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(57)【要約】
　手術用インストルメントに係り、詳細には、腹腔鏡手
術、またはさまざまな多様な手術に使用するために、手
動で作動可能な手術用インストルメントに係り、そのた
めに、少なくとも２以上の方向に回転自在に形成される
エンドツール；エンドツールのピッチ運動を制御するピ
ッチ操作部と、エンドツールのヨー運動を制御するヨー
操作部と、エンドツールのアクチュエーション運動を制
御するアクチュエーション操作部と、を含む操作部；該
操作部の動作を前記エンドツールに伝達する動力伝達部
；及び第１方向（Ｘ軸）に延長して形成され、一端部に
は、エンドツールが結合され、他端部には、操作部が結
合され、該操作部と該エンドツールとを連結する連結部
；を含み、該操作部の少なくとも一部は、該エンドツー
ル側に延長して形成されることを特徴とする手術用イン
ストルメントである。
【選択図】図2
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　　少なくとも２以上の方向に回転自在に形成されるエンドツールと、
　前記エンドツールのピッチ運動を制御するピッチ操作部と、前記エンドツールのヨー運
動を制御するヨー操作部と、前記エンドツールのアクチュエーション運動を制御するアク
チュエーション操作部と、を含み、前記ピッチ操作部または前記ヨー操作部のうち少なく
とも一つは、１以上の方向に曲がる関節部材によって形成される操作部と、
　前記操作部の動作を前記エンドツールに伝達する動力伝達部と、
　第１方向（Ｘ軸）に延長して形成され、一端部には、前記エンドツールが結合され、他
端部には、前記操作部が結合され、前記操作部と前記エンドツールとを連結する連結部と
、を含み、
　前記操作部の少なくとも一部は、前記エンドツール側に延長して形成されることを特徴
とする手術用インストルメント。
【請求項２】
　前記ピッチ操作部は、
　前記第１方向に対して垂直である第２方向（Ｙ軸）を中心に回転自在に形成された関節
部材であるピッチ駆動関節と、
　前記ピッチ駆動関節と連結され、ピッチ駆動関節と共に回転自在に形成されたピッチ駆
動取っ手と、を含むことを特徴とする請求項１に記載の手術用インストルメント。
【請求項３】
　前記第１方向及び前記第２方向に対してそれぞれ垂直である第３方向（Ｚ軸）において
、
　少なくとも前記ピッチ操作部のいずれか１つの動作状態において、前記ピッチ駆動取っ
手の少なくとも一部が、前記ピッチ駆動関節の前記第３方向の仮想中心軸より前記エンド
ツールに近く形成されることを特徴とする請求項２に記載の手術用インストルメント。
【請求項４】
　前記操作部を、前記２以上の方向にそれぞれ回転させれば、前記エンドツールが、前記
操作部の操作方向と実質的に同一方向に回転することを特徴とする請求項１に記載の手術
用インストルメント。
【請求項５】
　前記連結部の前記一端部での前記エンドツールの形成方向と、前記連結部の前記他端部
での前記操作部の形成方向とが、前記第１方向を基準に同一方向であることを特徴とする
請求項１に記載の手術用インストルメント。
【請求項６】
　前記操作部は、前記手術用インストルメントを把持するユーザから遠くなる方向に延長
して形成されることを特徴とする請求項１に記載の手術用インストルメント。
【請求項７】
　前記操作部の端部は、前記操作部を把持するユーザの指の端部が、前記エンドツールを
向くように、前記エンドツール側に形成されることを特徴とする請求項１に記載の手術用
インストルメント。
【請求項８】
　前記エンドツールは、それぞれ回転自在に形成される第１ジョー及び第２ジョーと、前
記第１ジョー及び第２ジョーのピッチ動作及び／またはヨー動作を行うために１以上の方
向に曲がるエンドツール関節部材と、を含み、
　前記操作部は、前記エンドツールの前記２つのジョーの動作を制御することを特徴とす
る請求項３に記載の手術用インストルメント。
【請求項９】
　前記動力伝達部は、
　前記操作部と連結され、前記操作部のピッチ運動を前記エンドツールに伝達するピッチ
ワイヤ、
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　前記操作部と連結され、前記操作部のヨー運動を前記エンドツールに伝達するヨーワイ
ヤと、
　前記操作部と連結され、前記操作部のアクチュエーション運動を前記エンドツールに伝
達するアクチュエーションワイヤと、を含み、
　前記ピッチワイヤ、前記ヨーワイヤ及び前記アクチュエーションワイヤの動作は、それ
ぞれ独立して行われることを特徴とする請求項８に記載の手術用インストルメント。
【請求項１０】
　前記アクチュエーションワイヤの往復直線運動によって、前記エンドツールのアクチュ
エーション運動が行われることを特徴とする請求項９に記載の手術用インストルメント。
【請求項１１】
　前記アクチュエーションの往復直線運動によって、それと連結された前記第１ジョー及
び第２ジョーが回転することを特徴とする請求項９に記載の手術用インストルメント。
【請求項１２】
　前記ピッチワイヤの両端それぞれの一端部は、前記エンドツールにそれぞれ結合され、
前記操作部側に延長され、
　前記アクチュエーションワイヤは、前記両端のピッチワイヤ間に形成されることを特徴
とする請求項９に記載の手術用インストルメント。
【請求項１３】
　前記ヨーワイヤの両端それぞれの一端部は、前記エンドツールにそれぞれ結合され、前
記操作部側に延長され、
　前記アクチュエーションワイヤは、前記両端のヨーワイヤ間に形成されることを特徴と
する請求項９に記載の手術用インストルメント。
【請求項１４】
　前記ピッチワイヤの両端それぞれの一端部は、前記エンドツールにそれぞれ結合され、
前記操作部側に延長され、
　前記ヨーワイヤの両端それぞれの一端部は、前記エンドツールにそれぞれ結合され、前
記操作部側に延長され、
　前記両端のピッチワイヤを連結する線と、前記両端のヨーワイヤを連結する線とが垂直
になるように形成されることを特徴とする請求項９に記載の手術用インストルメント。
【請求項１５】
　前記第１ジョーの一端部、及び前記第２組の一端部には、それぞれガイドホールが形成
され、
　前記第１ジョー及び第２ジョーのガイドホールを貫通し、アクチュエーションガイドピ
ンが挿入され、
　前記アクチュエーションガイドピンに、前記アクチュエーションワイヤが結合され、
　前記アクチュエーションワイヤが並進運動を行えば、それと連結された前記アクチュエ
ーションガイドピンが、前記ガイドホールに沿って並進運動をしながら、前記第１ジョー
及び第２ジョーのアクチュエーション動作が行われることを特徴とする請求項９に記載の
手術用インストルメント。
【請求項１６】
　前記アクチュエーション操作部が、アクチュエーション駆動軸を中心に回転すれれば、
前記第１ジョー及び第２ジョーが互いに反対方向に回転することを特徴とする請求項８に
記載の手術用インストルメント。
【請求項１７】
　前記エンドツール関節部材は、
　前記エンドツールと前記連結部とを連結し、
　外周面に、多数個の溝が、前記第１方向に沿って形成され、前記各溝には、エンドツー
ル関節部材の屈曲方向をガイドするための１以上のリブが形成される屈曲型関節部材であ
ることを特徴とする請求項８に記載の手術用インストルメント。
【請求項１８】
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　前記エンドツール関節部材は、
　前記エンドツールと前記連結部とを連結し、
　前記第２方向（Ｙ軸）を中心に回転自在に形成される１以上のピッチ節と、前記第３方
向（Ｚ軸）を中心に回転自在に形成される１以上のヨー節と、を含む節型関節部材である
ことを特徴とする請求項８に記載の手術用インストルメント。
【請求項１９】
　前記１以上のピッチ節と、１以上のヨー節とが互いに交互に配置されることを特徴とす
る請求項１８に記載の手術用インストルメント。
【請求項２０】
　前記ピッチ節及び／または前記ヨー節の内部に収容され、前記ピッチ節及び／または前
記ヨー節に所定弾性力を提供する弾性部材をさらに含むことを特徴とする請求項１８に記
載の手術用インストルメント。
【請求項２１】
　前記エンドツール関節部材は、
　前記エンドツールと前記連結部とを連結し、
　前記第２方向（Ｙ軸）を中心に回転自在に形成される１以上のピッチギアと、前記第３
