図３７に示す一般的実施形態に基づく１２実施形態
を示す略ブロック図である。
【図４２】それぞれ、無線エネルギーが患者の身体の外側から患者に移植された装置のエ
ネルギー消費構成部品に伝送される、図３７に示す一般的実施形態に基づく１２実施形態
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を示す略ブロック図である。
【図４３】それぞれ、無線エネルギーが患者の身体の外側から患者に移植された装置のエ
ネルギー消費構成部品に伝送される、図３７に示す一般的実施形態に基づく１２実施形態
を示す略ブロック図である。
【図４４】それぞれ、無線エネルギーが患者の身体の外側から患者に移植された装置のエ
ネルギー消費構成部品に伝送される、図３７に示す一般的実施形態に基づく１２実施形態
を示す略ブロック図である。
【図４５】それぞれ、無線エネルギーが患者の身体の外側から患者に移植された装置のエ
ネルギー消費構成部品に伝送される、図３７に示す一般的実施形態に基づく１２実施形態
を示す略ブロック図である。
【図４６】それぞれ、無線エネルギーが患者の身体の外側から患者に移植された装置のエ
ネルギー消費構成部品に伝送される、図３７に示す一般的実施形態に基づく１２実施形態
を示す略ブロック図である。
【図４７】それぞれ、無線エネルギーが患者の身体の外側から患者に移植された装置のエ
ネルギー消費構成部品に伝送される、図３７に示す一般的実施形態に基づく１２実施形態
を示す略ブロック図である。
【図４８】それぞれ、無線エネルギーが患者の身体の外側から患者に移植された装置のエ
ネルギー消費構成部品に伝送される、図３７に示す一般的実施形態に基づく１２実施形態
を示す略ブロック図である。
【図４９】それぞれ、無線エネルギーが患者の身体の外側から患者に移植された装置のエ
ネルギー消費構成部品に伝送される、図３７に示す一般的実施形態に基づく１２実施形態
を示す略ブロック図である。
【図５０】本発明の装置で使用される電気接点素子の形のエネルギー変換デバイスを示す
図である。
【図５１】本発明の実施形態の制御構成部品を示すブロック図である。
【図５２】無線エネルギーが電流に変換される、本発明の実施形態の例示的回路の略図で
ある。
【図５３Ａ】狭さくデバイスおよび刺激デバイスが協働して、患者の卵管の卵管内で精子
を移動させる、図２に示すタイプの本発明の別の実施形態の異なる操作段階を示す略図で
ある。
【図５３Ｂ】狭さくデバイスおよび刺激デバイスが協働して、患者の卵管の卵管内で精子
を移動させる、図２に示すタイプの本発明の別の実施形態の異なる操作段階を示す略図で
ある。
【図５３Ｃ】狭さくデバイスおよび刺激デバイスが協働して、患者の卵管の卵管内で精子
を移動させる、図２に示すタイプの本発明の別の実施形態の異なる操作段階を示す略図で
ある。
【図５４Ａ】狭さくデバイスおよび刺激デバイスが協働して、患者の卵管の卵管内で精子
を移動させる、図３６Ａ～３６Ｅに示すタイプの本発明の別の実施形態の異なる操作段階
を示す略図である。
【図５４Ｂ】狭さくデバイスおよび刺激デバイスが協働して、患者の卵管の卵管内で精子
を移動させる、図３６Ａ～３６Ｅに示すタイプの本発明の別の実施形態の異なる操作段階
を示す略図である。
【図５５Ａ】本発明により使用される別の機械的操作可能な膨張不能狭さくデバイスの略
図である。
【図５５Ｂ】狭さく状態にある図５５Ａの狭さくデバイスを示す図である。
【図５５Ｃ】図５５Ｂの実施形態の端面図である。
【図５６】上に記載したような狭さく／刺激ユニットの操作のために使用される、的確な
量の無線エネルギーを供給するための配置を示す略ブロック図である。
【図５７】装置がワイヤ束縛エネルギーで操作される、システムの一実施形態を示す略図
である。
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【図５８】上に記載したような狭さく／刺激ユニットの操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ための配置のより詳細なブロック図である。
【図５９】可能な実施例による、図１９に示す配置に対する回路である。
【図６０】狭さくデバイスを通る断面図である。
【図６１Ａ】異なる遮断段階にある図６０の狭さくデバイスを示す図である。
【図６１Ｂ】異なる遮断段階にある図６０の狭さくデバイスを示す図である。
【図６１Ｃ】異なる遮断段階にある図６０の狭さくデバイスを示す図である。
【図６２Ａ】狭さくデバイスの第２の実施形態を示す図である。
【図６２Ｂ】狭さくデバイスの第２の実施形態を示す図である。
【図６２Ｃ】狭さくデバイスの第２の実施形態を示す図である。
【図６２Ｄ】狭さくデバイスの第２の実施形態を示す図である。
【図６３Ａ－Ｅ】子宮から卵管内へのこのような精子の上昇に精子ポンプを使用する、本
発明の特定の一実施形態を開示する図である。
【図６３Ａ－Ｅ】子宮から卵管内へのこのような精子の上昇に精子ポンプを使用する、本
発明の特定の一実施形態を開示する図である。
【図６３Ａ－Ｅ】子宮から卵管内へのこのような精子の上昇に精子ポンプを使用する、本
発明の特定の一実施形態を開示する図である。
【図６３Ａ－Ｅ】子宮から卵管内へのこのような精子の上昇に精子ポンプを使用する、本
発明の特定の一実施形態を開示する図である。
【図６３Ａ－Ｅ】子宮から卵管内へのこのような精子の上昇に精子ポンプを使用する、本
発明の特定の一実施形態を開示する図である。
【発明を実施するための形態】
【０１９６】
　図面を参照すると、同様の参照番号は、いくつかの図面全体を通して同一または対応す
る要素を示している。
【０１９７】
　図１Ａ、１Ｂおよび１Ｃは、装置がＢＯで示された卵管の壁面部に適用される場合の、
本発明による一般的に設計された装置の操作の異なる段階を略図的に示している。装置は
、ＣＳＤで示された、狭さくデバイスおよび刺激デバイスと、狭さくおよび刺激デバイス
ＣＳＤを制御するためのＣＤで示された制御デバイスとを備えている。図１Ａは、狭さく
デバイスが卵管ＢＯを狭さくせず、刺激デバイスが卵管ＢＯを刺激しない、非作動状態の
装置を示している。図１Ｂは、狭さくされた壁面部内の血液循環が実質的には制限されず
、壁面部の卵管内の流れが制限される狭さく状態に、卵管ＢＯの壁面部を優しく狭さくす
るように制御デバイスＣＤが狭さくデバイスを制御する、狭さく状態の装置を示している
。図１Ｃは、卵管ＢＯの壁面部のほぼ全体が卵管を収縮させ（厚くし）、これを閉じるよ
うに、制御デバイスＣＤが狭さくされた壁面部の異なる領域を刺激するように刺激デバイ
スを制御する、刺激状態の装置を示している。
【０１９８】
　図１Ｄおよび１Ｅは、経時的に狭さくされた壁面部内に十分な血液循環を維持するため
に、壁面部の右側領域が刺激されていない間に壁面部の左側領域（図１Ｄ参照）が刺激さ
れている第１の刺激モードと、壁面部の左側領域が刺激されていない間に壁面部の右側領
域（図１Ｅ参照）が刺激されている第２の刺激モードの間で、狭さくされた壁面部の刺激
をどのように循環的に変化させることができるかを示している。
【０１９９】
　図１Ｄおよび１Ｅに示す刺激モードは、卵管ＢＯの狭さくされた壁面部をどのように刺
激することができるかの原則的例を構成するだけであることに留意されたい。したがって
、狭さくされた壁面部の３つ以上の異なる領域をサイクル内で同時に刺激する、または連
続的に刺激することができる。また、狭さくされた壁面部の異なる領域のグループを連続
的に刺激することができる。
【０２００】
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　図１Ｆ、１Ｇおよび１Ｈは、図１Ａ～１Ｅに示す一般的実施形態の変更形態の操作の異
なる状態を示しており、狭さくおよび刺激デバイスＣＳＤは、いくつかの個別の狭さく／
刺激要素、ここでは３つの要素ＣＳＤＥ１、ＣＳＤＥ２およびＣＳＤＥ３を備えている。
図１Ｆは、どのように第１の操作状態の要素ＣＳＤＥ１が作動されて、卵管ＢＯの卵管が
閉じられるように卵管ＢＯを狭さくしたり刺激したりし、他の２つの要素ＣＳＤＥ２およ
びＣＳＤＥ３が停止されるかを示している。図１Ｇは、卵管ＢＯの卵管が閉じられるよう
に、どのように次の第２の操作状態の要素ＣＳＤＥ２が作動され、他の２つの要素ＣＳＤ
Ｅ１およびＣＳＤＥ３が停止されるかを示している。図１Ｈは、卵管ＢＯの卵管が閉じら
れるように、次の第３の操作段階で要素ＣＳＤＥ３がどのように作動され、他の２つの要
素ＣＳＤＥ１およびＣＳＤＥ２が停止されるかを示している。ランダムに、または所定の
順序でのいずれかで、第１、第２および第３の操作状態間でシフトすることによって、卵
管が閉じられたままにしながら、卵管の異なる部分を一時的に狭さくし、刺激することが
でき、それによって卵管が傷つけられる危険が最小限に抑えられる。また、卵管内で精子
を移動させるように、卵管に沿って連続して要素ＣＳＤＥ１～ＣＳＤＥ３を作動させるこ
とも可能である。
【０２０１】
　図１Ｉ、１Ｋおよび１Ｌは、一般的実施形態の変更形態の代替操作形態を示している。
したがって、図１Ｉは、どのように第１の操作状態の要素ＣＳＤＥ１が作動されて、卵管
ＢＯが閉じられるように卵管ＢＯを狭さくしたり刺激したりし、要素ＣＳＤＥ２およびＣ
ＳＤＥ３が卵管ＢＯと係合する場合に卵管ＢＯが完全に閉じられないように、他の２つの
要素ＣＳＤＥ２およびＣＳＤＥ３が作動されて、卵管ＢＯを狭さくしないが、刺激するこ
とを示している。図１Ｋは、卵管ＢＯが閉じられるように、どのように次の第２の操作状
態の要素ＣＳＤＥ２が作動され、要素ＣＳＤＥ１およびＣＳＤＥ３が卵管ＢＯと係合する
場合に卵管ＢＯが完全に閉じられないように、他の２つの要素ＣＳＤＥ１およびＣＳＤＥ
３が作動されて、器官ＢＯを狭さくしないが、刺激することを示している。図１Ｌは、ど
のように次の第３の操作状態の要素ＣＳＤＥ３が作動されて、卵管ＢＯが閉じられるよう
に卵管ＢＯを狭さくしたり刺激したりし、要素ＣＳＤＥ１およびＣＳＤＥ２が卵管ＢＯと
係合する場合に卵管ＢＯが完全に閉じられないように、他の２つの要素ＣＳＤＥ１および
ＣＳＤＥ２が作動されて、卵管ＢＯを狭さくしないが、刺激することを示している。ラン
ダムに、または所定の順序でのいずれかで、第１、第２および第３の操作状態間でシフト
することによって、卵管が閉じられたままにしながら、卵管の異なる部分を一時的に刺激
することができ、それによって卵管が傷つけられる危険が少なくなる。また、卵管内で流
体および／または他の身体物質を移動させるように、卵管ＢＯに沿って連続的に要素ＣＳ
ＤＥ１～ＣＳＤＥ３の刺激を活性化させることも可能である。
【０２０２】
　図２～４は、患者の卵管の卵管壁面によって形成される卵管内の精子の流れを制御する
ための、本発明による装置の一実施形態の基本的構成部品を示している。装置は、開口端
部を備えた管状ハウジング１と、ハウジング１内に配置された狭さくデバイス２と、狭さ
くデバイス２内に一体化された刺激デバイス３と、狭さくデバイス２および刺激デバイス
３を制御する制御デバイス４（図４に示す）とを備えている。狭さくデバイス２は、図３
に示す収縮位置と図４のクランプ位置の間で互いに向かって、および互いから離れて管状
ハウジング１内で径方向に移動可能である２つの細長いクランプ要素５、６を有する。刺
激デバイス３は、クランプ要素５、６の一方上の電気素子７が他のクランプ要素上の電気
素子７に面するように、クランプ要素５、６上に位置決めされた多数の電気素子７を備え
ている。したがって、本実施形態では、狭さくおよび刺激デバイスは狭さく／刺激ユニッ
トを形成し、狭さくおよび刺激デバイスは単一片に一体化される。
【０２０３】
　狭さくおよび刺激デバイスはまた、互いに離れていてもよい。この場合、互いに対して
固定した配向で電気素子７を保持するための構造を提供することができる。別法では、電
気素子７は、患者の卵管の壁面部に別に取り付けられた電極を備えることができる。
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【０２０４】
　図５Ａ～５Ｃは、装置が患者の卵管の管状卵管壁面の部分８に適用された場合の、図２
の装置の機能を原則的に示している。したがって、図５Ａは、クランプ要素５、６が収縮
位置にあり、壁面部８がクランプ要素５、６によって狭さくされることなく、ハウジング
１の開口端部を通して延びる、非クランプ状態の装置を示している。図５Ｂは、クランプ
要素５、６がその収縮位置から、クランプ要素５、６が壁面部８を狭さくされた壁面部８
内の血液循環が実質的には狭さくされず、壁面部８の卵管内の流れが制限される狭さく状
態に優しく狭さくするクランプ位置に移動されるクランプ状態の装置を示している。図５
Ｃは、クランプ要素５、６が壁面部８を狭さくし、刺激デバイス３の電気素子７が壁面部
８の異なる部分を電気刺激し、それによって壁面部８が収縮し（厚くなり）、卵管を閉じ
る刺激状態の装置を示している。
【０２０５】
　装置がその刺激状態にある場合、領域が傷つけられないようにするために、経時的に自
然の身体性状を基本的に維持するような方法で、壁面部８の異なる領域を刺激することが
重要である。したがって、制御デバイス４は、連続した期間の間、壁面部８の各領域を間
欠的に刺激するように刺激デバイス３を制御し、各期間は経時的に領域内の十分な血液循
環を維持するのに十分なだけ短い。さらに、制御デバイス４は、壁面部８の領域の刺激を
制御し、それによって現在刺激されていない各領域は、再び刺激される前にほぼ通常の血
液循環を回復させる。経時的に刺激の影響を維持するためには、すなわち、壁面部８を収
縮させたままにすることによって卵管を閉じたままにするためには、制御デバイス４は、
一度に領域の１つまたは複数を刺激するように、および経時的に１つの領域から別の領域
まで刺激をシフトするように、刺激デバイス３を制御する。制御デバイス４は、例えば所
定の刺激パターンにしたがって、管状壁面部８に沿って領域の刺激を循環的に伝播させる
ように刺激デバイス３を制御することができる。その刺激中に卵管壁面の所望の反応を達
成するためには、制御デバイスは、壁面部８の刺激の強さを好ましくは循環的に変化させ
るように、刺激デバイスを制御することができる。
【０２０６】
　図２～４の実施形態では、電気素子７は、それぞれ図２に示すように、各細長いクラン
プ要素５および６に沿って長手方向に延びる一連の１４のグループの電気要素７を形成す
