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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第１部門第２区分
【発行日】令和1年6月20日(2019.6.20)

【公表番号】特表2017-515615(P2017-515615A)
【公表日】平成29年6月15日(2017.6.15)
【年通号数】公開・登録公報2017-022
【出願番号】特願2017-500797(P2017-500797)
【国際特許分類】
   Ａ６１Ｂ  34/37     (2016.01)
   Ａ６１Ｂ   1/00     (2006.01)
   Ｂ２５Ｊ   9/06     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ａ６１Ｂ   34/37     　　　　
   Ａ６１Ｂ    1/00     ３３４Ｄ
   Ａ６１Ｂ    1/00     ３００Ｂ
   Ｂ２５Ｊ    9/06     　　　Ａ

【誤訳訂正書】
【提出日】令和1年5月8日(2019.5.8)
【誤訳訂正１】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００４４
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【００４４】
　特定の実施形態では、作動アセンブリ４００ａ、ｂは、端部エフェクター４２０ａ～ｂ
の遠位端から離れた所定の距離で、外側スリーブ／コイル４０２ａ、ｂの少なくとも一部
を取り囲むカラー要素、コレットもしくはバンド４３０ａ、ｂを含む。以下に詳説するよ
うに、カラー要素４３０ａ、ｂは、移動機構の受容部（receiver）と嵌め合い係合するよ
う設計され、それにより、シャフト３１２の遠位端部に対する所定の距離にわたるカラー
要素４３０ａ、ｂの長手方向／サージ移動が、ロボットアーム４１０ａ、ｂ及び端部エフ
ェクター４２０ａ～ｂの対応する長手方向／サージ移動をもたらす。
【誤訳訂正２】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００４５
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【００４５】
　様々な実施形態では、輸送内視鏡のシャフト３１２内に設けられるチャンネル／通路は
さらに、輸送内視鏡３００内に挿入されるとともにそれから引き抜かれることのできる軟
性イメージング内視鏡アセンブリ４５０の部分を保持するよう構成されるイメージング内
視鏡チャンネルを含み、ここでは、軟性イメージング内視鏡アセンブリ４５０は、イメー
ジング内視鏡／画像プローブ部材４６０の少なくとも部分に対応し、又はそれを含む。作
動アセンブリ４００ａ、ｂについて上述したものと類似する又は概して類似する態様にお
いては、実施形態では、イメージング内視鏡アセンブリ４５０は、軟性イメージング内視
鏡４６０の外面を取り囲む又はそれを形成する軟性外側スリーブ、コイルもしくはシャフ
ト４５２と、場合によっては、イメージング内視鏡４６０の遠位部分が、輸送内視鏡のシ
ャフト３１２の遠位端部３１４で、その近傍で及び／又はそれを越える環境内で、一以上
のＤＯＦ（たとえば上下動及び／又は揺動運動）に従って選択的に操作され又は配置され
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ることができるように、イメージング内視鏡４６０に対応する又はその内部の腱のセット
を、モーターボックス６００内で対応するアクチュエータに機械的に連結させることので
きる画像入力アダプター７５０と、イメージング内視鏡４６０の電子的及び／又は光学的
要素（たとえば光ファイバー）を、画像サブシステム２１０の画像処理装置に電子的に及
び／又は光学的に連結させることのできる画像コネクターアセンブリ４７０とを含む。た
とえば、いくつかの実施形態では、イメージング内視鏡４６０は、腱を含み又はそれに連
結されることができ、それにより、イメージング内視鏡４６０の遠位端部又は面が、内視
鏡処置の間に、ロボットアーム４１０ａ、ｂ及び端部エフェクター４２０ａ～ｂの順行及
び逆行画像を選択的に／選択可能に捉えることができる。いくつかの実施形態では、イメ
ージング内視鏡アセンブリ４５０はディスポーザブルとすることができる。
【誤訳訂正３】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００４６
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【００４６】
　作動アセンブリ４００ａ、ｂ用のものと同一の、本質的に同一の又は類似の態様で、イ