方向（Ｚ軸）を中心に回転自在に形成される１以上のヨーギアと、を含むギア型関節部材
であることを特徴とする請求項８に記載の手術用インストルメント。
【請求項２２】
　前記ヨー操作部は、前記ピッチ操作部の一端部に結合されることを特徴とする請求項８
に記載の手術用インストルメント。
【請求項２３】
　前記ヨー操作部は、
　前記第３方向（Ｚ軸）を中心に回転自在に形成されたヨー駆動軸と、
　前記ヨー駆動軸と連結され、ヨー駆動軸と共に回転自在に形成されたヨー駆動部と、を
含むことを特徴とする請求項２２に記載の手術用インストルメント。
【請求項２４】
　前記ヨー操作部は、
　前記第３方向（Ｚ軸）を中心に回転自在に形成され、外周面に、多数個の溝が、前記第
１方向に沿って形成され、前記各溝には、ヨー操作部の屈曲方向をガイドするための１以
上のリブが形成される屈曲型関節部材を含むことを特徴とする請求項２２に記載の手術用
インストルメント。
【請求項２５】
　前記ヨー操作部は、
　前記第３方向（Ｚ軸）を中心に回転自在に形成される１以上のヨーギアを含むギア型関
節部材を含むことを特徴とする請求項２２に記載の手術用インストルメント。
【請求項２６】
　前記ヨー操作部は、
　前記第３方向（Ｚ軸）を中心に回転自在に形成される１以上のヨー節を含む節型関節部
材を含むことを特徴とする請求項２２に記載の手術用インストルメント。
【請求項２７】
　前記ピッチ駆動関節は、
　前記第２方向（Ｙ軸）を中心に回転自在に形成され、外周面に、多数個の溝が、前記第
１方向に沿って形成され、前記各溝には、ピッチ駆動関節の屈曲方向をガイドするための
１以上のリブが形成される屈曲型関節部材を含むことを特徴とする請求項２２に記載の手
術用インストルメント。
【請求項２８】
　前記ピッチ駆動関節は、
　前記第２方向（Ｙ軸）を中心に回転自在に形成される１以上のピッチギアを含むギア型
関節部材であることを特徴とする請求項２２に記載の手術用インストルメント。
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【請求項２９】
　前記ピッチ駆動関節は、
　前記第２方向（Ｙ軸）を中心に回転自在に形成される１以上のピッチ節を含む節型関節
部材であることを特徴とする請求項２２に記載の手術用インストルメント。
【請求項３０】
　前記ヨー操作部は、前記ピッチ操作部と一体に形成され、ピッチ／ヨー操作部を形成す
ることを特徴とする請求項８に記載の手術用インストルメント。
【請求項３１】
　前記ピッチ／ヨー操作部は、前記連結部の延長線から、前記第３方向に一定程度離隔さ
れるように形成されることを特徴とする請求項３０に記載の手術用インストルメント。
【請求項３２】
　前記ピッチ／ヨー操作部は、前記連結部の延長線上、または延長線のいずれか一側に形
成されることを特徴とする請求項３０に記載の手術用インストルメント。
【請求項３３】
　前記ピッチ／ヨー操作部は、前記連結部の延長線上、または延長線のいずれか一側に形
成されるが、
　前記連結部は、前記エンドツールと前記ピッチ／ヨー操作部とを連結しながら、１回以
上曲折されるように形成されることを特徴とする請求項３０に記載の手術用インストルメ
ント。
【請求項３４】
　前記アクチュエーション操作部は、
　アクチュエーション駆動軸と、
　前記アクチュエーション駆動軸を中心に回転自在に、前記アクチュエーション駆動軸に
それぞれ挿入され、一端部には、それぞれガイドホールが形成された第１アクチュエーシ
ョン駆動部及び第２アクチュエーション駆動部と、
　前記第１アクチュエーション駆動部及び第２アクチュエーション駆動部のガイドホール
に貫通挿入されるアクチュエーションガイドピンと、を含み、
　前記アクチュエーションガイドピンに、前記アクチュエーションワイヤが結合され、
　前記第１アクチュエーション駆動部または第２アクチュエーション駆動部が回転すれば
、それと連結されたアクチュエーションワイヤが並進運動を行うことを特徴とする請求項
３０に記載の手術用インストルメント。
【請求項３５】
　前記アクチュエーション操作部は、
　アクチュエーション駆動軸と、
　前記アクチュエーション駆動軸を中心に回転自在に形成されたアクチュエーション駆動
部と、
　前記アクチュエーション駆動軸及び前記アクチュエーションワイヤとそれぞれ連結され
、前記アクチュエーション駆動部が回転すれば、それと連結されたアクチュエーションワ
イヤが並進運動を行うように連結するアクチュエーションリンクと、を含むことを特徴と
する請求項３０に記載の手術用インストルメント。
【請求項３６】
　前記ピッチ／ヨー操作部は、
　少なくとも前記第２方向（Ｙ軸）及び第３方向（Ｚ軸）を中心に回転自在に形成された
関節部材であるピッチ／ヨー駆動関節と、
　前記ピッチ駆動／ヨー駆動関節と連結され、ピッチ／ヨー駆動関節と共に回転自在に形
成されたピッチ／ヨー駆動取っ手と、を含むことを特徴とする請求項３０に記載の手術用
インストルメント。
【請求項３７】
　前記ピッチ／ヨー駆動関節は、
　外周面に、多数個の溝が、前記第１方向に沿って形成され、前記各溝には、ピッチ／ヨ
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ー操作部の屈曲方向をガイドするための１以上のリブが形成される屈曲型関節部材を含む
ことを特徴とする請求項３６に記載の手術用インストルメント。
【請求項３８】
　前記ピッチ／ヨー駆動関節は、
　前記第２方向（Ｙ軸）を中心に回転自在に形成される１以上のピッチギア、及び前記第
３方向（Ｚ軸）を中心に回転自在に形成される１以上のヨーギアを含むギア型関節部材を
含むことを特徴とする請求項３６に記載の手術用インストルメント。
【請求項３９】
　前記ピッチ／ヨー駆動関節は、
　前記第２方向（Ｙ軸）を中心に回転自在に形成される１以上のピッチ節、及び前記第３
方向（Ｚ軸）を中心に回転自在に形成される１以上のヨー節を含む節型関節部材を含むこ
とを特徴とする請求項３６に記載の手術用インストルメント。
【請求項４０】
　前記ピッチ／ヨー駆動関節は、
　ボールジョイント及び／またはユニバーサルジョイントを含むことを特徴とする請求項
３６に記載の手術用インストルメント。
【請求項４１】
　前記ピッチ駆動取っ手の前記第３方向の中心軸が、前記ピッチ駆動関節の前記第３方向
の中心軸より、前記エンドツール側に近く形成されることを特徴とする請求項８に記載の
手術用インストルメント。
【請求項４２】
　前記操作部は、ピッチ操作のために、前記第２方向（Ｙ軸）を中心に所定角度回転され
た１以上の動作状態において、前記操作部の少なくとも一部が、前記ピッチ駆動関節の前
記第３方向の仮想中心軸より、前記エンドツールに近く形成されることを特徴とする請求
項４１に記載の手術用インストルメント。
【請求項４３】
　前記ピッチ駆動取っ手の前記第３方向の中心軸と、前記ピッチ駆動関節の前記第３方向
の中心軸とが、前記エンドツールから実質的に同一距離に形成されることを特徴とする請
求項８に記載の手術用インストルメント。
【請求項４４】
　前記操作部は、ピッチ操作のために、前記第２方向（Ｙ軸）を中心に所定角度回転され
た１以上の動作状態において、前記操作部の少なくとも一部が、前記ピッチ駆動関節の前
記第３方向の仮想中心軸より、前記エンドツールに近く形成されることを特徴とする請求
項４３に記載の手術用インストルメント。
【請求項４５】
　前記ピッチ駆動取っ手の前記第３方向の中心軸が、前記ピッチ駆動関節の前記第３方向
の中心軸より、前記エンドツールから遠く形成されることを特徴とする請求項８に記載の
手術用インストルメント。
【請求項４６】
　前記操作部は、ピッチ操作のために、前記第２方向（Ｙ軸）を中心に所定角度回転され
た１以上の動作状態において、前記操作部の少なくとも一部が、前記ピッチ駆動関節の前
記第３方向の仮想中心軸より、前記エンドツールに近く形成されることを特徴とする請求
項４５に記載の手術用インストルメント。
【請求項４７】
　前記ピッチ操作部が、前記ピッチ駆動関節を中心に回転すれば、前記ピッチ駆動関節を
基準に、前記エンドツールが、前記ピッチ操作部と同一方向に回転することを特徴とする
請求項３に記載の手術用インストルメント。
【請求項４８】
　前記ヨー操作部がヨー駆動軸を中心に回転すれば、前記ヨー駆動軸を基準に、前記エン
ドツールが、前記ヨー操作部と同一方向に回転することを特徴とする請求項３に記載の手