る。各グループの電気要素７の電気要素７は、クランプ要素５の上に一列で位置決めされ
、それに対して横に延びる４つの電気素子７の第１の経路と、クランプ要素６上に一列で
位置決めされ、それに対して横に延びる４つの電気素子７の第２の経路とを形成する。し
たがって、電気素子７の２つの経路は、患者の卵管の相互側に延びている。制御デバイス
４は、患者の卵管の卵管内の流れと反対の方向、または別法では同じ方向に、一連のグル
ープで電気素子７のグループを連続的に付勢するように刺激デバイス３を制御する。もち
ろん、電気素子７の各経路の電気素子７の数は、４より大きくてもまたは小さくてもよく
、いくつかの平行列の電気素子７は、電気素子７の各経路を形成することができる。
【０２０７】
　図６Ａ～６Ｃは、管状ハウジング９と、収縮位置（図６Ａ参照）とクランプ位置（図６
Ｂ参照）の間で、その中心軸に向かっておよびそこから離れるように、管状ハウジング９
内で径方向に移動可能な３つの細長いクランプ要素１０ａ、１０ｂ、１０ｃを備えた、本
発明の別の実施形態を示している。３つのクランプ要素１０ａ～１０ｃは、ハウジング９
の中心軸の周りに対称的に配置されている。本実施形態の刺激デバイスは、細長いクラン
プ要素１０ａ～１０ｃに沿って長手方向に延びる一連のグループの素子を形成する電気素
子１１ａ、１１ｂ、１１ｃを備えており、各グループの電気素子の電気素子１１ａ～１１
ｃは、ハウジング９の中心軸の周りに周方向に延びている３つの電気素子１１ａ、１１ｂ
および１１ｃの経路を形成する。各グループの３つの電気素子１１ａ～１１ｃは、それぞ
れ３つのクランプ要素１０ａ～１０ｃ上に位置決めされている。したがって、３つの電気
素子１１ａ～１１ｃは、患者の卵管の周りに延びている。もちろん、電気素子の各経路の
電気素子１１ａ～１１ｃの数は、４以上であってもよく、いくつかの平行列の電気素子１
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１ａ～１１ｃは、電気素子の各経路を形成することができる。
【０２０８】
　図７Ａおよび７Ｂは、装置のクランプ要素５、６が、器官１２の卵管１３内の流れを制
限するように、患者の卵管１２の管状卵管壁面の部分を狭さくしながら、図２の装置によ
って行われる電気刺激モードの異なるステップを示している。簡潔にする目的で、狭さく
デバイス２のクランプ要素５、６のみが、図７Ａ、７Ｂに示されている。したがって、図
７Ａは、電気素子のグループのうちの付勢された電気素子７がどのように、卵管１３を収
縮させ、これを閉じるように、管状壁面の第１の部分１４と第２の部分１５を電気刺激す
るかを示している。図７Ｂは、第１および第２の部分内のほぼ通常の血液循環を回復させ
るように、管状壁面の第１および第２の部分１４、１５の電気刺激が停止している間に、
卵管１３を収縮させ、これを閉じるように、どのように他のグループの電気素子のうちの
付勢された電気素子７が第１および第２の部分とは異なる管状壁面の第３の部分１６を電
気刺激するかを示している。このように、狭さくされた管状壁面の電気刺激は、経時的に
、管状壁面の一部分から別の部分までシフトされ、それによって狭さくされた管状壁面内
の血液循環の再発回復を保証する。
【０２０９】
　制御デバイス４は、電気二層パルス、すなわち組み合わされた正負パルスで電気素子７
を付勢するように、刺激デバイス３を制御する。所望の刺激効果が、異なるパルス・パラ
メータを変更することによって達成される。したがって、制御デバイス４は、パルス振幅
（電圧）、連続パルス間のオフ期間、パルス持続時間、およびパルス繰り返し周波数を変
更するように、刺激デバイス３を制御する。パルス電流は、１から３０ｍＡの間であるべ
きである。神経刺激では、約５ｍＡのパルス電流、および約３００μｓのパルス持続時間
が適切であり、約２０ｍＡのパルス電流、および約３０μｓのパルス持続時間が筋刺激に
は適切である。パルス繰り返し周波数は適切には、約１０Ｈｚである。例えば、図８Ａの
パルス／時間図Ｐ／ｔに示すように、短い持続時間および高い振幅（電圧）の負パルスＰ
Ｓ、および負パルスの後の長い持続時間および低い振幅の正パルスＰＬを含むパルス組合
せを循環的に繰り返して、このようなパルス組合せのパルス列を形成することができる。
負パルスＰＳのエネルギー含量は、正パルスＰＬのエネルギー含量とほぼ等しくなるべき
である。
【０２１０】
　図８Ｂは、図８Ａに示す電気刺激の変更形態を示すパルス／時間図である。したがって
、図８Ａのパルス組合せは、図８Ａのパルス組合せの正パルスＰＬと同時に現れる、高周
波数／低振幅パルスの第１の比較的長いパルス列ＰＴＬ、および図８Ａに示すパルス組合
せの負パルスＰＳと同時に現れる高周波数／低振幅の第２の比較的短いパルス列ＰＴＳを
有するパルス列組合せと混合される。その結果、高周波数／低振幅パルス列ＰＴＬおよび
ＰＴＳは、図８Ｂに示すように、図８Ａの正負パルスＰＬおよびＰＳ上に重ね合わせられ
ている。図８、およびその変更形態のパルス構成は、所望の刺激効果を達成するために、
卵管の刺激と関連して使用することが有利である。
【０２１１】
　電気パルスは、図９Ａ、９Ｂ、９Ｃおよび９Ｄのパルス／時間図Ｐ／ｔ内に示されてい
るように、パルス列を形成することが好ましい。図９Ａのパルス／時間図Ｐ／ｔは、パル
ス列１８Ａで刺激される患者の卵管の壁面部の個別の領域を示している。パルス列１８Ａ
は、それぞれ短い持続時間および高い振幅（電圧）である３つの初期負パルス、および負
パルスの後の長い持続時間および低振幅の１つの正パルスを含んでいる。卵管の領域がほ
ぼ通常の血液循環を回復することを可能にするための遅延時間の後に、パルス列１８Ａが
繰り返される。
【０２１２】
　図９Ｂのパルス／時間図Ｐ／ｔは、パルス列１８Ａと同じ構成を有するパルス列１８Ｂ
で刺激される、壁面部の別の個別の領域を示している。パルス列１８Ａおよび１８Ｂは、
互いに対してシフトされ、それによって必要に応じて収縮するように狭さくされた壁面部
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が常に刺激されることを保証するように、互いに部分的に重なり合う。
【０２１３】
　図１０Ａおよび１０Ｂのパルス／時間図Ｐ／ｔは、それぞれ同じ構成を有する、循環的
に繰り返されるパルス列１８Ｃおよび１８Ｄで刺激される、壁面部の２つの異なる領域を
示している。各パルス列１８Ｃ、１８Ｄは、それぞれ短い持続時間および高い振幅（電圧
）である２つの初期負パルス、および２つの負パルスの後の長い持続時間および低振幅の
１つの正パルスを含んでいる。この場合、パルス列１８Ｃおよび１８Ｄは互いに対してシ
フトされ、それによって互いに重なり合わない。したがって、隣接するパルス列１８Ｃの
間のオフ期間は、パルス列１８Ｄの持続時間より長く、隣接するパルス列１８Ｄの間のオ
フ期間は、パルス列１８Ｃの持続時間より長い。
【０２１４】
　パルス列１８Ａ、１８Ｂ、１８Ｃおよび１８Ｄを、多くの異なる方法で構成することが
できる。したがって、制御デバイス４は、各パルス列の長さ、パルス列の繰り返し周波数
、各パルス列のパルスの数、および／またはパルス列の間のオフ期間を変更するように、
刺激デバイス２を制御することができる。典型的には、制御デバイス４は、その領域が再
び電気パルスで刺激される前に、ちょうど刺激された領域内にほぼ通常の血液循環を回復
させるのに十分長く続くように、パルス列間の各オフ期間を制御する。
【０２１５】
　図１１Ａおよび１１Ｂは、２つのクランプ要素２０ａおよび２０ｂを備えた狭さくデバ
イスと、それぞれクランプ要素２０ａ、２０ｂ内に一体化された２つの熱刺激要素２１ａ
および２１ｂの形の刺激デバイスと、クランプ要素２０ａ、２０ｂおよび刺激要素２１ａ
、２１ｂを制御する制御デバイス４とを備えた、卵管１９内の精子流れを制御する、本発
明の別の実施形態を示している。クランプ要素２０ａおよび２０ｂは、図５Ａ～５Ｃによ
る実施形態に関連して、上記と同じ方法で互いに向かって、および互いから離れるように
移動可能である。ペルティエ要素を含むことができる、熱刺激要素２１ａおよび２１ｂは
、クランプ要素２０ａ、２０ｂ上に位置決めされ、それによって熱要素２１ａは熱要素２
１ｂに面している。図１１Ａは、精子流れが制限されるように、クランプ要素２０ａ、２
０ｂがどのように卵管１９を狭さくするかを示している。図１１Ｂは、壁面が卵管１９を
収縮させて、これを閉じるように、どのように制御デバイス４が熱刺激要素２１ａ、２１
ｂを制御して卵管１９の壁面を冷却するかを示している。卵管１９を解放するために、制
御デバイス４は、卵管１９の壁面を加熱するように熱刺激要素２１ａ、２１ｂを制御し、
それによって壁面が拡張する。
【０２１６】
　図１２Ａおよび１２Ｂは、上に記載した実施形態の狭さくデバイスを操作するのに適し
た油圧操作手段を示している。特に、図１２Ａおよび１２Ｂは、狭さくデバイス２の油圧
操作のためのこのような手段を備えた、図２の装置を示している（刺激デバイスは図示さ
れていない）。したがって、ハウジング１は、２つの油圧チャンバ２２ａおよび２２ｂを
形成し、その中では２つのクランプ要素５、６は、患者の卵管の管状卵管壁面部８に対し
て前後にスライド可能である。油圧操作手段は、油圧流体を入れた弾性バルーンなどの拡
張可能リザーバ２３と、リザーバ２３と油圧チャンバ２２ａ、２２ｂの間の導管２４ａお
よび２４ｂと、導管２４ａ、２４ｂ内の油圧流体を汲み上げるための２方向ポンプ２５と
を備えている。制御デバイス４は、リザーバ２３からチャンバ２２ａ、２２ｂに油圧流体
を汲み上げて、クランプ要素５、６を壁面部８に対して移動させ、それによって壁面部８
が制限されるように（図１２Ｂ参照）、チャンバ２２ａ、２２ｂからリザーバ２３に油圧
流体を汲み上げて、クランプ要素５、６を壁面部８から離れるように移動させ、それによ
って管状壁面８が解放されるように（図１２Ａ参照）、ポンプ２５を制御する。
【０２１７】
　別法では、拡張可能なリザーバ２３と油圧チャンバ２２ａ、２２ｂの間に油圧流体を分
配させる適切な手動操作可能な油圧手段を適用することによって、図１２Ａおよび１２Ｂ
の実施形態を手動で操作することができる。この場合、ポンプ２５が省かれる。
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【０２１８】
　図１３Ａおよび１３Ｂは、患者の卵管の管状卵管壁面部８上に適用された開口端部管状
ハウジング２６と、ハウジング２６内に配置された狭さくデバイス２７と、狭さくデバイ
ス２７を制御するための制御デバイス４とを備えた、本発明の機械操作可能な実施形態を
略図的に示している。上に記載したような刺激デバイス（図示せず）はまた、ハウジング
２６内に設けられている。狭さくデバイス２７は、収縮位置（図１３Ａ参照）と、クラン
プ要素２８が管状壁面部８を優しく狭さくするクランプ位置（図１３Ｂ参照）の間で、管
状壁面部８に向かって、およびこれから離れるように管状ハウジング２６内で径方向に移
動可能なクランプ要素２８を備えている。クランプ要素２８を機械的に操作するための機
械操作手段は、ハウジング２６に取り付けられた電気モータ２９と、モータ２９によって
駆動され、クランプ要素２８に動作可能に接続された伸縮デバイス３０とを備えている。
制御デバイス４は、伸縮デバイス３０を拡張させて、壁面部８に対してクランプ要素２８
を移動させ、それによって管状壁面部８が狭さくされるように電気モータ２９を制御し（
図１３Ｂ参照）、伸縮デバイス３０を収縮させて、壁面部８から離れるようにクランプ要
素２８を移動させ、それによって壁面部８が解放されるようにモータ２９を制御する（図
１３Ａ参照）。
【０２１９】
　別法では、モータを省くことができ、伸縮デバイス３０を図１３Ｃに示すように、手動
操作のために変更することができる。したがって、ばね３０ａを設けて、クランプ要素２
８を壁面部８に対して押すように伸縮デバイス３０を拡張させたままにするように働くこ
とができる。機械操作手段は、伸縮デバイス３０に動作可能に接続された、皮下に移植さ
れたレバー機構２９ａを備えることができる。患者は、極細線で示すように、伸縮デバイ
ス３０を伸縮デバイス３０の伸縮位置までばね３０ａの動作に対して引くように、レバー
機構２９ａを患者の皮膚２９ｂを通して押すことができる。患者がレバー機構２９ａを解
放する場合、ばね３０ａは伸縮デバイス３０を拡張させ、それによってクランプ要素２８
は壁面部８に対して押される。
【０２２０】
　図１３Ａ、１３Ｂおよび１３Ｃに関連して上に記載したような機械操作手段を、図１～
１１による実施形態で実施することもできる。
【０２２１】
　図１４Ａは、患者の卵管上に適用された図２の実施形態を示している。狭さくデバイス
２のクランプ要素５、６は、卵管３１を狭さくし、刺激デバイス３は卵管を閉じるように
付勢される（簡潔にする目的で、ハウジングは図示されず、クランプ５、６は誇張されて
いる）。本実施形態では、制御デバイスは、手持ち式無線リモート・コントロール３２の
形の外部制御ユニットと、狭さくおよび刺激デバイスを制御するための、マイクロプロセ
ッサを備えることができる移植された内部制御ユニット３３とを備えている。リモート・
コントロール３２は、狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスのスイッチを入れたり
切ったりするために、内部制御ユニット３３を制御するように、患者によって操作可能で
ある。しかし、別法では、リモート・コントロール３２を、「オン」と「オフ」の間で患
者によって手動で切り換えられる、皮下に移植された押しボタンと交換することができる
。患者が緊急または故障の場合に装置の操作を止めることが可能なように、このような手
動操作可能な押しボタンを、緊急ボタンとしてリモート・コントロール３２と組み合わせ
て設けることもできる。
【０２２２】
　内部制御ユニット３３は、クランプ要素５、６を移動させるように、移植された操作デ
バイス３４を制御する。充電式電池などの移植されたエネルギー源３５は、操作デバイス
３４に動力を与える。皮下に、または腹部に移植することができる、内部制御ユニット３
３はまた、エネルギー受信器として、すなわち無線エネルギーを電気エネルギーに変換し
、電気エネルギーで移植されたエネルギー源３５（充電式電池）を充電するように働く。
【０２２３】