メージング内視鏡アセンブリ４５０の外側スリーブ４５２及び、それによるイメージング
内視鏡４６０の遠位端部は、移動機構により、輸送内視鏡のシャフト３１２の遠位端部３
１４に対して選択的に長手方向移動／サージされることができ、それにより、イメージン
グ内視鏡４６０の長手方向もしくは近位－遠位位置は、内視鏡処置に関連する所定の近位
－遠位距離範囲にわたってシャフト３１２の遠位端部に、その近傍に及び／又はそれを越
えて調整されることができる。多くの実施形態では、イメージング内視鏡アセンブリ４５
０は、イメージング内視鏡４５０の遠位端部から離れた所定の距離で、イメージング内視
鏡アセンブリの外側スリーブ４５２の少なくとも部分を取り囲むカラー要素４３０ｃを含
む。カラー要素４３０ｃは、移動機構の受容部と嵌め合い係合するべく構成され、それに
より、輸送内視鏡のシャフト３１２の遠位端部に対する所定の距離にわたるカラー要素４
３０ｃの長手方向／サージ変位は、イメージング内視鏡４６０の遠位端部の対応する長手
方向／サージ変位をもたらす。
【誤訳訂正４】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００４７
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【００４７】
　先述したように、作動アセンブリ４００ａ、ｂ及びイメージング内視鏡アセンブリ４５
０はそれぞれ、輸送内視鏡３００の器具チャンネル及びイメージング内視鏡チャンネル内
へ挿入されるとともにそれから引き抜かれるよう構成される。作動アセンブリ４００ａ、
ｂ及びイメージング内視鏡アセンブリ４５０は、内視鏡処置の間に、輸送内視鏡シャフト
３１２の遠位端部３１４の外側の環境で、その操作に先立ち、輸送内視鏡３００内へ十分
に挿入されたとき、各カラー要素４３０ａ～ｃは、輸送内視鏡のシャフト３１２の外側で
少なくともそれから僅かに離れた状態で維持され、様々な実施形態では、輸送内視鏡の本
体部３１０の外側で少なくともわずかに離れた状態で、それにより、所定の近位－遠位距
離範囲にわたる所定のカラー要素４３０ａ～ｃの長手方向移動もしくはサージ運動は、輸
送内視鏡のシャフト３１２及び／又は本体部３１０からの干渉なしに、移動ユニットによ
り自由に生じ得る。
【誤訳訂正５】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００５８
【訂正方法】変更
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【訂正の内容】
【００５８】
　図８Ａを参照すると、輸送内視鏡の本体部３１０は、ドッキングステーション５００に
ドッキングされ又は取り付けられることができ、また、イメージング内視鏡アセンブリの
カラー要素４３０ｃは、ドッキングステーション５００に関連する移動ユニット５１０に
より与えられる対応する受容部もしくはクリップ５３０ｃ内に挿入されるとともに、それ
と嵌め合い係合されることができる。イメージング内視鏡アセンブリのカラー要素４３０
ｃが、対応するクリップ５３０ｃに確実に保持されると、さらに詳細を以下に述べるよう
に、たとえば、マスターステーション１００での触覚入力装置１１０ａ、ｂ又は他の制御
装置（たとえばフットペダル）の外科医操作、及び／又は、輸送内視鏡の本体部３１０上
の制御要素の内視鏡医操作に応じて（たとえば、ここでは、イメージング内視鏡４６０を
長手方向に移動／サージすることを対象とする内視鏡医入力より外科医入力を優先させる
ことができる）、イメージング内視鏡アセンブリのスリーブ４５２は、所定の近位－遠位
距離範囲にわたって移動ユニット５１０により、選択的に／選択可能に長手方向に移動も
しくはサージされることができる。
【誤訳訂正６】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００６０
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【００６０】
　イメージング内視鏡アセンブリ４５０用のものに類似する態様では、各作動アセンブリ
のカラー要素４３０ａ、ｂは、移動ユニット５１０により与えられる対応する受容部もし
くはクリップ５３０ａ、ｂ内に挿入されるとともに、それと嵌め合い係合されることがで
きる。そのような各カラー要素４３０ａ、ｂが、その対応するクリップ５３０ａ、ｂによ
り確実に保持されると、移動ユニット５１０は、たとえば、マスターステーション１００
での触覚入力装置１１０ａ、ｂの一方又は両方の外科医操作に応じて、所定の近位－遠位
距離範囲にわたる作動アセンブリ４００ａ、ｂの一方又は両方を（たとえば独立した態様
で）、選択的に／選択可能に長手方向に移動させ又はサージさせることができる。
【誤訳訂正７】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００６１