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術用インストルメント。
【請求項４９】
　前記操作部に連結されて形成されるロール操作部をさらに含み、
　前記ロール操作部を回転させれば、前記連結部の中心軸と、前記エンドツールの中心軸
との相対的な角度は、そのまま維持された状態で、前記エンドツールだけがその中心軸を
中心に回転することを特徴とする請求項８に記載の手術用インストルメント。
【請求項５０】
　前記動力伝達部は、前記操作部と連結され、前記操作部のピッチ運動を、前記エンドツ
ールに伝達するピッチワイヤ、前記操作部と連結され、前記操作部のヨー運動を前記エン
ドツールに伝達するヨーワイヤ、及び前記操作部と連結され、前記操作部のアクチュエー
ション運動を前記エンドツールに伝達するアクチュエーションワイヤを含み、
　前記操作部は、前記エンドツールのピッチ運動を制御するピッチ操作部と、前記ピッチ
操作部の一端部に結合され、前記エンドツールのヨー運動を制御するヨー操作部と、前記
エンドツールの前記２つのジョーが互いに反対方向に回転するように制御するアクチュエ
ーション操作部と、を含むが、前記ヨー操作部と前記アクチュエーション操作部は、独立
して回転自在に形成され、
　前記ピッチ操作部が回転すれば、前記ピッチ操作部の回転が、前記ピッチワイヤを介し
て、前記エンドツール関節部材、並びにそれと連結された前記第１ジョー及び第２ジョー
に伝達され、前記第１ジョー及び前記第２ジョーが、前記ピッチ操作部の回転方向と同一
方向に回転し、
　前記ヨー操作部が回転すれば、前記ヨー操作部の回転が、前記ヨーワイヤを介して、前
記エンドツール関節部材、並びにそれと連結された前記第１ジョー及び第２ジョーに伝達
され、前記第１ジョー及び前記第２ジョーがヨー操作部の回転方向と同一方向に回転し、
　前記アクチュエーション操作部が回転すれば、前記アクチュエーション操作部の回転が
、前記アクチュエーションワイヤを介して、第１ジョー及び前記第２ジョーに伝達され、
前記第１ジョー及び前記第２ジョーが互いに反対方向に回転し、
　前記ピッチ駆動取っ手の前記第３方向の中心軸が、前記ピッチ駆動関節の前記第３方向
の中心軸より、前記エンドツール側に近く形成されることを特徴とする請求項８に記載の
手術用インストルメント。
【請求項５１】
　前記動力伝達部は、前記操作部と連結され、前記操作部のピッチ運動を、前記エンドツ
ールに伝達するピッチワイヤ、前記操作部と連結され、前記操作部のヨー運動を、前記エ
ンドツールに伝達するヨーワイヤ、及び前記操作部と連結され、前記操作部のアクチュエ
ーション運動を、前記エンドツールに伝達するアクチュエーションワイヤを含み、
　前記操作部は、前記エンドツールのピッチ運動を制御するピッチ操作部と、前記ピッチ
操作部の一端部に結合され、前記エンドツールのヨー運動を制御するヨー操作部と、前記
エンドツールの前記２つのジョーが互いに反対方向に回転するように制御するアクチュエ
ーション操作部と、を含むが、前記ヨー操作部と前記アクチュエーション操作部は、独立
して回転自在に形成され、
　前記ピッチ操作部が回転すれば、前記ピッチ操作部の回転が、前記ピッチワイヤを介し
て、前記エンドツール関節部材、並びにそれと連結された前記第１ジョー及び第２ジョー
に伝達され、前記第１ジョー及び前記第２ジョーが、前記ピッチ操作部の回転方向と同一
方向に回転し、
　前記ヨー操作部が回転すれば、前記ヨー操作部の回転が、前記ヨーワイヤを介して、前
記エンドツール関節部材、並びにそれと連結された前記第１ジョー及び第２ジョーに伝達
され、前記第１ジョー及び前記第２ジョーがヨー操作部の回転方向と同一方向に回転し、
　前記アクチュエーション操作部が回転すれば、前記アクチュエーション操作部の回転が
、前記アクチュエーションワイヤを介して、第１ジョー及び前記第２ジョーに伝達され、
前記第１ジョー及び前記第２ジョーが互いに反対方向に回転し、
　前記ピッチ駆動取っ手の前記第３方向の中心軸と、前記ピッチ駆動関節の前記第３方向
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の中心軸とが、前記エンドツールから実質的に同一距離に形成されることを特徴とする請
求項８に記載の手術用インストルメント。
【請求項５２】
　前記動力伝達部は、前記操作部と連結され、前記操作部のピッチ運動を前記エンドツー
ルに伝達するピッチワイヤ、前記操作部と連結され、前記操作部のヨー運動を前記エンド
ツールに伝達するヨーワイヤ、及び前記操作部と連結され、前記操作部のアクチュエーシ
ョン運動を前記エンドツールに伝達するアクチュエーションワイヤを含み、
　前記操作部は、前記エンドツールのピッチ運動を制御するピッチ操作部と、前記ピッチ
操作部の一端部に結合され、前記エンドツールのヨー運動を制御するヨー操作部と、前記
エンドツールの前記２つのジョーが互いに反対方向に回転するように制御するアクチュエ
ーション操作部と、を含むが、前記ヨー操作部と前記アクチュエーション操作部は、独立
して回転自在に形成され、
　前記ピッチ操作部が回転すれば、前記ピッチ操作部の回転が、前記ピッチワイヤを介し
て、前記エンドツール関節部材、並びにそれと連結された前記第１ジョー及び第２ジョー
に伝達され、前記第１ジョー及び前記第２ジョーが、前記ピッチ操作部の回転方向と同一
方向に回転し、
　前記ヨー操作部が回転すれば、前記ヨー操作部の回転が、前記ヨーワイヤを介して、前
記エンドツール関節部材、並びにそれと連結された前記第１ジョー及び第２ジョーに伝達
され、前記第１ジョー及び前記第２ジョーがヨー操作部の回転方向と同一方向に回転し、
　前記アクチュエーション操作部が回転すれば、前記アクチュエーション操作部の回転が
、前記アクチュエーションワイヤを介して、第１ジョー及び前記第２ジョーに伝達され、
前記第１ジョー及び前記第２ジョーが互いに反対方向に回転し、
　前記ピッチ駆動取っ手の前記第３方向の中心軸が、前記ピッチ駆動関節の前記第３方向
の中心軸より、前記エンドツールから遠く形成されることを特徴とする請求項８に記載の
手術用インストルメント。
【請求項５３】
　前記動力伝達部は、前記操作部と連結され、前記操作部のピッチ運動を前記エンドツー
ルに伝達するピッチワイヤ、前記操作部と連結され、前記操作部のヨー運動を前記エンド
ツールに伝達するヨーワイヤ、及び前記操作部と連結され、前記操作部のアクチュエーシ
ョン運動を前記エンドツールに伝達するアクチュエーションワイヤを含み、
　前記操作部は、前記エンドツールのピッチ運動及びヨー運動を制御するピッチ／ヨー操
作部と、前記エンドツールの前記２つのジョーが互いに反対方向に回転するように制御す
るアクチュエーション操作部と、を含むが、前記ピッチ／ヨー操作部と前記アクチュエー
ション操作部は、独立して回転自在に形成され、
　前記ピッチ／ヨー操作部が回転すれば、前記ピッチ／ヨー操作部の回転が、前記ピッチ
ワイヤまたは前記ヨーワイヤを介して、前記エンドツール関節部材、並びにそれと連結さ
れた前記第１ジョー及び第２ジョーに伝達され、前記第１ジョー及び前記第２ジョーが、
前記ピッチ／ヨー操作部の回転方向と同一方向に回転し、
　前記アクチュエーション操作部が回転すれば、前記アクチュエーション操作部の回転が
、前記アクチュエーションワイヤを介して、第１ジョー及び前記第２ジョーに伝達され、
前記第１ジョー及び前記第２ジョーが互いに反対方向に回転し、
　前記ピッチ／ヨー操作部は、前記連結部の延長線から、前記第３方向において一定程度
離隔されるように形成されることを特徴とする請求項８に記載の手術用インストルメント
。
【請求項５４】
　前記動力伝達部は、前記操作部と連結され、前記操作部のピッチ運動を前記エンドツー
ルに伝達するピッチワイヤ、前記操作部と連結され、前記操作部のヨー運動を前記エンド
ツールに伝達するヨーワイヤ、及び前記操作部と連結され、前記操作部のアクチュエーシ
ョン運動を前記エンドツールに伝達するアクチュエーションワイヤを含み、
　前記操作部は、前記エンドツールのピッチ運動及びヨー運動を制御するピッチ／ヨー操
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作部と、前記エンドツールの前記２つのジョーが互いに反対方向に回転するように制御す
るアクチュエーション操作部と、を含むが、前記ピッチ／ヨー操作部と前記アクチュエー
ション操作部は、独立して回転自在に形成され、