(62) JP 2011-500139 A 2011.1.6

10

20

30

40

50

　移植されたセンサ３６は、卵管内の圧力などの、患者の身体パラメータ、または卵管内
の圧力に関連するパラメータを感知し、内部制御ユニット３３は、センサ３６からの信号
に応じて、狭さくデバイス２および／または刺激デバイス３を制御する。本実施形態では
、センサ３６は圧力センサであり、内部制御ユニット３３は、測定した所定の圧力値を感
知する圧力センサ３６に応じて、患者の腸３１の狭さくを変更するように、狭さくデバイ
スおよび／または刺激デバイスを制御する。例えば、制御ユニット３３は、増加した圧力
を感知する圧力センサに応じて、患者の卵管３１の狭さくを大きくするように、狭さくデ
バイスおよび／または刺激デバイスを制御する。別法では、または組み合わせて、リモー
ト・コントロール３２は、内部制御ユニット３３と同じ方法で、センサ３６からの信号に
応じて、狭さくデバイスおよび／または刺激デバイスを制御する。
【０２２４】
　リモート・コントロール３２は、センサ３６からの信号に応じて、音声信号または表示
された情報などの表示を生成する手段を備えることができる。閾値を超える増加した圧力
を示すこのような表示によって患者の注意が払われる場合、患者は患者の卵管を通して卵
巣に向けて精子を汲み上げるように狭さくデバイスおよび刺激デバイスを制御するための
リモート・コントロールを使用することができる。妊娠が達成されたい場合、または妊娠
を防ぐために反対の方向に汲み上げる場合である。
【０２２５】
　もちろん、図１４に示す狭さくデバイス２を、適用可能な場合、本発明の様々な実施形
態に記載された狭さくデバイスの任意の１つと交換することができる。
【０２２６】
　図１５～１７は、２つの重なり合った端部３８、３９を備えた円形弾力性芯３７の形の
細長い狭さく部材を有する、機械操作可能な狭さくデバイスを示している。芯３７は、ほ
ぼ円形の制限開口部を画定し、解放された場合に、患者の卵管の管状卵管壁面の一部の周
りにそのホース４０を備えた芯３７を適用することを可能にする、芯３７の解放可能およ
び係止可能な継手４１を除いて、弾性のある軟質ホース４０内に囲まれている。これらの
全ての要素の材料は、生体適合性であり、それによって患者の身体はこれらを拒絶しない
。狭さく開口部の寸法を変更するように、芯３７の長手方向延長部を機械的に操作する操
作デバイス４２は、芯３７の重なり合っている端部３８、３９と摩擦係合する駆動ホイー
ル４３を備えている。駆動ホイール４３は、ホース４０内に置かれ、その間の摩擦係合を
大きくするように、駆動ホイール４３に対して芯３７のそれぞれの端部３８、３９を押す
２つの逆圧ローラ４５、４６を備えたホルダ４４上に支承されている。操作デバイスの電
気モータ４７は、長い可撓性駆動シャフト４８を介して駆動ホイール４３に接続されてお
り、シリコーン・ゴムの本体５０内の遠隔制御電源ユニット４９と共に成形されている。
可撓性駆動シャフト４８の長さは、本体５０を患者の身体内の所望の位置、適切には腹部
に置くことができるように選択することができる。
【０２２７】
　電気モータ４７に動力を与えて、壁面部が狭さくされるように芯３７の直径を小さくす
るために駆動ホイール４３を一方向に旋回させるように、または壁面部が解放されるよう
に、芯３７の直径を大きくするために駆動ホイール４３を反対方向に旋回させるように、
電源ユニット４９を制御することができる。
【０２２８】
　第１の代替形態によると、ラック・ギアを、芯３７の端部３８、３９の一方に形成する
ことができ、駆動ホイール４３は、芯３７のもう一方の端部に接続され、ラック・ギアと
噛み合っている駆動ギア・ホイールと交換することができる。
【０２２９】
　第２の代替形態によると、操作デバイス４２は、ウォーム駆動ホース・クランプとして
設計することができる、すなわち、芯２７の端部３８、３９の一方は、ねじ山を備えるこ
とができ、芯３７のもう一方の端部はウォームを備えることができ、そのねじ山は芯３７
の一端部のねじ山と相互作用する。このようなウォームのねじ山はまた、芯３７の両方の
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端部３８、３９に設けられたねじ山と相互作用することができる。この代替形態では、電
気モータ４７は、壁面部が狭さくされるように、芯３７の直径を小さくするために一方向
にウォームを旋回させる、または壁面部が狭さくされるように芯３７の直径を小さくする
ために壁面部が一方向に解放されるように、芯３７の直径を大きくするためにウォームを
反対方向に旋回させる、または壁面部が解放されるように、芯３７の直径を大きくするた
めにクランプねじを反対方向に旋回させる。
【０２３０】
　図１８は、モータ４７がホース４０内に入れられ、それによって芯３７に固定され、短
い駆動シャフト５１を有し、駆動シャフト５１が円形芯３７に対してほぼ接線方向に延び
るようにモータ４７が芯３７に対して位置決めされていることを除いて、図１５～１７の
実施形態と同一の狭さくデバイスを示している。駆動シャフト５１を駆動ホイール４３に
接続させる角度歯車装置５２がある。
【０２３１】
　図１９は、芯３７の一端部に固定された第１のクランプ部材５３と、芯３７のもう一端
部３９に固定された第２のクランプ部材５４とを備えた、図１８の実施形態のモータ４７
に対する適切な代替配置を示している。モータ４７は、第１のクランプ部材５３に固定さ
れ、歯車伝動装置５６を介してウォーム・ギア５５に動作可能に接続されている。ウォー
ム・ギア５５は、それぞれクランプ部材５３およびモータ４７にしっかり固定された、ホ
ルダ５７および５８上にその両端部で支承されている。第２のクランプ部材５４は、ウォ
ーム・ギア５５と噛み合っているピニオンを有する。モータ４７に動力が与えられた場合
、ウォーム・ギア５５は回転し、それによって芯３７の端部３９を一長手方向または反対
の長手方向に引き、それによってほぼ円形の芯３７の直径は大きくなるかまたは小さくな
るかのいずれかである。モータ４７、ウォーム・ギア５５、歯車伝動装置５６、および第
２のクランプ部材５４は、長いストロークを有する移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移動要素に作用する強い力に変換するタイプのサーボ・システムを
構成する。
【０２３２】
　図２０は、カメラの従来の調節可能な絞り機構のように配置された複数のアーチ状薄板
を含む狭さくデバイスを示している。モータ６０は、薄板５９によって画定された狭さく
開口部の寸法を変更するように、薄板５９を操作する。
【０２３３】
　図２１～２３は、半円形要素６１、６２が、図２２に示すように円形を実質的に形成す
る全開状態と、半円形要素６１、６２によって画定された狭さく開口部の寸法が図２３に
示すように小さくされる角度状態の間で、互いに対して揺動可能であるように、互いにヒ
ンジ付けされた２つの半円形要素６１および６２を備えた狭さくデバイスを示している。
モータ６３は、互いに対して揺動させるように、半円形要素６１、６２を操作する。
【０２３４】
　図２４～２６は、円形を形成し、ほぼ楕円形の断面を有する弾力性ベルト６４を備えた
狭さくデバイスを示している。モータ６７は、ベルト６４の内側のより幅広い側が図２５
に示すようにほぼ円筒形の表面を形成する全開状態と、ベルト６４の内側のより幅広い側
が図２６に示すようにほぼ円錐形の表面を形成する小さな開口状態の間で、その長手方向
延長部の周りで旋回するようにベルト６４を操作する。
【０２３５】
　図２７は、患者の器官の管状卵管壁面７０の一部の反対側に位置決めされた２つの剛性
のある連節クランプ要素６９を有する狭さくデバイス６８を示している。操作デバイス７
１は、クランプ要素６９の間で壁面部７０を狭さくし、それによって壁面部を収縮させる
ように互いに向かってクランプ要素６９を旋回させ、壁面部をクランプ要素６９から解放
するように、クランプ要素６９を互いから離れるように旋回させる。
【０２３６】
　図２８および２９は、患者の卵管の管状卵管壁面３０４の一部に沿って一列に、互いに
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対して変位され、管状壁面部３０４の反対側に交互に位置決めされた、３つの屈曲部材３
０１、３０２および３０３を有する狭さくデバイス３００を備えた、本発明の装置の一実
施形態を示している（別法では、各部材３０１、３０２および３０３は、砂時計の形状を
とることができる）。操作デバイス（図示せず）は、２つの外側部材３０１、３０３を管
状壁面３０４に対して一方向に横方向に移動させ、管状壁面３０４を屈曲させるように、
中間部材３０２を管状壁面３０４に対して反対方向に移動させ、それによって図２９に示
すように、管状壁面部３０４を狭さくする。壁面部３０４を解放するために、操作デバイ
スは、部材３０１～３０３を、図２８に示す位置に管状壁面部３０４から離れるように移
動させる。
【０２３７】
　図３０Ａおよび３０Ｂは、油圧流体を入れた調節可能リザーバ７４と流体連通している
、拡張可能／収縮可能キャビティ７３を有するバンド７２の形の油圧操作可能な細長い狭
さくデバイスを示している。図３０Ａは、バンドが非狭さく状態にある場合を示しており
、図３０Ｂは、キャビティ７３がリザーバ７４によって供給される油圧流体によって拡張
される、狭さく状態にバンドがある場合を示している。
【０２３８】
　図３１Ａ、３１Ｂ、３１Ｃおよび３１Ｄは、４つの異なるように操作された油圧狭さく
デバイスのブロック図である。図３１Ａは、図３０Ａのバンド７２を示しており、そのキ
ャビティ７３はリザーバ７５と流体連通している。図３１Ｂは、図３０Ａの実施形態を示
しており、バンド７２のキャビティ７３は、２方向ポンプ７６の形の操作デバイスを介し
てリザーバ７４と流体連通している。図３１Ｃは、第２のシステムを制御する第１の閉じ
られたシステムを備えた反転・システムの形の操作デバイスを示している。反転・システ
ムは、調節可能な流体供給リザーバ７７、および調節可能なサーボ・リザーバ７８を備え
ている。サーボ・リザーバ７８は、患者の卵管の管状卵管壁面の部分の周りに付けられた
バンド７２と関連して、バンド７２のキャビティ７３の容量を変更し、その後、壁面部の
狭さくを変更する、より大きな調節可能なリザーバ７９を制御する。図３１Ｄは、より大
きなリザーバ７９が省かれていることを除いて、図３１Ｃの実施形態と同一の実施形態を
示している。代わりに、サーボ・リザーバ７８は、バンド７２のキャビティと流体連通し
ている。
【０２３９】
　図１２Ａから３０Ｂによる上記実施形態全てでは、狭さく／刺激ユニットを形成するた
めの刺激デバイスを設けることができ、刺激デバイスは、狭さくデバイス上に位置決めさ
れた多数の電気素子７（図１２Ａ～１５、１８、２０～２３、２６～３１Ｂに示す）を備
えている。
【０２４０】
　図３２は、その寸法が遠隔制御電気モータ８２を備えた操作デバイスによって変更可能
である、チャンバ８１を画定する蛇腹リザーバ８０を備えた流体供給デバイスの断面図で
ある。リザーバ８０およびモータ８２は、ハウジング８３内に置かれている。大きな壁面
８４を移動させることにより、チャンバ８１が変わる。壁面８４は、回転可能なスピンド
ル８６上にねじ切られたナット８５に固定されている。スピンドル８６は、モータ８２に
よって回転される。ハウジング８３内に置かれた電池８９は、モータ８２に動力を与える
。モータ８２を制御する信号受信器９０はまた、ハウジング８３内に置かれる。別の方法
では、電池８９および信号受信器９０を別の位置に取り付けることができる。モータ８２
はまた、伝送された信号から変換されたエネルギーで動力を与えることができる。
【０２４１】
　適用可能な場合、図３２の流体供給デバイスを使用して、本明細書に記載された狭さく
デバイスの操作のために油圧流体を供給することができる。例えば、図３２の流体供給デ
バイスを、図３０Ａによる実施形態でリザーバ７４に置き換えることができる。
【０２４２】
　図３３Ａおよび３３Ｂは、矩形ハウジング９１、およびハウジング９１内で移動可能で
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ある中間壁面９２を備えた反転を示している。比較的大きな、ほぼ円筒形の蛇腹リザーバ
９３は、ハウジング９１内に配置されており、移動可能な中間壁面９２に結合されている
。リザーバ９３より実質的に小さい別の円筒形蛇腹リザーバ９４は、中間壁面９２の他の
側部でハウジング９１内に配置されており、また壁面９２に結合される。小さい蛇腹リザ
ーバ９４は、流体供給パイプ９５を有し、大きな蛇腹リザーバ９３は流体供給パイプ９６
を有する。
【０２４３】
　図３３Ａを参照すると、少量の油圧流体が小さな蛇腹リザーバ９４内に供給パイプ９５
を通して案内される場合、小さな蛇腹リザーバ９４は拡張し、移動可能な中間壁面９２を
大きな蛇腹リザーバ９３に向かって押す。その結果、大きな蛇腹リザーバ９３は、中間壁
面９２によって収縮され、それによって大量の油圧流体は、図３３Ｂに示すように、供給