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【００６１】
　図８Ｃは、ドッキングステーション５００に関連する又はそれにより保持される典型的
な移動ユニット５１０と、作動アセンブリ４００ａ、ｂ及びイメージング内視鏡アセンブ
リ４５０に対応するカラー要素４３０ａ～ｃが、対応する移動ユニットクリップ５３０ａ
～ｃにより保持される典型的な態様を示す概略図である。移動ユニット５１０は、各作動
アセンブリ４００ａ、ｂ及びイメージング内視鏡アセンブリ４５０に対応する独立して調
整可能な／移動可能な移動ステージを含むことができる。典型的な実施形態においては、
所定の移動ステージは、関連技術における当業者により容易に理解される態様にて、対応
のクリップ５３０に、所定の最大距離範囲にわたる長手方向／サージ変位を与えるべく構
成されたリニアアクチュエータもしくはボールねじとし、又はそれを含むことができる。
【誤訳訂正８】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００８１
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【００８１】
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　したがって、図１３Ｂに示すもののような実施形態では、移動ユニット５１０は、各器
具入力アダプター７１０及び画像入力アダプター７５０が連結可能な／連結されるアクチ
ュエータ／モーター６２０を保持し、ここでは、そのようなアクチュエータ／モーター６
２０は、内視鏡処置の間に、各ロボットアーム４１０ａ、ｂ及びその対応する端部エフェ
クター４２０ａ～ｂの選択的な非サージ空間的配置／操作ならびに、それをサポートする
それらの実施形態ではイメージング内視鏡４６０の選択的な非サージ空間的配置／操作を
可能にするよう構成される。移動ユニット５１０は、アクチュエータ／モーター６２０の
特定のセットもしくはサブセット（及び、それに応じて、それに係合される画像入力アダ
プター７５０もしくは器具アダプター７１０）を選択的に移動させるべく構成され、それ
により、最大サージ変位距離（たとえば、約１０～１５ｃｍまで）内で又はその全域にわ
たって、所定のロボットアーム／端部エフェクター４１０ａ、ｂ、４２０ａ～ｂを長手方
向に移動／サージさせる。各ロボットアーム／端部エフェクター４１０ａ、ｂ、４２０ａ
～ｂに対応するアクチュエータ／モーター６２０は、移動ユニット５１０の関連する直線
移動ステージ、機構又は装置、たとえば、ボールねじ又はリニアアクチュエータにより、
ロボットアーム／端部エフェクターサージ変位を生じさせるように保持されるとともに、
選択的に移動されることができる。同様に、イメージング内視鏡４６０に対応するアクチ
ュエータ／モーター６２０は、移動ユニット５１０の他の直線移動ステージ、機構又は装
置、たとえば、ボールねじ又はリニアアクチュエータにより、イメージング内視鏡サージ
変位を生じさせるように保持されるとともに、選択的に移動されることができる。
【誤訳訂正９】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】０１０５
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【０１０５】
　前述したところに加えて又はそれに代えて、圧着フリー腱固定要素は、作動要素を通る
複数の開口部又は「アイレット」を含むことができ、その内部で且つそれを通って、所定
の腱４０５が送られることができ、それにより、腱４０５が、作動要素の外面／サイド及
び作動要素の内面の両方の上に配置され、又はそれに沿って／それにわたって延設される
。
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摘要(译)

柔性内窥镜机器人从动系统包括内窥镜主体，从该内窥镜主体延伸的柔性长轴，并且可以在其中装载至少一个由腱驱动的机器人内
窥镜仪器，并且该内窥镜主体是可拆卸的。 可以可操作地连接的扩展坞和运动机构，当连接内窥镜主体时，该运动机构用于在柔性
细长轴内选择性地纵向移动内窥镜器械。 移动机构保持通过肌腱驱动每个机器人内窥镜器械的致动器，并且可以选择性地移动致动
器。 机器人器械运动中的至少一个自由度（DOF）由一对执行器和相应的一对腱控制。 驱动配合结构将致动器可移除地联接到适
配器结构，以驱动每个内窥镜器械。 肌腱预张紧可以在可编程控制下自动进行。 可以在机器人内窥镜器械中采用不具有肌腱压接
结构的轧辊接头，以减少肌腱磨损和轧辊接头的空间体积。
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