　前記ピッチ／ヨー操作部が回転すれば、前記ピッチ／ヨー操作部の回転が、前記ピッチ
ワイヤまたは前記ヨーワイヤを介して、前記エンドツール関節部材、並びにそれと連結さ
れた前記第１ジョー及び第２ジョーに伝達され、前記第１ジョー及び前記第２ジョーが、
前記ピッチ／ヨー操作部の回転方向と同一方向に回転し、
　前記アクチュエーション操作部が回転すれば、前記アクチュエーション操作部の回転が
、前記アクチュエーションワイヤを介して、第１ジョー及び前記第２ジョーに伝達され、
前記第１ジョー及び前記第２ジョーが互いに反対方向に回転し、
　前記ピッチ／ヨー操作部は、前記連結部の延長線上に形成され、
　前記ピッチ駆動取っ手の前記第３方向の中心軸が、前記ピッチ駆動関節の前記第３方向
の中心軸より前記エンドツール側に近く形成されることを特徴とする請求項８に記載の手
術用インストルメント。
【請求項５５】
　前記動力伝達部は、前記操作部と連結され、前記操作部のピッチ運動を前記エンドツー
ルに伝達するピッチワイヤ、前記操作部と連結され、前記操作部のヨー運動を前記エンド
ツールに伝達するヨーワイヤ、及び前記操作部と連結され、前記操作部のアクチュエーシ
ョン運動を前記エンドツールに伝達するアクチュエーションワイヤを含み、
　前記操作部は、前記エンドツールのピッチ運動及びヨー運動を制御するピッチ／ヨー操
作部と、前記エンドツールの前記２つのジョーが互いに反対方向に回転するように制御す
るアクチュエーション操作部と、を含むが、前記ピッチ／ヨー操作部と、前記アクチュエ
ーション操作部は、独立して回転自在に形成され、
　前記ピッチ／ヨー操作部が回転すれば、前記ピッチ／ヨー操作部の回転が、前記ピッチ
ワイヤまたは前記ヨーワイヤを介して、前記エンドツール関節部材、並びにそれと連結さ
れた前記第１ジョー及び第２ジョーに伝達され、前記第１ジョー及び前記第２ジョーが、
前記ピッチ／ヨー操作部の回転方向と同一方向に回転し、
　前記アクチュエーション操作部が回転すれば、前記アクチュエーション操作部の回転が
、前記アクチュエーションワイヤを介して、第１ジョー及び前記第２ジョーに伝達され、
前記第１ジョー及び前記第２ジョーが互いに反対方向に回転し、
　前記ピッチ／ヨー操作部は、前記連結部の延長線上に形成され、
　前記ピッチ駆動取っ手の前記第３方向の中心軸と、前記ピッチ駆動関節の前記第３方向
の中心軸とが、前記エンドツールから実質的に同一距離に形成されることを特徴とする請
求項８に記載の手術用インストルメント。
【請求項５６】
　前記動力伝達部は、前記操作部と連結され、前記操作部のピッチ運動を前記エンドツー
ルに伝達するピッチワイヤ、前記操作部と連結され、前記操作部のヨー運動を前記エンド
ツールに伝達するヨーワイヤ、及び前記操作部と連結され、前記操作部のアクチュエーシ
ョン運動を前記エンドツールに伝達するアクチュエーションワイヤを含み、
　前記操作部は、前記エンドツールのピッチ運動及びヨー運動を制御するピッチ／ヨー操
作部と、前記エンドツールの前記２つのジョーが互いに反対方向に回転するように制御す
るアクチュエーション操作部と、を含むが、前記ピッチ／ヨー操作部と、前記アクチュエ
ーション操作部は、独立して回転自在に形成され、
　前記ピッチ／ヨー操作部が回転すれば、前記ピッチ／ヨー操作部の回転が、前記ピッチ
ワイヤまたは前記ヨーワイヤを介して、前記エンドツール関節部材、並びにそれと連結さ
れた前記第１ジョー及び第２ジョーに伝達され、前記第１ジョー及び前記第２ジョーが、
前記ピッチ／ヨー操作部の回転方向と同一方向に回転し、
　前記アクチュエーション操作部が回転すれば、前記アクチュエーション操作部の回転が
、前記アクチュエーションワイヤを介して、第１ジョー及び前記第２ジョーに伝達され、
前記第１ジョー及び前記第２ジョーが互いに反対方向に回転し、
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　前記ピッチ／ヨー操作部は、前記連結部の延長線上に形成され、
　前記ピッチ駆動取っ手の前記第３方向の中心軸が、前記ピッチ駆動関節の前記第３方向
の中心軸より前記エンドツールから遠く形成されることを特徴とする請求項８に記載の手
術用インストルメント。
【請求項５７】
　前記動力伝達部は、前記操作部と連結され、前記操作部のピッチ運動を前記エンドツー
ルに伝達するピッチワイヤ、前記操作部と連結され、前記操作部のヨー運動を前記エンド
ツールに伝達するヨーワイヤ、及び前記操作部と連結され、前記操作部のアクチュエーシ
ョン運動を前記エンドツールに伝達するアクチュエーションワイヤを含み、
　前記操作部は、前記エンドツールのピッチ運動及びヨー運動を制御するピッチ／ヨー操
作部と、前記エンドツールの前記２つのジョーが互いに反対方向に回転するように制御す
るアクチュエーション操作部と、を含むが、前記ピッチ／ヨー操作部と、前記アクチュエ
ーション操作部は、独立して回転自在に形成され、
　前記ピッチ／ヨー操作部が回転すれば、前記ピッチ／ヨー操作部の回転が、前記ピッチ
ワイヤまたは前記ヨーワイヤを介して、前記エンドツール関節部材、並びにそれと連結さ
れた前記第１ジョー及び第２ジョーに伝達され、前記第１ジョー及び前記第２ジョーが、
前記ピッチ／ヨー操作部の回転方向と同一方向に回転し、
　前記アクチュエーション操作部が回転すれば、前記アクチュエーション操作部の回転が
、前記アクチュエーションワイヤを介して、第１ジョー及び前記第２ジョーに伝達され、
前記第１ジョー及び前記第２ジョーが互いに反対方向に回転し、
　前記ピッチ／ヨー操作部は、前記連結部の延長線上、または延長線のいずれか一側に形
成されるが、前記連結部は、前記エンドツールと前記ピッチ／ヨー操作部とを連結しなが
ら、１回以上曲折されるように形成され、
　前記ピッチ駆動取っ手の前記第３方向の中心軸が、前記ピッチ駆動関節の前記第３方向
の中心軸より前記エンドツール側に近く形成されることを特徴とする請求項８に記載の手
術用インストルメント。
【請求項５８】
　前記動力伝達部は、前記操作部と連結され、前記操作部のピッチ運動を前記エンドツー
ルに伝達するピッチワイヤ、前記操作部と連結され、前記操作部のヨー運動を前記エンド
ツールに伝達するヨーワイヤ、及び前記操作部と連結され、前記操作部のアクチュエーシ
ョン運動を前記エンドツールに伝達するアクチュエーションワイヤを含み、
　前記操作部は、前記エンドツールのピッチ運動及びヨー運動を制御するピッチ／ヨー操
作部と、前記エンドツールの前記２つのジョーが互いに反対方向に回転するように制御す
るアクチュエーション操作部と、を含むが、前記ピッチ／ヨー操作部と、前記アクチュエ
ーション操作部は、独立して回転自在に形成され、
　前記ピッチ／ヨー操作部が回転すれば、前記ピッチ／ヨー操作部の回転が、前記ピッチ
ワイヤまたは前記ヨーワイヤを介して、前記エンドツール関節部材、並びにそれと連結さ
れた前記第１ジョー及び第２ジョーに伝達され、前記第１ジョー及び前記第２ジョーが、
前記ピッチ／ヨー操作部の回転方向と同一方向に回転し、
　前記アクチュエーション操作部が回転すれば、前記アクチュエーション操作部の回転が
、前記アクチュエーションワイヤを介して、第１ジョー及び前記第２ジョーに伝達され、
前記第１ジョー及び前記第２ジョーが互いに反対方向に回転し、
　前記ピッチ／ヨー操作部は、前記連結部の延長線上、または延長線のいずれか一側に形
成されるが、前記連結部は、前記エンドツールと前記ピッチ／ヨー操作部とを連結しなが
ら、１回以上曲折されるように形成され、
　前記ピッチ駆動取っ手の前記第３方向の中心軸と、前記ピッチ駆動関節の前記第３方向
の中心軸とが、前記エンドツールから実質的に同一距離に形成されることを特徴とする請
求項８に記載の手術用インストルメント。
【請求項５９】
　前記動力伝達部は、前記操作部と連結され、前記操作部のピッチ運動を前記エンドツー
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ルに伝達するピッチワイヤ、前記操作部と連結され、前記操作部のヨー運動を前記エンド
ツールに伝達するヨーワイヤ、及び前記操作部と連結され、前記操作部のアクチュエーシ
ョン運動を前記エンドツールに伝達するアクチュエーションワイヤを含み、
　前記操作部は、前記エンドツールのピッチ運動及びヨー運動を制御するピッチ／ヨー操
作部と、前記エンドツールの前記２つのジョーが互いに反対方向に回転するように制御す