パイプ９６を通して大きな蛇腹リザーバ９３から押し出される。
【０２４４】
　例えば、図３３Ａおよび３３Ｂの反転は図３１Ｃの実施形態で使用することができ、小
さな蛇腹リザーバ９４は、小さなサーボ・リザーバ７８に対応しており、大きな蛇腹リザ
ーバ９３は大きなリザーバ７９に対応している。また、図３３Ａおよび３３Ｂの逆リザー
バを、図３０Ａおよび３０Ｂの実施形態で使用することができ、小さな蛇腹リザーバ９４
は調節可能なリザーバ７４に接続され、大きな蛇腹リザーバ９３はバンド７２のキャビテ
ィ７３に接続されている。
【０２４５】
　図３４は、油圧システムが異なるように設計されていることを除いて、図３０Ａに示す
実施形態と同様である、本発明の装置の油圧操作可能な狭さくデバイス９７を略図的に示
している。したがって、狭さくデバイス９７は、油圧流体を入れたリザーバ９９に流体連
通している比較的小さな膨張可能キャビティ９８と、小さなキャビティ９８によって変位
可能である比較的大きなキャビティ１００とを備えている。小さなキャビティ９８は、小
さなキャビティ９８が膨張された場合に、患者の管状壁面部を狭さくするために大きなキ
ャビティ１００を変位させ、小さなキャビティ９８が収縮された場合に、壁面部を解放す
るために大きなキャビティ１００を変位させるようになっている。したがって、リザーバ
９９から小さなキャビティ９８への油圧流体の比較的小さな添加により、壁面部の狭さく
の比較的大きな増加を引き起こす。
【０２４６】
　大きなキャビティ１００は、大きなキャビティ１００の容量のキャリブレーションのた
めに、注入ポート（図示せず）に接続させることができる、大きなバルーン１０１の形の
収縮要素によって画定される。注射器の助けを借りて流体を注入ポートに加える、または
流体を注入ポートから引き抜くことにより、バルーン１０１の容量がキャリブレーション
される。小さなキャビティ９８は、狭さくデバイス９７の環状フレーム１０３に取り付け
られた小さな蛇腹１０２によって画定され、反対端部でバルーン１０１に取り付けられて
いる。
【０２４７】
　図３５Ａおよび３５Ｂは、環状フレーム１０３が患者の器官の管状壁面部の周りに付け
られている場合の、狭さくデバイス９７の操作を略図的に示している。図３５Ａを参照す
ると、小さなキャビティ９８が収縮された場合、蛇腹１０２はバルーン１０１を環状フレ
ーム１０３内に内側に引き、それによって狭さくデバイス９７は壁面部を狭さくする。図
３５Ｂを参照すると、小さなキャビティ９８が膨張された場合、蛇腹１０２は環状フレー
ム１０３からバルーン１０１を引き、それによって狭さくデバイス９７が壁面部を解放す
る。
【０２４８】
　上に記載したように、狭さくデバイスおよび刺激デバイスは、患者の卵管内で精子を活
動的に移動させるように協働することができる。これは、図２に示す狭さく／刺激ユニッ
トを使用して達成することができる。したがって、第１の協働選択肢によると、狭さくデ
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バイスのクランプ要素５、６は、卵管を完全に閉じることなく壁面部８を狭さくし、それ
によって卵管内の流れが制限され、制御デバイス４は、卵管の下流側または上流側方向に
狭さくされた壁面部を次第に刺激して、壁面部８を次第に収縮させて、卵管内で精子を移
動させるように電気素子７を制御する。
【０２４９】
　第２の協働選択肢によると、狭さくデバイスは、卵管内の流れが制限されるように壁面
部を狭さくし、制御デバイス４は、狭さくされた壁面部８を刺激して、壁面部８の上流端
部または下流端部のいずれかで卵管を閉じるように、細長いクランプ要素５、６の一端部
でいくつかの電気素子７を制御する。卵管がこのように閉じられた状態で、制御デバイス
４は、壁面部の狭さくを大きくするように狭さくデバイスを制御し、それによって卵管内
の精子は、壁面部８の下流側または上流側に移動される。
【０２５０】
　第２の協働選択肢を行うための本発明の別の実施形態では、狭さくデバイスは壁面部を
狭さくし、それによって卵管内の流れが制限され、壁面部が卵管の下流側または上流側方
向に次第に狭さくされるように、狭さくデバイスが壁面部の異なる領域の狭さくを変えな
がら、狭さくされた壁面部を刺激するように制御デバイス４が刺激デバイスを制御する。
図３６Ａ～３６Ｅは、その相互側に壁面部８の長さと当接する凸状表面１０７、１０８を
有する２つの細長い狭さく要素１０５、１０６と、凸状表面１０７、１０８上に位置決め
された多数の電気素子７（電極など）と備えた狭さくデバイス１０４を含む、このような
代替実施形態の異なる操作段階を示している。制御デバイス４は、狭さくデバイス１０４
の操作中に電気素子７を制御し、狭さく要素１０５、１０６が図３６Ａから３６Ｄから分
かるように、壁面部８を次第に狭さくするように、管状壁面部８に対して移動するように
細長い狭さく要素１０５、１０６を制御する。
【０２５１】
　したがって、図３６Ａに示す狭さく要素１０５、１０６の初期位置では、壁面部は狭さ
く要素１０５、１０６によって狭さくされず、電気素子７は付勢されない。この初期位置
から始まり、制御デバイス４は、壁面部８に接触する電気素子７が後者に接触するように
、電気素子７を付勢しながら、管状壁面部８を狭さくするように（図３６Ｂ参照）壁面部
に向かって（矢印で示す）狭さく要素１０５、１０６の左側端部を揺動させるように、狭
さく要素１０５、１０６を制御する。図３６Ｃは、どのように卵管が厚くなった壁面部８
によって完全に閉じられているかを示している。その後、図３６Ｃに示すように、制御デ
バイス４は、狭さく要素１０５、１０６の凸状表面１０７、１０８がその間で収縮された
壁面部８で互いの上を転動しながら（図３６Ｄ参照）、その右側端部が互いに向かって（
矢印で示す）移動するように、狭さく要素１０５、１０６が移動するように制御する。そ
の結果、器官の卵管内の精子は、右側に（白い矢印で示す）押される。狭さく要素１０５
、１０６が図３６Ｅに示す位置まで互いの上で転動された場合、制御デバイス４は、互い
から離れるように（図３６Ｅの矢印によって示す）図３６Ａに示す初期位置まで移動する
ように、狭さく要素１０５、１０６の右側端部を制御する。図３６Ａから３６Ｅまでによ
り記載された操作段階を、所望量の精子が蠕動的に器官の卵管内で移動されるまで、数回
循環的に繰り返すことができる。
【０２５２】
　別法では、狭さく要素１０５、１０６の一方だけが凸状表面を備えることができるが、
他の狭さく要素は壁面部に当接する平面表面を有する。また、患者の骨に対して器官の管
状部８を押す凸状表面を備えた単一の狭さく要素を使用することが可能である。
【０２５３】
　図３６Ａから３６Ｅによる実施形態では、制御デバイス４は、狭さくされた壁面部８を
次第に刺激して、狭さく要素１０５、１０６の凸状表面１０７、１０８が互いの上を転動
しているときに、細長い狭さく要素１０５、１０６の移動と調和して次第に収縮させるよ
うに、電気素子７を制御することができる。図３７は、患者に移植された装置のエネルギ
ー消費構成部品にエネルギーが伝送された、本発明の装置の一般的実施形態を略図的に示
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している。図３７の装置は、患者の管状卵管壁面の一部を優しく狭さくするように、およ
び狭さくされた部分の異なる領域を刺激して、壁面部を収縮させるように操作可能である
、移植された狭さく／刺激ユニット１１０を備えている。狭さく／刺激ユニット１１０の
狭さくデバイスは、可逆機能を行うこと、すなわち壁面部を狭さくするおよび解放するこ
とが可能である。エネルギー源１１１は、電源ライン１１２を介してエネルギーを狭さく
／刺激ユニット１１０のエネルギー消費構成部品に供給するようになっている。エネルギ
ー源からエネルギー供給をオンまたはオフに切り換えるために患者によって操作可能な無
線リモート・コントロール、または皮下移植スイッチを設けることができる。エネルギー
源は、移植可能な永久または充電式電池であってもよく、または患者によって直接操作可
能である、または無線エネルギーを狭さく／刺激ユニットのエネルギー消費構成部品に伝
送するように患者によって操作可能なリモート・コントロールによって制御することがで
きる、外部エネルギー伝送デバイス内に含めることができる。別法では、エネルギー源は
、移植可能な充電式電池、外部エネルギー伝送デバイス、および移植可能な充電式電池の
充電のために外部エネルギー伝送デバイスによって伝送された無線エネルギーを電気エネ
ルギーに変換するための移植可能なエネルギー変換デバイスの組合せを備えることができ
る。図３８は、いくつかの部品が患者内に移植され、他の部品が患者の身体の外側に置か
れている、図３７の一般的実施形態の特別な実施形態を示している。したがって、図３８
では、患者の皮膚１０９の右側に置かれた全ての部品が移植され、皮膚１０９の左側に置
かれた全ての部品が、患者の身体の外側に置かれている。装置の移植されたエネルギー変
換デバイス１１１Ａは、電源ライン１１２を介してエネルギーを狭さく／刺激ユニット１
１０のエネルギー消費構成部品に供給するようになっている。装置の外部エネルギー伝送
デバイス１１３は、移植されたエネルギー変換デバイス１１１Ａ内に組み込まれた信号受
信器によって受けられる、無線信号を伝送する無線リモート・コントロールを備えている
。移植されたエネルギー変換デバイス１１１Ａは、電源ライン１１２を介して狭さく／刺
激ユニット１１０に供給される、電気エネルギーに信号からのエネルギーを変換する。
【０２５４】
　図３８の装置はまた、装置のエネルギー消費移植構成部品を付勢するための移植された
充電式電池を備えることができる。この場合、移植されたエネルギー変換デバイス１１１
Ａはまた、エネルギー変換デバイスが信号からのエネルギーを電気エネルギーに変換する
ときに、電気エネルギーで電池を充電する。
【０２５５】
　マイクロプロセッサなどの、電気スイッチ１１４の形の逆転デバイスは、狭さく／刺激
ユニット１１０の狭さくデバイスを逆転させるために、患者に移植される。外部エネルギ
ー伝送デバイス１１３の無線リモート・コントロールは、エネルギーを搬送する無線信号
を伝送し、移植されたエネルギー変換デバイス１１１Ａは、スイッチ１１４を操作するた
めに、無線エネルギーを電流に変換する。電流の極性がエネルギー変換デバイス１１１Ａ
によってシフトされると、スイッチ１１４は、狭さく／刺激ユニット１１０の狭さくデバ
イスによって行われる機能を逆転させる。
【０２５６】
　図３９は、エネルギー変換デバイス１１１Ａ、狭さく／刺激ユニット１１０、および狭
さく／刺激ユニット１１０の狭さくデバイスを操作するための、モータ１１５の形の移植
された操作デバイスを備えた、本発明の一実施形態を示している。モータ１１５は、外部
エネルギー伝送デバイス１１３のリモート・コントロールがエネルギー変換デバイス１１
１Ａの受信器に無線信号を伝送するときに、エネルギー変換デバイス１１１Ａからのエネ
ルギーで動力が与えられる。
【０２５７】
　図４０は、エネルギー変換デバイス１１１Ａ、狭さく／刺激ユニット１１０、およびモ
ータ／ポンプ・ユニット１１７および流体リザーバ１１８を含む移植されたアセンブリ１
１６を備えた、本発明の一実施形態を示している。この場合、狭さく／刺激ユニット１１
０の狭さくデバイスは、油圧操作される、すなわち、油圧流体は壁面部を狭さくするよう
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に、モータ／ポンプ・ユニット１１７によってリザーバ１１８から狭さく／刺激ユニット
１１０まで汲み上げられ、油圧流体は壁面部を解放するように、モータ／ポンプ・ユニッ
ト１１７によって狭さく／刺激ユニット１１０からリザーバ１１８に汲み戻される。移植
されたエネルギー変換デバイス１１１Ａは、モータ／ポンプ・ユニット１１７に動力を与
えるように、無線エネルギーを電流に変換する。
【０２５８】
　図４１は、必要に応じてモータ１１５を逆転させるように制御ユニット１２２を制御す
る外部エネルギー伝送デバイス１１３と、その狭さくデバイスが油圧操作された狭さく／
刺激ユニット１１０と、移植されたエネルギー変換デバイス１１１Ａとを備え、移植され
た油圧流体リザーバ１１９と、移植されたモータ／ポンプ・ユニット１２０と、油圧弁シ
フト・デバイス１２１の形の移植された逆転デバイスと、別個の外部無線リモート・コン
トロール１１１Ｂとをさらに備えた、本発明の一実施形態を示している。モータ／ポンプ
・ユニット１２０のモータは電気モータである。外部エネルギー伝送デバイス１１３の無
線リモート・コントロールからの制御信号に応じて、移植されたエネルギー変換デバイス
１１１Ａは、制御信号によって運ばれるエネルギーからのエネルギーでモータ／ポンプ・
ユニット１２０に動力を与え、それによってモータ／ポンプ・ユニット１２０は、リザー
バ１１９と狭さく／刺激ユニット１１０の狭さくデバイスの間に油圧流体を分配する。リ
モート・コントロール１１１Ｂは、壁面部を狭さくするように流体が、モータ／ポンプ・
ユニット１２０によってリザーバ１１９から狭さく／刺激ユニット１１０の狭さくデバイ
スまで汲み上げられる１つの方向と、壁面部を解放するように、流体がモータ／ポンプ・
ユニット１２０によって狭さく／刺激ユニット１１０の狭さくデバイスからリザーバ１１
９まで汲み戻される別の反対方向の間で油圧流体流方向をシフトするようにシフト・デバ
イス１２１を制御する。
【０２５９】
　図４２は、エネルギー変換デバイス１１１Ａおよび狭さく／刺激ユニット１１０を備え
た、本発明の一実施形態を示している。制御ユニット１２２、蓄電池１２３およびコンデ
ンサ１２４はまた、患者内に移植されている。別個の外部無線リモート・コントロール１
１１Ｂは、制御ユニット１２２を制御する。制御ユニット１２２は、エネルギーを狭さく
／刺激ユニット１１０に供給する、蓄電池１２３内に電気エネルギーを貯蔵するように、
エネルギー変換デバイス１１１Ａを制御する。無線リモート・コントロール１１１Ｂから
の制御信号に応じて、制御ユニット１２２は、蓄電池１２３からの電気エネルギーを解放
し、解放されたエネルギーを電源ラインを介して伝送する、または狭さく／刺激ユニット
１１０の操作のために、電流を安定化させる、コンデンサ１２４を介してエネルギー変換
デバイス１１１Ａからの電気エネルギーを直接伝送する。
【０２６０】
　一代替形態によると、図４２の実施形態ではコンデンサ１２４を省くことができる。別
の代替形態によると、本実施形態の蓄電池１２３を省くことができる。
【０２６１】
　図４３は、エネルギー変換デバイス１１１Ａ、狭さく／刺激ユニット１１０を備えた、
本発明の一実施形態を示している。狭さく／刺激ユニット１１０の操作のためにエネルギ
ーを供給するための電池１２５、および狭さく／刺激ユニット１１０の操作を切り換える
ための電気スイッチ１２６はまた、患者に移植されている。スイッチ１２６は、電池１２
５が使用されていないオフ・モードから、電池１２５が狭さく／刺激ユニット１１０の操
作のためにエネルギーを供給するオン・モードに切り換えるように、エネルギー変換デバ
イス１１１Ａによって供給されたエネルギーによって操作される。
【０２６２】
　図４４は、制御ユニット１２２がまた患者内に移植されていることを除いて、図４３と
同一の本発明の一実施形態を示している。別個の外部無線リモート・コントロール１１１
Ｂは、制御ユニット１２２を制御する。この場合、スイッチ１２６は、無線リモート・コ
ントロール１１１Ｂが制御ユニット１２２を制御しないようにされ、電池１２５が使用さ
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れていないオフ・モードから、リモート・コントロール１１１Ｂが、狭さく／刺激ユニッ
ト１１０の操作のために、電池１２５から電気エネルギーを解放するように制御ユニット
１２２を制御することが可能である待機モードに切り換えるために、エネルギー変換デバ
イス１１１Ａによって供給されたエネルギーによって操作される。
【０２６３】
　図４５は、蓄電池１２３が電池１２５に置き換えられ、移植された構成部品が異なるよ
うに相互接続されていることを除いて、図４４と同一の本発明の一実施形態を示している
。この場合、蓄電池１２３は、エネルギー変換デバイス１１１Ａからエネルギーを貯蔵す
る。無線リモート・コントロール１１１Ｂからの制御信号に応じて、移植された制御ユニ
ット１２２は、蓄電池１２３が使用されていないオフ・モードから、蓄電池１２３が狭さ
く／刺激ユニット１１０の操作のためにエネルギーを供給するオン・モードに切り換える
ように、スイッチ１２６を制御する。
【０２６４】
　図４６は、電池１２５がまた患者内に移植されており、移植された構成部品が異なるよ
うに相互接続していることを除いて、図４５と同一の本発明の一実施形態を示している。
無線リモート・コントロール１１１Ｂからの制御信号に応じて、移植された制御ユニット
１２２は、電池１２５が使用されていないオフ・モードから電池１２５が狭さく／刺激ユ
ニット１１０の操作のために電気エネルギーを供給するオン・モードに切り換えるように
、スイッチ１２６を操作するためにエネルギーを運ぶように、コンデンサであってもよい
蓄電池１２３を制御する。
【０２６５】
　別法では、スイッチ１２６は、無線リモート・コントロール１１１Ｂが、電気エネルギ
ーを供給するように電池１２５を制御しないようにされ、電池１２５が使用されていない
オフ・モードから、無線リモート・コントロール１１１Ｂが狭さく／刺激ユニット１１０
の操作のために、電気エネルギーを供給するように電池１２５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、蓄電池１２３によって供給されたエネルギーによって
操作することができる。
【０２６６】
　図４７は、モータ１１５、ギアボックス１２７の形の機械的逆転デバイス、およびギア
ボックス１２７を制御する制御ユニット１２２がまた、患者内に移植されていることを除
いて、図４３と同一の本発明の一実施形態を示している。別個の外部無線リモート・コン
トロール１１１Ｂは、狭さく／刺激ユニット１１０の狭さくデバイス（機械的に操作され
た）によって行われる機能を逆転させるようにギアボックス１２７を制御するために、移
植された制御ユニット１２２を制御する。
【０２６７】
　図４８は、移植された構成部品が異なるように相互接続されていることを除いて、図４
６と同一の本発明の一実施形態を示している。したがって、この場合、蓄電池１２３、適
切にはコンデンサがオン・モードに切り換えるためにスイッチ１２６を作動させる場合に
、電池１２５が制御ユニット１２２に動力を与える。スイッチ１２６がオン・モードにあ
る場合、制御ユニット１２２は、狭さく／刺激ユニット１１０の操作のために、エネルギ
ーを供給する、または供給しないように、電池１２５を制御することが可能である。
【０２６８】
　図４９は、モータ１１５を狭さく／刺激ユニット１１０に接続させるギアボックス１２
７、およびモータ１１５に動力を与えるようにエネルギー変換デバイス１１１Ａを制御す
る制御ユニット１２２がまた患者に移植されていることを除いて、図３９と同一の本発明
の一実施形態を示している。必要に応じてモータ１１５を逆転させるように、制御ユニッ
ト１２２を制御する別個の外部無線リモート・コントロール１１１Ｂがある。
【０２６９】
　任意選択では、図４２に示す蓄電池１２３を、図４９の実施形態に設けることができ、
移植された制御ユニット１２２は、蓄電池１２３内に変換されたエネルギーを貯蔵するよ
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うに、エネルギー変換デバイス１１１Ａを制御する。無線リモート・コントロール１１１
Ｂからの制御信号に応じて、制御ユニット１２２は、狭さく／刺激ユニット１１０の操作
のためにエネルギーを供給するように蓄電池１２３を制御する。
【０２７０】
　当業者は、図３８～４９による上記様々な実施形態を多くの異なる方法で組み合わせる
ことができることが分かるだろう。例えば、エネルギー操作スイッチ１１４を、図３９、
４２～４９の実施形態のいずれかに組み込むことができ、油圧シフト・デバイス１２１を
図４０の実施形態に組み込むことができ、ギアボックス１２７を図３９の実施形態に組み
込むことができる。スイッチ１１４は、電子構成部品、例えば切り換えのために設計され
たマイクロプロセッサ、またはＦＧＰＡ（フィールド・プログラマブル・ゲート・アレイ
）を備えたタイプであってもよい。しかし、別法では、エネルギー操作スイッチ１１４は
、「オン」と「オフ」の間で患者によって手動で切り換えられる皮下移植押しボタンに置
き換えることができる。
【０２７１】
　別法では、永久または充電式電池は、図３８～４９に示す実施形態のエネルギー変換デ
バイス１１１Ａに置き換えることができる。
【０２７２】
　図５０は、図３７～４９による上記実施形態のいずれかで使用するための、電気接合素
子１２８の形のエネルギー変換デバイスを示している。素子１２８は、互いに挟まれたｐ
型半導体層１２９およびｎ型半導体層１３０を含む平面ｐ－ｎ接合素子である。電球１３
１は、生成された電流がどのように得られるかを示すように、素子１２８の反対側に電気
接続されている。このようなｐ－ｎ接合素子１２８からの電流の出力は、温度に相関して
いる。以下の式を参照のこと。
Ｉ＝Ｉ０（ｅｘｐ（ｑＶ／ｋＴ）－１）
式中、Ｉは外部電流流れであり、Ｉ０は逆飽和電流であり、ｑは１．６０２×１０～１９
クーロンの基礎電荷であり、Ｖは付加電圧であり、ｋはボルツマン定数であり、Ｔは絶対
温度である。
【０２７３】
　大きな負の付加電圧（逆バイアス）で、指数項は、１．０と比べてごく僅かとなり、Ｉ
はほぼ－Ｉ０である。Ｉ０は、接合の温度に強く依存しており、したがって真性キャリア
濃度に強く依存している。Ｉ０は、より大きなバンドギャップのものより小さなバンドギ
ャップの材料で大きい。ダイオードの整流作用、すなわち１つの方向のみへの電流流れの
制限は、この特定の実施形態では、ｐ－ｎ接合素子１２８の操作に重要である。
【０２７４】
　ｐ－ｎ接合素子を設計する代替方法は、それぞれの実施形態で利用されるエネルギーの
種類を吸収しない支持材料の上に半導体の薄層を被着させることである。光波に関して無
線伝送されたエネルギーを使用するために、ガラスは適切な材料である可能性がある。半
導体層内で、これに限定されないが、テルル化カドミウム、銅インジウム・ジセレナイド
、およびケイ素などの様々な材料を使用することができる。効率をよくするために、ｐお
よびｎ型材料のいくつかの層を備えた多層構造を使用することも可能である。
【０２７５】
　ｐ－ｎ接合素子１２８によって生成される電気エネルギーは、太陽電池によって生成さ
れるのと同じタイプであってもよく、負および正の場が直流を作り出す。別法では、負お
よび正の半導体層は、伝送された波の後に極性を変えることができ、それによって交流が
生成される。
【０２７６】
　ｐ－ｎ接合素子１２８は、移植に適したようになるように設計されている。したがって
、人間の身体に接触している素子１２８の外部表面は全て、生体適合性材料で作られてい
る。ｐ－ｎ接合半導体は、１μＡより大きいべきである電流出力が、上に示すようにこの
ような温度にかなり依存しているので、３７℃の体温で最適に動作するように設計されて
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いる。皮膚および皮下組織は両方ともエネルギーを吸収するので、素子１２８の感度また
は作業領域と、無線エネルギー伝送の強度または強さの間の関係が考えられる。ｐ－ｎ接
合素子１２８は、平らで小さく設計されていることが好ましい。別法では、素子１２８が
より大きな寸法にされる場合、患者の身体移動に適合するために可撓性があるべきである
。素子１２８の容量は、２０００ｃｍ3より小さく保持されるべきである。
【０２７７】
　図５１は、狭さく／刺激ユニット１１０を制御するための、本発明の装置の遠隔制御の
基本的部品を示している。この場合、狭さく／刺激ユニットの刺激デバイスは電気パルス
で壁面部を刺激する。遠隔制御は、患者の皮膚１３２を通して、しばしば約１００ｋＨｚ
～１ｇＨｚの高周波数の電磁波信号の無線伝送に基づいている。図５１では、皮膚１３２
の左側に置かれた全ての部品は、患者の身体の外側に置かれており、皮膚１３２の右側に
置かれた全ての部品は移植されている。
【０２７８】
　外部信号伝送デバイス１３３は、皮膚１３２の近くに移植された信号受信デバイス１３
４の近くに位置決めされるようになっている。代替形態として、信号受信デバイス１３４
は、例えば患者の腹部の内側に置くことができる。信号受信デバイス１３４は、極めて細
いワイヤで巻かれ、特定の高周波数にコンデンサで調整された、約１～１００ｍｍ、好ま
しくは２５ｍｍの直径のコイルを備えている。小さなコイルは、患者の皮膚の下に移植さ
れる場合に選択され、大きなコイルは患者の腹部に移植される場合に選択される。信号伝
送デバイス１３３は、信号受信デバイス１３４のコイルとほぼ同じ寸法を有するが、必要
なより大きな電流を取り扱うことができる厚いワイヤで巻かれたコイルを備えている。信
号伝送デバイス１３３のコイルは、信号受信デバイス１３４のコイルと同じ特定の高周波
数に調整される。
【０２７９】
　信号伝送デバイス１３３は、電力増幅器および信号受信デバイス１３４を介して移植さ
れた制御ユニット１３５にデジタル情報を送信するようになっている。偶然のランダムな
高周波数領域が制御コマンドをトリガするのを避けるために、デジタル信号コードが使用
される。信号伝送デバイス１３３上に置かれた従来のキーパッドは、狭さく／刺激ユニッ
トの制御のためにデジタル信号を送るように、信号伝送デバイス１３３に命令するために
使用される。信号伝送デバイス１３３は、高周波数信号を生成することによってコマンド
を開始する。短時間の後に、信号が制御システムの移植された部品を付勢すると、所定の
ステップで狭さく／刺激ユニット１１０の狭さくデバイスを操作するようにコマンドが送
られる。コマンドは、以下に示す形でデジタル・パケットとして送られる。
【０２８０】
【表１】