るアクチュエーション操作部と、を含むが、前記ピッチ／ヨー操作部と、前記アクチュエ
ーション操作部は、独立して回転自在に形成され、
　前記ピッチ／ヨー操作部が回転すれば、前記ピッチ／ヨー操作部の回転が、前記ピッチ
ワイヤまたは前記ヨーワイヤを介して、前記エンドツール関節部材、並びにそれと連結さ
れた前記第１ジョー及び第２ジョーに伝達され、前記第１ジョー及び前記第２ジョーが、
前記ピッチ／ヨー操作部の回転方向と同一方向に回転し、
　前記アクチュエーション操作部が回転すれば、前記アクチュエーション操作部の回転が
、前記アクチュエーションワイヤを介して、第１ジョー及び前記第２ジョーに伝達され、
前記第１ジョー及び前記第２ジョーが互いに反対方向に回転し、
　前記ピッチ／ヨー操作部は、前記連結部の延長線上、または延長線のいずれか一側に形
成されるが、前記連結部は、前記エンドツールと前記ピッチ／ヨー操作部とを連結しなが
ら、１回以上曲折されるように形成され、
　前記ピッチ駆動取っ手の前記第３方向の中心軸が、前記ピッチ駆動関節の前記第３方向
の中心軸より前記エンドツールから遠く形成されることを特徴とする請求項８に記載の手
術用インストルメント。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　　本発明は、手術用インストルメントに係り、詳細には、腹腔鏡手術、またはさまざま
な多様な手術に使用するために手動で作動可能な手術用インストルメントに関する。
【背景技術】
【０００２】
　　医学的に手術とは、肌や粘膜、その他組織を、医療機器を使用して切ったり裂いたり
するような操作を加え、病気を直すことをいう。特に、手術部位の皮膚を切開して開き、
その内部にある器官などを治療、成形したり除去する開腹手術などは、出血、副作用、患
者の苦痛、傷痕などの問題を引き起こす。従って、最近では、皮膚に所定の孔を形成し、
医療機器、例えば、腹腔鏡、手術用インストルメント、微細手術用顕微鏡などしか挿入せ
ずに遂行する手術、またはロボット（robot）を使用した手術が代案として脚光を浴びて
いる。
【０００３】
　手術用インストルメントは、皮膚に穿孔された孔を通過するシャフトの一端に具備され
たエンドツールを、所定の駆動部を使用して、医師が直接手で操作したり、ロボットアー
ムを使用して操作することにより、手術部位を手術するための道具である。手術用インス
トルメントに具備されたエンドツール所定の構造を介した、回転動作、つまみ動作（grip
ping）、切断動作（cutting）などを遂行する。
【０００４】
　ところで、既存の手術用インストルメントは、エンドツール部分が屈曲されず、手術部
位への接近、及びさまざまな手術動作の遂行において、容易ではないという問題点が存在
した。それを補完するために、エンドツール部分が反ることができる手術用インストルメ
ントが開発されたが、エンドツールを屈曲させたり、手術動作を行うための操作部の作動
が、実際エンドツールが屈曲されたり手術動作を遂行したりする動作と直観的に一致せず
、手術者の立場において、直観的な作動が容易ではなく、使用方法の熟練に長時間が必要
となるという問題点が存在した。
【０００５】
　前述の背景技術は、発明者が、本発明の導出のために保有していたり、本発明の導出過
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程で習得したりした技術情報であり、必ずしも、本発明の出願前に一般公衆に公開された
公知技術とすることはできない。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　本発明の目的は、前述の問題点を解決するためのものであり、実際エンドツールが屈曲
したり手術動作を遂行したりする動作と、それに対応する操作部の作動を直観的に一致さ
せるための手術用インストルメントを提供することを目的にする。さらに具体的には、そ
のために、さまざまな自由度を有するエンドツール、エンドツールの動作を直観的に操作
させる構造を有する操作部、操作部の操作通りエンドツールの動作が可能になるように、
操作部の駆動力をエンドツールに伝達する動力伝達部を提供する。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本発明は、少なくとも２以上の方向に回転自在に形成されるエンドツール（end tool）
；前記エンドツールのピッチ（pitch）運動を制御するピッチ操作部（pitch operator）
と、前記エンドツールのヨー（yaw）運動を制御するヨー操作部（yaw operator）と、前
記エンドツールのアクチュエーション（actuation）運動を制御するアクチュエーション
操作部（actuation operator）と、を含み、前記ピッチ操作部または前記ヨー操作部のう
ち少なくとも一つは、１以上の方向に曲がる関節部材によって形成される操作部；前記操
作部の動作を前記エンドツールに伝達する動力伝達部；及び第１方向（Ｘ軸）に延長して
形成され、一端部には、前記エンドツールが結合され、他端部には、前記操作部が結合さ
れ、前記操作部と前記エンドツールとを連結する連結部；を含み、前記操作部の少なくと
も一部は、前記エンドツール側に延長して形成されることを特徴とする手術用インストル
メントを提供する。
【発明の効果】
【０００８】
　かような本発明によって、手術者による操作部の操作方向と、エンドツールの作動方向
とが直観的に同一方向であるために、手術者の便宜性が向上し、手術の正確性、信頼性及
び迅速性などが向上するという効果を得ることができる。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１Ａ】従来の手術用インストルメントのピッチ動作概念図である。
【図１Ｂ】従来の手術用インストルメントのヨー動作概念図である。
【図１Ｃ】他の従来の手術用インストルメントのピッチ動作概念図である。
【図１Ｄ】他の従来の手術用インストルメントのヨー動作概念図である。
【図１Ｅ】本発明による手術用インストルメントのピッチ動作概念図である。
【図１Ｆ】本発明による手術用インストルメントのヨー動作概念図である。
【図２】本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１００を示す側面図である
。
【図３】図２の手術用インストルメント１００の内部詳細図である。
【図４】図３において、手術用インストルメント１００のヨー操作部１１２を示す内部詳
細図である。
【図５】図３において、手術用インストルメント１００のアクチュエーション操作部１１
３を示す内部詳細図である。
【図６Ａ】図１の手術用インストルメント１００の操作部の概念図である。
【図６Ｂ】本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１００の操作部１１０の
多様な変形例を示す図面である。
【図６Ｃ】本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１００の操作部１１０の
多様な変形例を示す図面である。
【図６Ｄ】本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１００の操作部１１０の
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多様な変形例を示す図面である。
【図７Ａ】図２の手術用インストルメント１００に適用されるエンドツールの結合斜視図
である。
【図７Ｂ】図７Ａエンドツールの分解斜視図である。
【図７Ｃ】図７Ａのエンドツールにおいて、ジョーベース１２３及び関節部材１２５が省
略された様子を示す斜視図である。
【図７Ｄ】図７Ａのエンドツールの関節部材１２５の正面図である。
【図８】図７Ａのエンドツールがヨー（yaw）動作を行う様子を示す斜視図である。
【図９】図７Ａのエンドツールがヨー（yaw）動作を行う様子を示す斜視図である。
【図１０】図７Ａのエンドツールがアクチュエーション（actuation）運動を行い、クロ
ーズ（close）された様子を示す斜視図である。
【図１１Ａ】本発明の手術用インストルメントの第１実施形態のピッチ動作を概略的に示
す図面である。
【図１１Ｂ】本発明の手術用インストルメントの第２実施形態のピッチ動作を概略的に示
す図面である。