【０２８１】
　コマンドは、かなり長い期間の間（例えば、約３０秒以上）連続的に送られる。新しい
狭さくまたは解放ステップが望ましい場合、カウント・バイトは１だけ増加されて、移植
された制御ユニット１３５が復号化し、別のステップが信号伝送デバイス１３３によって
要求されていることを理解することが可能になる。デジタル・パケットの任意の部分がエ
ラーである場合、その内容は単に無視される。
【０２８２】
　ライン１３６を通して、移植された付勢ユニット１３７は、信号受信デバイス１３４に
よって受けられる高周波数電磁波信号からエネルギーを引き出す。付勢ユニット１３７は
、大きなコンデンサなどのエネルギー源内にエネルギーを貯蔵し、制御ユニット１３５に



(72) JP 2011-500139 A 2011.1.6

10

20

30

40

50

動力を与え、ライン１３８を介して狭さく／刺激ユニット１１０に動力を与える。
【０２８３】
　制御ユニット１３５は、復調器およびマイクロプロセッサを備えている。復調器は、信
号伝送デバイス１３３から送信されたデジタル信号を復調する。マイクロプロセッサは、
デジタル・パケットを受信し、これを復号化し、信号ライン１３９を介して制御信号を送
信して、受信したコマンド・コードによって患者の器官の壁面部を狭さくするまたは解放
するように、狭さく／刺激ユニット１１０の狭さくデバイスを制御する。
【０２８４】
　図５２は、無線エネルギーが電流に変換される、本発明の一実施形態の回路を示してい
る。回路の外部構成部品は、マイクロプロセッサ１４０、信号発生器１４１、およびそれ
に接続された電力増幅器１４２を含んでいる。マイクロプロセッサ１４０は、信号発生器
１４１をオン／オフに切り換え、デジタル・コマンドで信号発生器１４１によって生成さ
れた信号を変調するようになっている。電力増幅器１４２は、信号を増幅し、これらを外
部信号伝送アンテナ・コイル１４３に送信する。アンテナ・コイル１４３は、信号発生器
１４１によって生成される周波数に調整された共振回路を形成するように、コンデンサ１
４４と並列に接続されている。
【０２８５】
　回路の移植された構成部品は、伝送アンテナ・コイル１４３と同じ周波数に調整された
共振回路を共に形成する信号受信アンテナ・コイル１４５、およびコンデンサ１４６を含
んでいる。信号受信アンテナ・コイル１４５は、電流を受信した高周波電磁波から誘導し
、整流ダイオード１４７は貯蔵コンデンサ１４８を充電する誘導電流を整流する。貯蔵コ
ンデンサ１４８は、狭さく／刺激ユニット１１０の狭さくデバイスを駆動するためにモー
タ１４９に動力を与える。アンテナ・コイル１４５とダイオード１４７の間に接続された
コイル１５０は、コンデンサ１４８およびダイオード１４７が、より高周波数で信号受信
アンテナ１４５の回路を装填するのを防ぐ。したがって、コイル１５０により、コンデン
サ１４８を充電し、振幅変調を使用してデジタル情報を伝送することが可能になる。
【０２８６】
　並列に接続されたコンデンサ１５１および抵抗器１５２、およびダイオード１５３は、
振幅変調デジタル情報を検出するために使用される検出器を形成する。フィルタ回路は、
アースを介して抵抗器１５４と直列に接続されたコンデンサ１５６と直列に接続された抵
抗器１５５と直列に接続された抵抗器１５４、およびその一端子が抵抗器１５４、１５５
の間に接続され、もう一方の端子がダイオード１５３とコンデンサ１５１および抵抗器１
５２によって形成された回路の間に接続されているコンデンサ１５７とによって形成され
ている。フィルタ回路は、望ましくない低および高周波数を除去するために使用される。
検出および除去された信号は、デジタル情報を復号化し、トランジスタ１６０、１６１、
１６２および１６３を備えたＨブリッジ１５９を介してモータ１４９を制御する、移植さ
れたマイクロプロセッサ１５８に供給される。モータ１４９は、Ｈブリッジ１５９によっ
て２つの反対方向に駆動させることができる。
【０２８７】
　マイクロプロセッサ１５８はまた、貯蔵コンデンサ１４８内の貯蔵エネルギー量を監視
する。モータ１４９を作動させるために信号を送信する前に、マイクロプロセッサ１５８
は、貯蔵コンデンサ１４８内に貯蔵されたエネルギーが十分であるかどうかをチェックす
る。貯蔵されたエネルギーが要求された操作を行うのに十分でない場合、マイクロプロセ
ッサ１５８は、モータ１４９を作動させる前に、貯蔵コンデンサ１４８を充電するために
受信信号を待つ。
【０２８８】
　別法では、貯蔵コンデンサ１４８に貯蔵されたエネルギーは、スイッチに動力を与える
ために使用することしかできず、モータ１４９に動力を与えるエネルギーは、比較的高い
容量の別の移植されたエネルギー源、例えば電池から得ることができる。この場合、スイ
ッチは、スイッチが貯蔵コンデンサ１４８によって動力が与えられる場合にオン・モード
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でモータ１４９に電池を接続し、スイッチに動力が与えられていない場合に待機モードで
モータ１４９から電池を切断させたままにするようになっている。
【０２８９】
　図５３Ａ～５３Ｃは、ここでは参照番号２００で示されている狭さく／刺激ユニットが
、追加のクランプ要素を備えていることを除いて、図２の実施形態と同様の、本発明の一
実施形態を示している。図５３Ａ～５３Ｃの実施形態は、患者の卵管内で精子を活動的に
移動させるのに適している。したがって、狭さく／刺激ユニット２００はまた、第１の対
の短いクランプ要素２０１および２０２、第２の対の短いクランプ要素２０３および２０
４を備えており、第１および第２の対のクランプ要素は、細長いクランプ要素５、６の相
互側に位置決めされている。第１の対の２つの短いクランプ要素２０１、２０２は、収縮
位置（図５３Ａ）とクランプ位置（図５３Ｂおよび５３Ｃ）の間で互いに向かって、およ
び互いから離れるように径方向に移動可能であり、第２の対の２つの短いクランプ要素２
０３、２０４は、収縮位置（図５３Ｃ）とクランプ位置（図５３Ａおよび図５３Ｂ）の間
で互いに向かって、および互いから離れるように径方向に移動可能である。各対の短い要
素のそれぞれの短いクランプ要素２０１および２０３の一方の上の電気素子７が、各対の
短い要素のそれぞれの他の短いクランプ要素２０２および２０４の上の電気素子７に面し
ているように、刺激デバイス３はまた、短いクランプ要素２０１～２０４上に位置決めさ
れた電気素子７を備えている。
【０２９０】
　短いクランプ要素２０１、２０２が壁面部８の上流端部に位置決めされ、短いクランプ
要素２０３、２０４、２０２が壁面部８の下流端部に位置決めされるように、狭さく／刺
激ユニット２００は、患者の管状卵管壁面の壁面部８に付けられている。図５３Ａ～５３
Ｃでは、壁面部８の上流端部は左側に対してであり、壁面部８の下流端部は右側に対して
である。
【０２９１】
　制御デバイス４は、互いに独立して壁面部８を狭さくし、解放するように、１対の短い
クランプ要素２０１、２０２、１対の細長いクランプ要素５、６、および１対の短い要素
２０３、２０４を制御する。制御デバイスはまた、電気パルスで狭さくされた壁面部８を
刺激して、壁面部８を収縮させるように、壁面部を狭さくしているクランプ要素上の電気
素子７を制御し、それによって壁面部８の卵管が閉じられる。
【０２９２】
　図５３Ａ～５３Ｃは、壁面部８の卵管内で下流側に精子を循環的に移動させるように、
狭さく／刺激ユニット２００の操作を制御デバイス４がどのように制御するかを示してい
る。したがって、図５３Ａは、短いクランプ要素２０１、２０２および細長いクランプ要
素５、６が収縮位置にあり、短いクランプ要素２０３、２０４がクランプ位置にあり、要
素２０３、２０４上の電気素子７が壁面部８を電気刺激している。電気刺激により、要素
２０３、２０４での壁面部８は厚くなり、それによって卵管が閉じられる。図５３Ｂは、
要素２０１、２０２上の電気素子７が壁面部８を電気刺激し、それによってある量の身体
物質が壁面部８の上流端部と下流端部の間で卵管内に捕捉されながら、短いクランプ要素
２０１、２０２がまたどのようにクランプ位置まで径方向内側に移動されたのかを示して
いる。図５３Ｃは、最初にどのように短いクランプ要素２０３、２０４が収縮位置に径方
向外側に移動され、その後、要素５、６上の電気素子７が壁面部８を電気刺激しながら細
長いクランプ要素５、６がクランプ位置に径方向内側に移動されたのかを示している。そ
の結果、壁面部８の上流端部と下流端部の間の卵管内の精子は、卵管内で下流側に移動さ
れた。その後、制御デバイス４は、図５３Ａに示す状態をとるように、狭さく／刺激ユニ
ット２００を制御する。
【０２９３】
　別法では、卵管内で上流側に精子を移動させるために、上に記載した狭さく／刺激ユニ
ット２００の操作サイクルを逆にすることができる。この場合、制御デバイス４は、その
下流端部で壁面部８を狭さくして、卵管内の流れを制限するように、短いクランプ要素２
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０３、２０４を制御し、下流端部で電気パルスで狭さくされた壁面部８を刺激して、卵管
を閉じるように電気素子７を制御する。図５３Ａに示すように卵管が狭さくされた壁面部
８の下流端部で閉じられ、短いクランプ要素２０１、２０２が収縮位置にある状態で、制
御デバイス４は、その上流端部と下流端部の間で壁面部８を狭さくするように、細長いク
ランプ要素５、６を制御する。その結果、その上流端部と下流端部の間で壁面部８内に含
まれた精子は、卵管内で上流側に移動される。
【０２９４】
　図５３Ａ～５３Ｃは、対のクランプ要素を開示しているが、単一の短いクランプ要素２
０１、単一の細長いクランプ要素５および単一の短いクランプ要素２０３のみを備えた狭
さく／刺激ユニット２００を設計することが考えられることに留意されたい。この場合、
管状壁面部８の底部は、クランプ要素２０１、５および２０３と反対側で狭さく／刺激ユ
ニット２００の固定要素によって支持されている。
【０２９５】
　図５４Ａおよび５４Ｂは、狭さく／刺激ユニット２０５が患者の管状器官の卵管内で精
子を活動的に移動させるために設計された、本発明の別の実施形態を略図的に示している
。狭さく／刺激ユニット２０５の狭さくデバイス２０６は、回転子２０７の軸２０９から
等配分で位置決めされた３つの円筒形狭さく要素２０８Ａ、２０８Ｂおよび２０８Ｃを担
持する回転子２０７を備えている。狭さく要素２０８Ａ～２０８Ｃは、ローラとして設計
することができる。各円筒形要素２０８Ａ～２０８Ｃは、電気素子７を備えている。固定
した細長い支持要素２１０は、回転子２０７から間隔を置いているが近くに位置決めされ
ており、回転子２０７の軸２０９と同心の部分円筒形表面２１１を有する。狭さく／刺激
ユニット２０５は、支持要素２１０と回転子２０７の間に器官２１２が延びるように、患
者の卵管２１２の上に付けられている。
【０２９６】
　制御デバイス４は、狭さくデバイスの回転子２０７を回転させるように制御し、それに
よって狭さく要素２０８Ａ～２０８Ｃが細長い支持要素２１０に対して卵管２１２の一連
の壁面部のうちの壁面部を連続的に狭さくする。狭さく要素２０８Ａ～２０８Ｃの電気素
子７は、電気パルスで狭さくされた壁面部を刺激し、それによって壁面部は厚くなり、卵
管２１２を閉じる。図５４Ａは、どのように狭さく要素２０８Ａが卵管２１２の壁面を狭
さくし始めたか、およびどのように卵管２１２が狭さく要素２０８Ａ上の電気素子７の助
けを借りて閉じられており、狭さく要素２０８Ｂが卵管２１２を解放するところであるか
を示している。図５４Ｂは、どのように狭さく要素２０８Ａが細長い支持要素２１０に沿
ってほぼ半分前進し、矢印によって示された方向に卵管内で精子を移動させたかを示して
いる。狭さく要素２０８Ｂは卵管２１２を解放し、狭さく要素２０８Ｃは卵管２１２と係
合するところである。したがって、制御デバイス４は、２１２内の精子が蠕動的に移動さ
れるように、卵管２１２の壁面部を狭さくしながら、細長い支持要素２１０に沿って、次
々と狭さく要素２０８Ａ～２０８Ｃを循環的に移動させるように回転子２０７を制御する
。
【０２９７】
　図５５Ａ、５５Ｂおよび５５Ｃは、本発明の装置で使用するための、別の機械操作可能
な狭さくデバイス２１３を示している。図５５Ａを参照すると、狭さくデバイス２１３は
、患者の卵管８の上に取り付けられた第１のリング形ホルダ２１４と、ホルダ２１４から
離れて置かれた卵管８上に付けられた第２のリング形ホルダ２１５とを備えている。卵管
８に沿って平行に延び、卵管８に接触することなく２つのホルダ２１３、２１４を相互接
続させる弾性ストリング２１６（ここでは、１２のストリング）がある。図５５Ａは、卵
管８が狭さくされていない、狭さくデバイス２１３の停止状態を示している。
【０２９８】
　図５５Ｂおよび５５Ｃを参照すると、卵管８が狭さくされる場合、リング形ホルダ２１
３および２１４は、反対方向に操作手段（図示せず）によって回転され、それによって弾
性ストリング２１６が図５５Ｂおよび５５Ｃから分かる方法で卵管８を狭さくする。簡潔
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にする目的で、５つのストリング２１６のみが図５５Ｂに示されている。
【０２９９】
　本発明によると、卵管８を電気刺激して、卵管８の壁面を収縮させる電極が、ストリン
グ２１６（図５５Ａ～５５Ｃに図示せず）に取り付けられている。
【０３００】
　図５６は、本発明の装置の移植された狭さく／刺激ユニット３０１のエネルギー消費構
成部品に接続された移植された内部エネルギー受信器３０２に正確な量のエネルギーを供
給するために、装置の少なくとも１つの機能パラメータに関連する、および／または患者
の身体パラメータに関連する情報を与えるように、患者の身体の内側からその外側に情報
を送信することが可能である装置の配置を略図的に示している。このようなエネルギー受
信器３０２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備えることができ
る。要するに、無線エネルギーは患者の外側に置かれた外部エネルギー源３０４ａから伝
送され、患者の内側に置かれた内部エネルギー受信器３０２によって受けられる。内部エ
ネルギー受信器は、スイッチ３２６を介して狭さく／刺激ユニット３０１のエネルギー消
費構成部品に受けたエネルギーを直接または間接的に供給するようになっている。エネル
ギー・バランスは、内部エネルギー受信器３０２によって受けられたエネルギーと狭さく
／刺激ユニット３０１で使用されるエネルギーの間で判断され、無線エネルギーの伝送は
その後、判断されたエネルギー・バランスに基づいて制御される。エネルギー・バランス
はしたがって、過度の温度上昇を引き起こすことなく、適切に狭さく／刺激ユニット３０
１を操作するのに十分である、必要な正しいエネルギー量の正確な表示を与える。
【０３０１】
　図５６では、患者の皮膚は縦線３０５によって示されている。ここでは、エネルギー受
信器は、患者の内側、好ましくは患者の皮膚３０５のちょうど下に置かれたエネルギー変
換デバイス３０２を備えている。一般的に言えば、移植されたエネルギー変換デバイス３
０２は、腹部、胸部、筋肉帯（例えば、腹部壁面内の）に、皮下に、または任意の他の適
切な位置に置くことができる。移植されたエネルギー変換デバイス３０２は、移植された
エネルギー変換デバイス３０２の近くで、患者の皮膚３０５の外側に置かれた外部エネル
ギー伝送デバイス３０４に設けられた外部エネルギー源３０４ａから伝送される無線エネ
ルギーＥを受けるようになっている。
【０３０２】
　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は普通、外部エネルギー源３
０４ａ内に配置された一次コイル、および移植されたエネルギー変換デバイス３０２内に
配置された隣接した二次コイルを備えたデバイスなどの任意の適切な経皮エネルギー伝送
（ＴＥＴ）デバイスにより伝送することができる。電流が一次コイルを通して供給される
場合、電圧の形のエネルギーは、装置の移植されたエネルギー消費構成部品に動力を与え
るために使用することができる二次コイル内に、例えば充電式電池またはコンデンサなど
の、移植されたエネルギー源内に入ってくるエネルギーを貯蔵した後に誘導される。しか
し、本発明は普通、任意の特定のエネルギー伝送技術に限定されるものではなく、ＴＥＴ
デバイスまたはエネルギー源、および任意の種類の無線エネルギーを使用することができ
る。
【０３０３】
　移植されたエネルギー受信器によって受けられるエネルギー量は、装置の移植された構
成部品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。「使用されるエネルギー
」という用語はその後、装置の移植された構成部品によって貯蔵されるエネルギーをも含
むものとして理解されたい。制御デバイスは、伝送されたエネルギーの量を調整するよう
に、判断されたエネルギー・バランスに基づいて、外部エネルギー源３０４ａを制御する
外部制御ユニット３０４ｂを備えている。正確な量のエネルギーを伝送するためには、エ