【図１１Ｃ】本発明の手術用インストルメントの第３実施形態のピッチ動作を概略的に示
す図面である。
【図１１Ｄ】本発明の手術用インストルメントの第１実施形態、第２実施形態及び第３実
施形態のヨー動作を概略的に示す図面である。ず
【図１２】本発明の第２実施形態による手術用インストルメント２００を示す図面である
。
【図１３】本発明の第２実施形態による手術用インストルメント２００を示す図面である
。
【図１４】本発明の第３実施形態による手術用インストルメント３００を示す図面である
。
【図１５】本発明の第３実施形態による手術用インストルメント３００を示す図面である
。
【図１６】本発明の第４実施形態による手術用インストルメント４００を示す図面である
。
【図１７】本発明の第４実施形態による手術用インストルメント４００を示す図面である
。
【図１８Ａ】本発明の手術用インストルメントの第５実施形態のピッチ動作概念図である
。
【図１８Ｂ】本発明の手術用インストルメントの第５実施形態のヨー動作概念図である。
【図１８Ｃ】本発明の手術用インストルメントの第６実施形態のピッチ動作概念図である
。
【図１８Ｄ】本発明の手術用インストルメントの第６実施形態のヨー動作概念図である。
【図１８Ｅ】本発明の手術用インストルメントの第７実施形態のピッチ動作概念図である
。
【図１８Ｆ】本発明の手術用インストルメントの第７実施形態のヨー動作概念図である。
【図１９Ａ】本発明の第５実施形態による手術用インストルメント５００を示す図面であ
る。
【図１９Ｂ】本発明の第５実施形態による手術用インストルメント５００を示す図面であ
る。
【図２０】本発明の第６実施形態による手術用インストルメント６００を示す図面である
。
【図２１】本発明の第６実施形態による手術用インストルメント６００を示す図面である
。
【図２２】本発明の第７実施形態による手術用インストルメント７００を示す図面である
。
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【図２３】本発明の第７実施形態による手術用インストルメント７００を示す図面である
。
【図２４】本発明の第７実施形態による手術用インストルメント７００を示す図面である
。
【図２５】本発明の第８実施形態による手術用インストルメント８００を示す図面である
。
【図２６Ａ】本発明の第８実施形態による手術用インストルメント８００を示す図面であ
る。
【図２６Ｂ】本発明の第８実施形態による手術用インストルメント８００を示す図面であ
る。
【図２７Ａ】本発明の第８実施形態の一変形例による手術用インストルメント８００’を
示す図面である。
【図２７Ｂ】本発明の第８実施形態の一変形例による手術用インストルメント８００’を
示す図面である。
【図２８】本発明の第９実施形態による手術用インストルメント９００を示す図面である
。
【図２９】本発明の第９実施形態による手術用インストルメント９００を示す図面である
。
【図３０】本発明の第９実施形態による手術用インストルメント９００を示す図面である
。
【図３１】本発明の第１０実施形態による手術用インストルメント１０００を示す図面で
ある。
【図３２】本発明の第１０実施形態による手術用インストルメント１０００を示す図面で
ある。
【図３３】図２などに図示された手術用インストルメントのエンドツールの第１変形例を
示す図面である。
【図３４】図２などに図示された手術用インストルメントのエンドツールの第２変形例を
示す図面である。
【図３５】図２などに図示された手術用インストルメントのエンドツールの第２変形例を
示す図面である。
【図３６】図２などに図示された手術用インストルメントのエンドツールの第３変形例を
示す図面である。
【図３７】図２などに図示された手術用インストルメントのエンドツールの第３変形例を
示す図面である。
【図３８】図２などに図示された手術用インストルメントのエンドツールの第３変形例を
示す図面である。
【図３９】図２などに図示された手術用インストルメントのピッチ駆動関節の第１変形例
を示す図面である。
【図４０】図２などに図示された手術用インストルメントのピッチ駆動関節の第２変形例
を示す図面である。
【図４１】図２などに図示された手術用インストルメントのヨー操作部の第１変形例を示
す図面である。
【図４２】図２などに図示された手術用インストルメントのヨー操作部の第２変形例を示
す図面である。
【図４３】図２などに図示された手術用インストルメントのヨー操作部の第３変形例を示
す図面である。
【図４４】図１９Ａなどに図示された手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節の
第１変形例を示す図面である（ボールジョイント－Ｂ）。
【図４５】図１９Ａなどに図示された手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節の
第２変形例を示す図面である（ユニバーサル・ジョイント－Ｕ）。
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【図４６】図１９Ａなどに図示された手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節の
第３変形例を示す図面である（ＳＢ）。
【図４７】図１９Ａなどに図示された手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節の
第４変形例を示す図面である（ＳＵ）。
【図４８】図１９Ａなどに図示された手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節の
第５変形例を示す図面である（ＪＢ）。
【図４９】図１９Ａなどに図示された手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節の
第６変形例を示す図面である（ＪＵ）。
【図５０】図１９Ａに図示された手術用インストルメントにおいて、ロール（roll）機能
が追加された手術用インストルメントの斜視図である。
【図５１Ａ】図５０の手術用インストルメントがロール動作を行う様子を示す斜視図であ
る。
【図５１Ｂ】図５０の手術用インストルメントがロール動作を行う様子を示す斜視図であ
る。
【図５１Ｃ】図５０の手術用インストルメントがロール動作を行う様子を示す斜視図であ
る。
【図５１Ｄ】図５０の手術用インストルメントがロール動作を行う様子を示す斜視図であ
る。
【図５１Ｅ】図５０の手術用インストルメントがロール動作を行う様子を示す斜視図であ
る。
【発明を実施するための形態】
【００１０】
　本発明は、多様な変換を加えることができ、さまざまな実施形態を有することができる
が、特定実施形態を図面に例示し、それについて詳細に説明する。しかし、それらは、本
発明を特定の実施形態について限定するのではなく、本発明の思想及び技術範囲に含まれ
る全ての変換、均等物ないし代替物を含むものであると理解されなければならない。本発
明についての説明において、関連公知技術に係わる具体的な説明が本発明の要旨を不明に
すると判断される場合、その詳細な説明を省略する。
【００１１】
　第１、第２のような用語は、多様な構成要素についての説明に使用されるが、前記構成
要素は、前記用語によって限定されるものではない。前記用語は、１つの構成要素を他の
構成要素から区別する目的のみに使用される。
【００１２】
　本出願で使用した用語は、ただ特定の実施形態についての説明に使用されたものであり
、本発明を限定する意図ではない。単数の表現は、文脈上明白に異なって意味しない限り
、複数の表現を含む。本出願において、「含む」または「有する」というような用語は、
明細書上に記載された特徴、数字、段階、動作、構成要素、部品、またはそれら組み合わ
せが存在するということを指定するものであり、１またはそれ以上の他の特徴、数字、段
階、動作、構成要素、部品、またはそれら組み合わせの存在または付加の可能性をあらか
じめ排除するものではないと理解されなければならない。
【００１３】
　以下、本発明の実施形態について、添付した図面を参照して詳細に説明するが、添付図
面を参照しての説明において、同一であるか、あるいは対応する構成要素は、同一図面番
号を付し、それに係わる重複説明は省略する。
【００１４】
　また、本発明の多様な実施形態についての説明において、各実施形態が、独立して解釈