ネルギー・バランスおよび所要のエネルギー量が、スイッチ３２６と狭さく／刺激ユニッ
ト３０１の間に接続された、移植された内部制御ユニット３１５を含む判断デバイスによ
って判断される。内部制御ユニット３１５はしたがって、図示しないが適切なセンサなど
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によって得られる様々な測定値を受けるように配置することができ、狭さく／刺激ユニッ
ト３０１のいくつかの特性を測定し、狭さく／刺激ユニット３０１の適切な操作に必要な
所要のエネルギー量をいくらか反映することができる。さらに、患者の現在の状態はまた
、患者の状態を反映したパラメータを与えるために、適切な測定デバイスまたはセンサに
より検出することもできる。したがって、このような特徴および／またはパラメータは、
電力消費、操作モード、および温度と、体温、血圧、脈拍および呼吸などのパラメータに
よって反映される患者の状態などの、狭さく／刺激ユニット３０１の現在の状態に関連さ
せることができる。患者の他の種類の身体パラメータ、およびデバイスの機能パラメータ
はどこかに記載されている。
【０３０４】
　さらに、蓄電池３１６の形のエネルギー源は任意選択では、狭さく／刺激ユニット３０
１による後の使用のために、受けたエネルギーを蓄積するために、制御ユニット３１５を
介して移植されたエネルギー変換デバイス３０２に接続させることができる。別法では、
または加えて、また所要の量のエネルギーを反映するこのような蓄電池の特徴を測定する
こともできる。蓄電池を充電式電池に交換することができ、測定した特徴は電池の現在の
状態、エネルギー消費電圧、温度などの任意の電気パラメータに関連させることができる
。狭さく／刺激ユニット３０１に十分な電圧および電流を与えるために、また過剰な加熱
を避けるために、正確な量のエネルギーを移植されたエネルギー変換デバイス３０２から
受けることによって、最適に、すなわち少なすぎも多すぎもせず充電すべきであることを
はっきりと理解されたい。蓄電池はまた、対応する特徴を有するコンデンサであってもよ
い。
【０３０５】
　例えば、電池特徴を、電池の現在の状態を判断するために定期的に測定することができ
、その後、内部制御ユニット３１５内の適切な貯蔵手段内に状態情報として記憶させるこ
とができる。したがって、新しい測定が行われるたびに、記憶された電池状態情報はそれ
に応じて更新させることができる。このように、電池を最適の状態に維持するように、正
確な量のエネルギーを伝送することによって電池の状態を「キャリブレーション」するこ
とができる。
【０３０６】
　したがって、判断デバイスの内部制御ユニット３１５は、装置の上記センサまたは測定
デバイスによって行われた測定、または患者、または使用されている場合は移植されたエ
ネルギー源、またはこれらの任意の組合せに基づいて、エネルギー・バランスおよび／ま
たは現在必要な量のエネルギーを判断するようになっている。内部制御ユニット３１５は
さらに、外部制御ユニット３０４ｂに接続された外部信号受信器３０４ｃに判断した所要
量のエネルギーを反映した制御信号を伝送するように配置された、内部信号伝送装置３２
７に接続されている。外部エネルギー源３０４ａから伝送されたエネルギー量はその後、
受信した制御信号に応じて調整することができる。
【０３０７】
　別法では、判断デバイスは外部制御ユニット３０４ｂを備えることができる。この代替
形態では、センサ測定は、外部制御ユニット３０４ｂに直接伝送することができ、エネル
ギー・バランスおよび／または現在必要な量のエネルギーは外部制御ユニット３０４ｂに
よって判断することができ、したがって外部制御ユニット３０４ｂ内に内部制御ユニット
３１５の上記機能が一体化される。この場合、内部制御ユニット３１５を省くことができ
、センサ測定値は、外部信号受信器３０４ｃおよび外部制御ユニット３０４ｂに測定値を
送信する、内部信号伝送装置３２７に直接供給される。エネルギー・バランスおよび現在
必要な量のエネルギーはその後、これらのセンサ測定値に基づいて外部制御ユニット３０
４ｂによって判断することができる。
【０３０８】
　したがって、図５６の配置による本解決法は、例えば、エネルギー量、エネルギー差、
または装置の移植されたエネルギー消費構成部品によって使用されるエネルギー率と比較
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した受信エネルギー率に対する、受けたエネルギーと比較したエネルギーの実際の使用に
基づいているので、前の解決法より有効である所要のエネルギーを示す情報のフィードバ
ックを利用している。装置は、エネルギーを消費するため、または移植されたエネルギー
源などの中にエネルギーを貯蔵するいずれかのために受けたエネルギーを使用することが
できる。上に論じた異なるパラメータはしたがって、実際のエネルギー・バランスを判断
するツールとして関連しており必要である場合に使用される。しかし、このようなパラメ
ータ自体はまた、装置を特に操作するために内部で行われる任意の動作に必要である可能
性もある。
【０３０９】
　内部信号伝送装置３２７および外部信号受信器３０４ｃは、無線、ＩＲ（赤外線）また
は超音波信号などの適切な信号伝送手段を使用して、別個のユニットとして実施すること
ができる。別法では、内部信号伝送装置３２７および外部信号受信器３０４ｃは、基本的
には同じ伝送技術を使用して、エネルギー伝送に関して逆方向に制御信号を運ぶように、
移植されたエネルギー変換デバイス３０２および外部エネルギー源３０４ｃ内でそれぞれ
一体化させることができる。制御信号は、周波数、位相または振幅に関して変調させるこ
とができる。
【０３１０】
　したがって、フィードバック情報を、受信器および伝送装置を含む別個の通信システム
によって伝送することができるか、またはエネルギー・システム内に一体化させることが
できる。本発明によると、このような一体化情報フィードバックおよびエネルギー・シス
テムは、内部第１のコイルおよび第１のコイルに接続された第１の電子回路を有する、無
線エネルギーを受けるための移植可能な内部エネルギー受信器と、外部第２のコイルおよ
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
外部エネルギー伝送装置とを備えている。エネルギー伝送装置の外部第２のコイルは、エ
ネルギー受信器の第１のコイルによって受けられる無線エネルギーを伝送する。このシス
テムはさらに、電力スイッチが第１の電子回路への内部第１のコイルの接続をオンおよび
オフに切り換える場合、第１のコイルの装填に関連するフィードバック情報が外部第２の
コイルの負荷のインピーダンス変化の形で、外部エネルギー伝送装置によって受けられる
ように、第１の電子回路への内部第１のコイルの接続をオンおよびオフに切り換える電力
スイッチを備えている。図１７の配置でこのシステムを実施する際に、スイッチ３２６は
、別個であり内部制御ユニット３１５によって制御されるか、または内部制御ユニット３
１５内に一体化されるかのいずれかである。スイッチ３２６は、その最も広い範囲の実施
形態で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またはＤＡ変換器、または電力をオンにしたりオフにしたり切り換
えることができる任意の他の電子構成部品または回路を意味している。
【０３１１】
　要するに、図５６に示すエネルギー供給配置は、以下の方法で基本的に動作することが
できる。エネルギー・バランスは、判断デバイスの内部制御ユニット３１５によって最初
に判断される。所要量のエネルギーを反映した制御信号はまた、内部制御ユニット３１５
によって生成され、制御信号は内部信号伝送装置３２７から外部信号受信器３０４ｃに伝
送される。別法では、エネルギー・バランスは、上に記載したように、実施による代わり
に、外部制御ユニット３０４ｂによって判断することができる。その場合、制御信号は、
様々なセンサからの測定結果を運ぶことができる。外部エネルギー源３０４ａから発せら
れたエネルギー量をその後、判断したエネルギー・バランスに基づいて、例えば受信した
制御信号に応じて、外部制御ユニット３０４ｂによって調整することができる。この過程
は、進行しているエネルギー伝送の間に特定の間隔で間欠的に繰り返すことができる、ま
たはエネルギー伝送中に多少連続して実行することができる。
【０３１２】
　伝送されるエネルギー量は普通、電圧、電流、振幅、波周波数およびパルス特徴などの
、外部エネルギー源３０４ａ内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
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ことができる。このシステムはまた、内部コイルに関連する外部コイルに対する最適な位
置を見つけ、エネルギー伝送を最適化するようにシステムをキャリブレーションするため
に、ＴＥＴシステム内のコイル間の結合要素に関連する情報を得るために使用することが
できる。この場合、伝送されたエネルギー量を受信したエネルギー量と単純に比較する。
例えば、外部コイルが移動される場合、結合要素は変化する可能性があり、正確に表示さ
れた移動により外部コイルがエネルギー伝送のための最適な位置を見つける。外部コイル
は、結合要素が最大化される前に、判断デバイス内のフィードバック情報を得るように、
伝送エネルギー量をキャリブレーションするようになっていることが好ましい。
【０３１３】
　この結合要素情報はまた、エネルギー伝送中のフィードバックとして使用することもで
きる。このような場合、本発明のエネルギー・システムは、内部第１のコイル、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けるための移植可
能な内部エネルギー受信器と、外部第２のコイル、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、無線エネルギーを受けるための外部エネルギー伝送装置とを備えて
いる。エネルギー伝送装置の外部第２のコイルは、エネルギー受信器の第１のコイルによ
って受けられた無線エネルギーを伝送する。このシステムはさらに、フィードバック情報
として第１のコイル内に受けられたエネルギー量を通信するフィードバック・デバイスを
備えており、第２の電子回路は、フィードバック情報を受け、第２のコイルによる伝送エ
ネルギー量を第１のコイルで受けられたエネルギー量に関連するフィードバック情報と比
較して、第１と第２のコイルの間の結合要素を得るための判断デバイスを備えている。エ
ネルギー伝送装置は、得られた結合要素に応じて、伝送エネルギーを調整することができ
る。
【０３１４】
　図５７を参照すると、装置を操作するためのエネルギーの無線伝送が、低侵襲性操作を
可能にするために記載されているが、装置はワイヤ結合エネルギーでも操作することがで
きることが分かるだろう。このような実施例が、図５７に示されており、外部スイッチ３
２６は、外部エネルギー源３０４ａと狭さく／刺激ユニット３０１を操作する電気モータ
３０７などの操作デバイスの間に相互接続されている。外部制御ユニット３０４ｂは、狭
さく／刺激ユニット３０１の適切な操作を行うために、外部スイッチ３２６の操作を制御
する。
【０３１５】
　図５８は、どのようにして受けたエネルギーを狭さく／刺激ユニット３０１に供給する
ことができ、これによって使用することができるかの異なる実施形態を示している。図５
６の実施例と同様に、内部エネルギー受信器３０２は、伝送制御ユニット３０４ｂによっ
て制御される外部エネルギー源３０４ａから無線エネルギーＥを受信する。内部エネルギ
ー受信器３０２は、狭さく／刺激ユニット３０１に一定の電圧でエネルギーを供給するた
めに、図５８に「一定Ｖ」の破線ボックスで示した一定電圧回路を備えることができる。
内部エネルギー受信器３０２はさらに、狭さく／刺激ユニット３０１に一定電流でエネル
ギーを供給するために、図に「一定Ｃ」の破線ボックスで示した一定電流回路を備えるこ
とができる。
【０３１６】
　狭さく／刺激ユニット３０１は、モータ、ポンプ、狭さくデバイス、またはその電気操
作のためにエネルギーを必要とする任意の他の医療機器であってもよい、エネルギー消費
部３０１を備えている。狭さく／刺激ユニット３０１はさらに、内部エネルギー受信器３
０２から供給されたエネルギーを貯蔵するためのエネルギー貯蔵デバイス３０１ｂを備え
ることができる。したがって、供給されたエネルギーを、エネルギー消費部３０１ｂによ
って直接消費することができる、またはエネルギー貯蔵デバイス３０１ｂによって貯蔵す
ることができる、または供給されたエネルギーを部分的に消費し部分的に貯蔵することが
できる。狭さく／刺激ユニット３０１はさらに、内部エネルギー受信器３０２から供給さ
れたエネルギーを安定化させるエネルギー安定化ユニット３０１ｃを備えることができる
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。したがって、消費または貯蔵する前に、エネルギーを安定化させる必要があるように、
エネルギーを流動的に供給することができる。
【０３１７】
　内部エネルギー受信器３０２から供給されたエネルギーはさらに、狭さく／刺激ユニッ
ト３０１によって消費および／または貯蔵される前に、狭さく／刺激ユニット３０１の外
側に配置された別個のエネルギー安定化ユニット３２８によって蓄積および／または安定
化させることができる。別法では、エネルギー安定化ユニット３２８は、内部エネルギー
受信器３０２内に一体化させることができる。いずれの場合でも、エネルギー安定化ユニ
ット３２８は、一定電圧回路および／または一定電流回路を備えることができる。
【０３１８】
　図５６および図５８は、様々な示された機能構成部品および要素をどのように互いに対
して配置および接続させることができるかに関する、いくつかの可能性があるが、非限定
的な実施選択肢を示していることに留意されたい。しかし、当業者は多くの変更形態およ
び変形形態を本発明の範囲内で行うことができることが簡単に分かるだろう。
【０３１９】
　図５９は、無線エネルギーの伝送、またはエネルギー・バランスを制御する装置の提案
設計の１つのエネルギー・バランス測定回路を略図的に示している。回路は、２．５Ｖに
集められ、エネルギー不均衡に比例して関連する出力信号を有する。この信号の導関数は
、値が上下するかどうか、およびこのような変化がどのような速さで起こるかを示してい
る。受けたエネルギー量が装置の移植された構成部品によって使用されるエネルギーより
低い場合、より多くのエネルギーが伝送され、したがってエネルギー源に装填される。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。デジタル情報はその後、伝送されたエネルギーのレベルを調節することを可能
にする、外部エネルギー伝送デバイスに送信することができる。別の可能性は、バランス
が最大／最少ウィンドウから出る場合に、外部エネルギー伝送デバイスに情報を送信する
特定の最大および最少閾値とエネルギー・バランス・レベルを比較する比較器を使用する
完全アナログ・システムを有することである。
【０３２０】
　図５９の略図は、誘導エネルギー伝送を使用して、患者の身体の外側から、本発明の装
置の移植されたエネルギー構成部品にエネルギーを伝送するシステムの回路実施を示して
いる。誘導エネルギー伝送システムは典型的には、外部伝送コイルおよび内部受信コイル
を使用する。受信コイルＬ１は、図５９の略図に含まれ、システムの伝送部分が排除され
ている。
【０３２１】
　エネルギー・バランスの一般的概念の実施、および情報が外部エネルギー伝送装置に伝
送される方法はもちろん、いくつかの異なる方法で実施することができる。図２０の略図
、および情報を評価および伝送する上記方法は、制御システムを実施する方法の例として
のみ理解されたい。
【０３２２】
回路詳細
　図５９では、記号Ｙ１、Ｙ２、Ｙ３などは、回路内の試験ポイントを記号で表したもの
である。図の構成部品およびそれぞれの値は、この特定の実施で作用する値であって、も
ちろん無限の数の可能な設計解決法の１つに過ぎない。
【０３２３】
　回路に動力を与えるエネルギーは、エネルギー受信コイルＬ１によって受けられる。移
植された構成部品へのエネルギーは、この特定の場合には２５ｋＨｚの周波数で伝送され
る。エネルギー・バランス出力信号は、試験ポイントＹ１で存在している。
【０３２４】
　図５６、５８および５９に関連して記載した実施形態は、本発明の装置の移植されたエ
ネルギー消費構成部品への無線エネルギーの伝送を制御する一般的方法を特定する。この
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ような方法は、以下に一般的用語で規定する。
【０３２５】
　したがって、上に記載したような装置の移植されたエネルギー消費構成部品に供給され
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、患者の外側
に置かれた外部エネルギー源から伝送され、患者の内側に置かれた内部エネルギー受信器
によって受けられ、内部エネルギー受信器は受けたエネルギーを直接または間接的に供給
するように、装置の移植されたエネルギー消費構成部品に接続されている。エネルギー・
バランスは、内部エネルギー受信器によって受けられたエネルギーと、装置の移植された
部分の操作のために使用されるエネルギーの間で判断される。外部エネルギー源からの無
線エネルギーＥの伝送はその後、判断されたエネルギー・バランスに基づいて制御される
。
【０３２６】
　無線エネルギーは、外部エネルギー源内の一次コイルから内部エネルギー受信器内の二
次コイルまで誘導的に伝送させることができる。エネルギー・バランスの変更は、検出し
たエネルギー・バランス変化に基づいて無線エネルギーの伝送を制御するように検出する
ことができる。検出したエネルギー差に基づいて、無線エネルギーの伝送を制御するよう
に、内部エネルギー受信器によって受けられるエネルギーと装置の移植された部分の操作
に使用されるエネルギーの差を検出することもできる。
【０３２７】
　エネルギー伝達を制御すると、検出されたエネルギー・バランス変化がエネルギー・バ
ランスが増加していることを示している場合に、伝送された無線エネルギー量が減少され
る可能性があり、また逆も同様である。エネルギー伝送の増減は、さらに検出された変化
率に対応することができる。
【０３２８】
　検出されたエネルギー差が受けられたエネルギーが使用されるエネルギーより大きいこ
とを示している場合に、伝送された無線エネルギー量がさらに減少される可能性があり、
また逆も同様である。エネルギー伝送の増減は、その結果、検出されたエネルギー差の大
きさに対応することができる。
【０３２９】
　上に論じるように、装置の移植された部分の操作のために使用されるエネルギーは、装
置の移植された部分を操作するために消費される、および／または装置の少なくとも１つ
の移植されたエネルギー貯蔵デバイス内に貯蔵される。
【０３３０】
　装置の移植された部分の電気および／または身体パラメータ、および／または患者の身
体パラメータが判断される場合、パラメータに基づいて判断された、伝送率／時間単位に
したがって、消費および貯蔵のためにエネルギーを伝送することができる。また、伝送エ
ネルギーの合計量をパラメータに基づいて判断することができる。
【０３３１】
　内部エネルギー受信器によって受けられる合計エネルギー量と消費および／または貯蔵
エネルギーの合計量の差が検出され、検出された差がエネルギー・バランスに関連する少
なくとも１つの測定された電気パラメータの時間の経過にわたる積分に関連している場合
、この積分は、エネルギー・バランスに関連する監視された電圧および／または電流に対
して判断することができる。
【０３３２】
　消費および／または貯蔵エネルギーの量に関連する測定された電気パラメータの誘導関
数が経時的に判断される場合、この誘導関数をエネルギー・バランスに関連する監視した
電圧および／または電流に対して判断することができる。
【０３３３】
　外部エネルギー源からの無線エネルギーの伝送は、無線エネルギーを伝送するように、
第１の電気回路からの電気パルスを外部エネルギー源に加えることによって制御すること
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ができ、電気パルスは先端および後端縁部を備えており、電気パルスの連続した先端およ
び後端縁部の間の第１の時間間隔の長さ、および／または電気パルスの連続した後端およ
び先端縁部の間の第２の時間間隔の長さを変更し、無線エネルギーを伝送し、電気パルス
から生成された伝送エネルギーは様々な電力を有し、電力の変更は第１および／または第
２の時間間隔の長さによるものである。
【０３３４】
　その場合、電気パルスの周波数は、第１および／または第２の時間間隔を変更する場合
にはほぼ一定であってもよい。電気パルスを加える場合、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、電気パルスは変化しないままであってもよい。電気パルス
の振幅は、第１および／または第２の時間間隔を変更する場合にほぼ一定であってもよい
。さらに、電気パルスは、電気パルスの連続した先端および後端縁部の間で第１の時間間
隔の長さを変更するだけで変更することができる。
【０３３５】
　２つ以上の電気パルスの列を、一列で供給することができ、パルスの列を加える場合、
列はパルス列の初めに第１の電気パルスを有し、パルス列の終わりに第２の電気パルスを
有し、２つ以上のパルス列を一列で提供することができ、第１のパルス列内の第２の電気
パルスの連続した後縁部と、第２のパルス列の第１の電気パルスの先端縁部の間の第２の
時間間隔の長さが変更される。
【０３３６】
　電気パルスを加える場合、電気パルスはほぼ一定の電流およびほぼ一定の電圧を有する
ことができる。電気パルスはまた、ほぼ一定の電流およびほぼ一定の電圧を有することが
できる。さらに、電気パルスはまたほぼ一定の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、ほぼ一定の周波数を有することができる。
【０３３７】
　第１の電気回路および外部エネルギー源によって形成される回路は、第１の特徴期間ま
たは第１の時間定数を有することができ、伝送エネルギーを効果的に変更する場合、この
ような周波数期間は第１の特徴期間または時間定数より短い範囲にあってもよい。
【０３３８】
　図５６、５８および５９に関連して記載した実施形態はまた、本発明の装置の移植され
たエネルギー消費構成部品への無線エネルギーの伝送を制御する一般的機構を特定するこ
とができる。装置のこのような機構を、以下のように一般的用語で規定する。
【０３３９】
　その最も広い意味において、装置は、エネルギー伝送デバイスからの無線エネルギーの
伝送を制御する制御デバイスと、伝送された無線エネルギーを受信する移植可能な内部エ
ネルギー受信器とを備えており、内部エネルギー受信器は受信したエネルギーを直接また
は間接的に供給するために、装置の移植可能なエネルギー消費構成部品に接続されている
。装置はさらに、内部エネルギー受信器によって受けられるエネルギーと装置の移植可能
なエネルギー消費構成部品に使用されるエネルギーの間のエネルギー・バランスを判断す
るようになっている判断デバイスを備えており、制御デバイスは判断デバイスによって判
断されたエネルギー・バランスに基づいて、外部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。
【０３４０】
　さらに、本発明の装置は、以下の機構のいずれかを備えることができる。
【０３４１】
　内部エネルギー受信器内で二次コイルに無線エネルギーを誘導伝送するようになってい
る、外部エネルギー源内の一次コイル。
【０３４２】
　判断デバイスは、エネルギー・バランスの変化を検出するようになっており、制御デバ
イスは検出したエネルギー・バランス変化に基づいて、無線エネルギーの伝送を制御する
。
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【０３４３】
　判断デバイスは、内部エネルギー受信器によって受けられるエネルギーと装置の移植可
能なエネルギー消費構成部品に使用されるエネルギーの間の差を検出するようになってお
り、制御デバイスは検出したエネルギー差に基づいて、無線エネルギーの伝送を制御する
。
【０３４４】
　制御デバイスは、検出されたエネルギー・バランス変化がエネルギー・バランスが増加
していることを示している場合に、伝送された無線エネルギー量を減少させるように、ま
た逆も同様であるように、外部エネルギー伝送デバイスを制御し、エネルギー伝送の増減
は、検出された変化率に対応する。
【０３４５】
　制御デバイスは、検出されたエネルギー差が受けられたエネルギーが使用されるエネル
ギーより大きいことを示している場合に、伝送された無線エネルギー量を減少させるよう
に、また逆も同様であるように、外部エネルギー伝送デバイスを制御し、エネルギー伝送
の増減は、検出されたエネルギー差の大きさに対応する。
【０３４６】
　装置の移植された部分に使用されるエネルギーは、移植された部分を操作するために消
費され、および／または装置の少なくとも１つのエネルギー貯蔵デバイス内に貯蔵される
。
【０３４７】
　装置の電気および／または身体パラメータ、および／または患者の身体パラメータが判
断される場合、エネルギー伝送デバイスは、パラメータに基づいて判断デバイスによって
判断された、伝送率／時間単位にしたがって、消費および貯蔵するためにエネルギーを伝
送する。判断デバイスはまた、パラメータに基づいて伝送エネルギーの合計量を判断する
。
【０３４８】
　内部エネルギー受信器によって受けられるエネルギーの合計量と消費および／または貯
蔵されたエネルギーの合計量の差が検出され、検出された差がエネルギー・バランスに関
連する少なくとも１つの測定された電気パラメータの時間の経過にわたる積分に関連して
いる場合、判断デバイスは、この積分を、エネルギー・バランスに関連する監視された電
圧および／または電流に対して判断する。
【０３４９】
　消費および／または貯蔵エネルギーの量に関連する測定された電気パラメータの誘導関
数が経時的に判断される場合、判断デバイスは、この誘導関数をエネルギー・バランスに
関連する監視した電圧および／または電流に対して判断する。
【０３５０】
　エネルギー伝送デバイスは、人間の身体の外部に置かれたコイルを備えており、無線エ
ネルギーを伝送するように外部コイルに電気パルスを与えるために電気回路が提供される
。電気パルスは、先端および後端縁部を備えており、電気パルスの連続した後端および先
端縁部の間の第１の時間間隔、および／または電気パルスの連続した後端および先端縁部
の間の第２の時間間隔を変更して、伝送された無線エネルギーの電力を変更するようにな
っている。その結果、伝送された無線エネルギーを受けるエネルギー受信器は様々な電力
を有する。
【０３５１】
　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、電気パルス
を変更しないように運ぶようになっている。
【０３５２】
　電気回路は、時間定数を有し、第１および／または第２の時間間隔の長さが変えられる
場合に、コイル上の伝送された電力が変更されるように、第１の時間定数の範囲内にある
第１および第２の時間間隔のみを変更するようになっている。
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【０３５３】
　電気回路は、電気パルスの連続した先端および後端縁部の間で第１の時間間隔の長さを
変更するだけで変更されるように電気パルスを運ぶようになっている。
【０３５４】
　電気回路は、２つ以上の電気パルスの列を、一列で供給するようになっており、列はパ
ルス列の初めに第１の電気パルスを有し、パルス列の終わりに第２の電気パルスを有する
。
【０３５５】
　第１のパルス列内の第２の電気パルスの連続した後端縁部と、第２のパルス列の第１の
電気パルスの先端縁部の間の第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。
【０３５６】
　電気回路は、ほぼ一定の高さおよび／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の電気パルスを提供す
るようになっている。
【０３５７】
　電気回路は、時間定数を有し、第１および／または第２の時間間隔の長さが変えられる
場合に、第１のコイル上の伝送された電力が変更されるように、第１の時間定数の範囲内
にある第１および第２の時間間隔のみを変更するようになっている。
【０３５８】
　電気回路は、第１の時間定数を含む、または第１の時間定数の大きさと比べて、第１の
時間定数の比較的近くに配置されている範囲内にある第１および／または第２の時間間隔
の長さのみを変更する電気パルスを提供するようになっている。
【０３５９】
　本発明を最も実用的かつ好ましい実施形態であると現時点で考えられるものに関連して
記載したが、本発明は開示した実施形態に限るものではなく、逆に、添付の特許請求の範
囲の精神および範囲内に含まれる様々な変更形態および同等構成形態を含むことを意図し
ていることを理解されたい。
【０３６０】
　狭さくデバイスは、妊娠を防ぐために、所定の期間の間、卵子に向かう精子の移動を遅
らせるように配置することができる。これは、多くの異なる方法で達成することができ、
そのうちの２つを以下に記載する。
【０３６１】
　図６０は、卵管を通る流れを制限するまたは止めるようになっている、狭さくデバイス
２を通る断面図である。普通の流れ方向は、矢印によって示されている。狭さくデバイス
は、それぞれ卵管の一部を制限するまたは閉じるように配置された、一列の狭さく要素２
ａ～２ｍを備えている。図５６に示す狭さくデバイスは、流れが遮断されない、開口また
は非操作位置にある。
【０３６２】
　図６１Ａは、第１の遮断段階の図６０の狭さくデバイスを示しており、全ての他の狭さ
く要素は閉位置にある。全体的に１０００で示した精子は、第１の閉じられていない狭さ
く要素によって形成された空間に入ることが可能である。精子は、閉位置にある第２の狭
さく要素によってここで止められる。この操作状態は、１日などの所望の期間にわたって
そのままであることができる。
【０３６３】
　図６１Ｂは、第２の遮断段階の図６０の狭さくデバイスを示しており、第１の遮断段階
で閉じられていた全ての狭さく要素は、開位置にあり、逆もまた同様である。精子はその
後、第２の閉じられていない狭さく要素によって形成された空間に入ることが可能である
。精子は、閉位置にある第３の狭さく要素によってここで止められる。この操作状態は、
１日などの所望の期間にわたってそのままであることができる。
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【０３６４】
　図６１Ａは、第３の遮断段階の図６０の狭さくデバイスを示しており、全ての他の狭さ
く要素は、ちょうど第１の段階と同様に、閉位置にある。図６１Ａおよび６１Ｂに示す精
子は、第３の閉じられていない狭さく要素によって形成された空間に入ることが可能であ
る。精子は、閉位置にある第４の狭さく要素によってここで止められる。この操作状態は
、１日などの所望の期間にわたってそのままであることができる。
【０３６５】
　この過程を繰り返して、精子の移動は、精子が狭さくデバイスの他の端部に到達するま
で、所望の期間だけ遅らせることができる。精子の寿命は約５日より短いので、このよう
に精子を遅らせることにより、精子は卵管内の卵子に到達せず、それによって狭さくデバ
イスが望まない妊娠を防ぐように働くことが保証される。卵管の狭さくされた領域を変更
することによって、同じ領域がより長期間狭さくされたように傷つけられないようにする
。
【０３６６】
　図６２Ａ～Ｄは、狭さくデバイスの第２の実施形態を示している。これは、図６１Ａ～
Ｃに示す狭さくデバイスの第１の実施形態と同様の方法で動作する。しかし、本実施形態
では、２つの連続狭さく要素が、精子の進行を可能にする場合に一度に開位置にある。
【０３６７】
　図６３Ａ～Ｅは、子宮から卵管内へのこのような精子の上昇に精子ポンプを使用する、
本発明の特定の一実施形態を開示している。この原理は単純であり、２つ以上の制限デバ
イスが卵管の外側に供給されて、その外側からこれを制限する。制限デバイスは、刺激デ
バイス、機械的または油圧制限デバイスのいずれか１つまたは組み合わせを備えることが
できる。少なくとも１つのさらなる制限が、その後、卵巣の近くで行われる。制限は、卵
巣の後ろ側への任意の卵子の不必要な移動を引き起こさないようにゆっくり行うことが好
ましい。というのは、卵管はその卵巣端部に開口端部を有するからである。さらなる制限
は、より長い制限領域を有することが好ましい。その後、全ての制限は迅速に解放されて
、卵巣側からおよび子宮側からの吸引が行われて、子宮から精子を、卵巣側から卵子を吸
引する。制限がゆっくり加えられ、迅速に開放される限り、制限を加えるいかなる方法で
も別の方法で働くことができる。
【０３６８】
　図６３Ａは、制限デバイス２を備えた卵管側に加えられた制限を開示している。図６３
Ｂ～Ｄはさらに加えられた制限を開示している。図６３Ｅは、同時に全ての制限領域を迅
速に解放することを開示しており、したがって子宮側から精子が吸引される。
【０３６９】
　したがって、卵管内の精子の上記制御はまた、卵管を通って移動する卵子にも適用可能
であることが分かるだろう。
【符号の説明】
【０３７０】
ＢＯ　卵管；　ＣＳＤ　狭さくおよび刺激デバイス；　ＣＤ　制御デバイス；　
１　ハウジング；　２　狭さくデバイス；　３　刺激デバイス；　４　制御デバイス；　
５，６　クランプ要素；　７　電気素子；　８　壁面部。
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