されたり実施されたりしなければならないものではなく、各実施形態において説明される
技術的思想が、個別的に説明される他の実施形態に組み合わされて解釈されたり実施され
たりするということが理解されなければならない。
【００１５】
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　＜手術用インストルメントの第１実施形態＞（Ｅ１＋Ｈ１ａ）
　本発明による手術用インストルメントは、ピッチ動作、ヨー動作、アクチュエーション
動作のうち少なくともいずれか１以上の動作について、操作部をいずれかの一方向に回転
させれば、エンドツールが操作部の操作方向と直観的に同一方向に回転することを一特徴
とする。
【００１６】
　図１Ａは、従来の手術用インストルメントのピッチ動作概念図であり、図１Ｂは、ヨー
動作概念図である。
【００１７】
　図１Ａを参照すれば、従来の手術用インストルメントのピッチ動作遂行において、エン
ドツール１２０ａは、エンドツールの回転中心１２１ａより先方に形成され、操作部１１
０ａは、操作部の回転中心１１１ａより後ろ側に形成された状態で、操作部１１０ａを時
計回り方向に回転させれば、エンドツール１２０ａも、時計回り方向に回転し、操作部１
２０ａを反時計回り方向に回転させれば、エンドツール１２０ａも、反時計回り方向に回
転するように形成される。一方、図１Ｂを参照すれば、従来の手術用インストルメントの
ヨー動作遂行において、エンドツール１２０ａは、エンドツールの回転中心１２１ａより
先方に形成され、操作部１１０ａは、操作部の回転中心１１１ａより後ろ側に形成された
状態で、操作部１１０ａを時計回り方向に回転させれば、エンドツール１２０ａも、時計
回り方向に回転し、操作部１２０ａを反時計回り方向に回転させれば、エンドツール１２
０ａも、反時計回り方向に回転するように形成される。その場合、ユーザの左右方向とい
う観点から見たとき、ユーザが操作部１１０ａを左に動かせば、エンドツール１２０ａは
、右側に動き、ユーザが操作部１１０ａを右側に動かせば、エンドツール１２０ａは、左
に動くようになる。結果的に、ユーザの操作方向とエンドツールの動作方向とが反対にな
ることにより、ユーザの操作が容易ではないという問題点が存在した。
【００１８】
　図１Ｃは、他の従来の手術用インストルメントのピッチ動作概念図であり、図１Ｄは、
ヨー動作概念図である。
【００１９】
　図１Ｃを参照すれば、従来の手術用インストルメントのうち一部は、ミラー対称形態に
形成され、ピッチ動作遂行において、エンドツール１２０ｂは、エンドツールの回転中心
１２１ｂより先方に形成され、操作部１１０ｂは、操作部の回転中心１１１ｂより後ろ側
に形成された状態で、操作部１１０ｂを時計回り方向に回転させれば、エンドツール１２
０ｂは、反時計回り方向に回転し、操作部１１０ｂを反時計回り方向に回転させれば、エ
ンドツール１２０ｂは、時計回り方向に回転するように形成される。その場合、操作部、
及びエンドツールの回転方向という観点から見たとき、ユーザが操作部１１０ｂを回転さ
せる回転方向と、それによるエンドツール１２０ｂの回転方向は、互いに反対になる。結
果的に、ユーザに操作方向の混乱をもたらし、関節の動作が直観的ではなく、過ちを誘発
するという問題点が存在した。また、図１Ｄを参照すれば、ヨー動作遂行において、エン
ドツール１２０ｂは、エンドツールの回転中心１２１ｂより先方に形成され、操作部１１
０ｂは、操作部の回転中心１１１ｂより後ろ側に形成された状態で、操作部１１０ｂを時
計回り方向に回転させれば、エンドツール１２０ｂは、反時計回り方向に回転し、操作部
１１０ｂを反時計回り方向に回転させれば、エンドツール１２０ｂは、時計回り方向に回
転するように形成される。その場合、操作部、及びエンドツールの回転方向という観点か
ら見たとき、ユーザが操作部１１０ｂを回転させる回転方向と、それによるエンドツール
１２０ｂの回転方向は互いに反対になる。結果的に、ユーザに操作方向の混乱をもたらし
、関節の動作が直観的ではなく、過ちを誘発するという問題点が存在した。
【００２０】
　かような問題点を解決するために、図１Ｅ及び図１Ｆに図示された本発明の一実施形態
による手術用インストルメントは、エンドツール１２０ｃを、エンドツールの回転中心１
２１ｃより先方に形成し、操作部１１０ｃも、操作部の回転中心１１１ｃより先方に形成
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し、操作部１１０ｃとエンドツール１２０ｃとの動作を直観的に一致させることを一特徴
とする。
【００２１】
　それについて異なって説明すれば、図１Ａ、図１Ｂ、図１Ｃ及び図１Ｄのような従来の
手術用インストルメントの場合には、エンドツールが自体の回転中心より先方に位置する
のに比べ、操作部は、自体の回転中心より後ろ側に形成され、先方が固定された状態で後
ろ側を動かす操作部の動作を介して、後ろ側が固定された状態で先方を動かすエンドツー
ルを動かすことになるので、構造上、直観的に一致しない構造である。それにより、操作
部の操作と、エンドツールの動作とにおいて、左右方向の観点、または回転方向の観点に
おいて不一致が発生し、ユーザに混乱をもたらし、操作部の操作を直観的に迅速に遂行し
難くなり、過ちを誘発するという問題点が存在した。それに反し、本発明の一実施形態に
よる手術用インストルメントは、エンドツール及び操作部が、いずれも後ろ側に形成され
た回転中心を基準に動くために、構造上、直観的に動作が互いに一致するといえるのであ
る。それにより、ユーザは、エンドツール方向の操縦を直観的に迅速に遂行することがで
き、過ちが誘発される可能性が顕著に下がるという長所がある。以下では、それについて
さらに詳細に説明する。
【００２２】
　図２は、本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１００を示す側面図であ
り、図３は、図２の手術用インストルメント１００の内部詳細図であり、図４は、図３に
おいて、手術用インストルメント１００のヨー操作部１１２を示す内部詳細図であり、図
５は、図３において、手術用インストルメント１００のアクチュエーション操作部１１３
を示す内部詳細図である。
【００２３】
　図２ないし図５を参照すれば、本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１
００は、操作部１１０、エンドツール（end tool）１２０、動力伝達部１３０及び連結部
１４０を含む。ここで、連結部１４０は、中空のシャフト（shaft）形状に形成され、そ
の内部に、１本以上のワイヤ（後述する）が収容され、その一端部には、操作部１１０が
結合され、他端部には、エンドツール１２０が結合され、操作部１１０とエンドツール（
end tool）１２０とを連結する役割を行う。
【００２４】
　詳細には、操作部１１０は、連結部１４０の一端部に形成され、医師が直接操ることが
できるインターフェース、例えば、つまみ形状、スティック形状、レバー形状などによっ
て具備され、それを医師が操れば、当該インターフェースに連結され、手術患者の体内に
挿入されるエンドツール１２０が、所定作動を行うことにより、手術を遂行することにな
る。ここで、図２には、操作部１１０がつまみ形状に形成されるように図示されているが
、本発明の思想は、それに制限されるものではなく、エンドツール１２０と連結されてエ
ンドツール１２０を操作することができる多様な形態の操作部が可能である。
【００２５】
　エンドツール１２０は、連結部１４０の他端部に形成され、手術部位に挿入されて手術
に必要な動作を行う。かようなエンドツール１２０の一例として、図２に図示されている
ように、グリップ（grip）動作を行うための１対のジョー（jaw）１２１，１２２（図７
Ａ）が使用される。ただ、本発明の思想は、それに制限されるものではなく、手術のため
の多様な装置がエンドツール１２０として使用されるであろう。例えば、片腕が焼灼器の
ような構成も、エンドツールとして使用されるであろう。かようなエンドツール１２０は
、操作部１１０と、動力伝達部１３０によって連結され、操作部１１０の駆動力を、動力
伝達部１３０を介して伝達されることにより、グリップ（grip）動作、切断（cutting）
動作、縫合（suturing）動作など手術に必要な動作を行うことになる。
【００２６】
　ここで、本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１００のエンドツール１
２０は、少なくとも２以上の方向に回転自在に形成され、例えば、エンドツール１２０は
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、図２のＹ軸を中心に、ピッチ（pitch）運動を行うと同時に、図２のＺ軸を中心に、ヨ
ー（yaw）運動及びアクチュエーション（actuation）運動を行うように形成される。それ
については、詳細に後述する。
【００２７】
　動力伝達部１３０は、操作部１１０とエンドツール１２０とを連結して、操作部１１０
の駆動力をエンドツール１２０に伝達する役割を行い、多数のワイヤ、プーリー、リンク
、節、ギアなどを含んでもよい。
【００２８】
　以下では、図２の手術用インストルメント１００の操作部１１０、エンドツール１２０
、動力伝達部１３０などについて、さらに詳細に説明する。
【００２９】
　（操作部）
　図２ないし図５を参照すれば、本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１
００の操作部１１０は、エンドツール１２０のピッチ（pitch）運動を制御するピッチ操
作部（pitch operator）１１１と、エンドツール１２０のヨー（yaw）運動を制御するヨ
ー操作部（yaw operator）１１２と、エンドツール１２０のアクチュエーション（actuat
ion）運動を制御するアクチュエーション操作部（actuation operator）１１３と、を含
む。
【００３０】
　図２の手術用インストルメント１００の使用状態を例示すれば、ユーザは、手の平でピ
ッチ操作部１１１のピッチ駆動取っ手１１１２を手にしている状態で、ピッチ駆動取っ手
１１１２を回転させてピッチ運動を行い、人差し指をヨー操作部１１２に挟みこんだ状態
で、ヨー操作部１１２を回転させてヨー運動を行い、親指をアクチュエーション操作部１
１３に挟みこんだ状態で、アクチュエーション操作部１１３を回転させ、アクチュエーシ
ョン運動を行う。
【００３１】
　ここで、本発明で使用されるピッチ（pitch）とヨー（yaw）とアクチュエーション（ac
tuation）との動作それぞれについて定義すれば、次の通りである。
【００３２】
　まず、ピッチ（pitch）動作は、連結部１４０の延長方向（図２のＸ軸方向）に対して
上下方向への運動、すなわち、図２のＹ軸を中心に回転する動作を意味する。言い換えれ
ば、連結部１４０の延長方向（図２のＸ軸方向）に延長して形成されているエンドツール
１２０が、Ｙ軸を中心に上下に回転する運動を意味する。次に、ヨー（yaw）動作は、連
結部１４０の延長方向（図２のＸ軸方向）に対して左右方向への運動、すなわち、図２の
Ｚ軸を中心に回転する動作を意味する。言い換えれば、連結部１４０の延長方向（図２の
Ｘ軸方向）に延長して形成されているエンドツール１２０が、Ｚ軸を中心に左右に回転す
る運動を意味する。一方、アクチュエーション（actuation）動作は、ヨー（yaw）動作と
同一回転軸を中心に回転するが、２つのジョー（jaw）１２１，１２２（図７Ａ）が互い
に反対方向に回転しながら、ジョー（jaw）がすぼんだり開いたりする動作を意味する。
すなわち、エンドツール１２０に形成された２つのジョー（jaw）１２１，１２２（図７
Ａ）が、Ｚ軸を中心に互いに反対方向に回転する運動を意味する。
【００３３】
　ここで、本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１００は、操作部１１０
をいずれかの一方向に回転させれば、エンドツール１２０が、前記操作部１１０の操作方
向と直観的に同一方向に回転することを一特徴とする。言い換えれば、操作部１１０のピ
ッチ操作部１１１をいずれかの一方向に回転させれば、エンドツール１２０も前記一方向
と直観的に同一方向に回転してピッチ運動を行い、操作部１１０のヨー操作部１１２をい
ずれかの一方向に回転させれば、エンドツール１２０も、前記一方向と直観的に同一方向
に回転してヨー動作を行うのである。ここで、直観的に同一方向というのは、操作部１１
０を把持しているユーザの人差し指の移動方向と、エンドツール１２０の末端部の移動方
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向とが実質的に同一方向をなすことであると敷衍説明することができるであろう。ただ、
ここで、同一方向というのは、三次元座標上で完璧に一致する方向でもなく、例えば、ユ
ーザの人差し指が左に移動すれば、エンドツール１２０の末端部も左に移動し、ユーザの
人差し指が右側に移動すれば、エンドツール１２０の末端部も右側に移動するというよう
な同一性であると理解することができるということは いうまでもない。
【００３４】
　そして、そのために、本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１００は、
操作部１１０とエンドツール１２０とが、連結部１４０の延長軸（Ｘ軸）に垂直である平
面を基準に、同一方向に形成されることを一特徴とする。すなわち、図２のＹＺ平面を基
準にして見たとき、操作部１１０は、＋Ｘ軸方向に延長して形成されており、同時に、エ
ンドツール１２０も、＋Ｘ軸方向に延長して形成されているのである。それを他の言葉で
表現すれば、連結部１４０の一端部でのエンドツール１２０の形成方向と、連結部１４０
の他端部での操作部１１０の形成方向とが、ＹＺ平面を基準に同一方向であるともいえる
のである。または、それを他の言葉で表現すれば、操作部１１０が、それを把持するユー
ザの体から遠くなる方向、すなわち、エンドツール１２０が形成された方向に形成された
ということもできるであろう。
【００３５】
　詳細には、従来の手術用インストルメントの場合、ユーザが操作部を操作する方向と、
エンドツールの実際作動方向とが互いに異なっていて直観的に一致しないために、手術者
の立場で直観的な作動が容易ではなく、エンドツールが所望方向に動くように熟練するの
に長時間が必要となり、場合によっては、誤動作が発生し、患者に被害を与えてしまうよ
うな問題点が存在した。
【００３６】
　かような問題点を解決するために、本発明の第１実施形態による手術用インストルメン
ト１００は、操作部１１０の操作方向と、エンドツール１２０の作動方向とが直観的に同
一方向になるようにし、そのために、操作部１１０とエンドツール１２０とが、ピッチ駆
動関節１１１１を含むＹＺ平面を基準にして見たとき、同じ側に形成されることを一特徴
とする。それについてさらに詳細に説明すれば、次の通りである。
【００３７】
　図２ないし図５を参照すれば、本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１
００の操作部１１０は、エンドツール１２０のピッチ（pitch）運動を制御するピッチ操
作部（pitch operator）１１１と、エンドツール１２０のヨー（yaw）運動を制御するヨ
ー操作部（yaw operator）１１２と、エンドツール１２０のアクチュエーション（actuat
ion）運動を制御するアクチュエーション操作部（actuation operator）１１３と、を含
む。
【００３８】
　ピッチ操作部１１１は、ピッチ駆動関節（pitch operating joint）１１１１と、ピッ
チ駆動取っ手（pitch operating grip）１１１２と、を含む。ここで、ピッチ駆動関節１
１１１は、Ｙ軸を中心に回転自在に形成され、ピッチ駆動取っ手１１１２は、ピッチ駆動
関節１１１１と連結され、ピッチ駆動関節１１１１と共に回転するように形成される。こ
こで、ピッチ駆動関節は、屈曲型関節であるので、ピッチ駆動取っ手がＹ軸を中心に回転
すれば、ピッチ駆動関節は、それによって、曲がったり折れたりするともいえるが、説明
の便宜上、以下では、ピッチ駆動関節が折れることを、ピッチ駆動関節が回転すると表現
する。
【００３９】
　例えば、ユーザが、ピッチ駆動取っ手１１１２を手にしている状態で、ピッチ駆動取っ
手１１１２を回転させれば、ピッチ駆動取っ手１１１２と連結されたピッチ駆動関節１１
１１が共に回転し、かような回転力が、動力伝達部１３０を介して、エンドツール１２０
に伝達され、エンドツール１２０が、ピッチ駆動関節１１１１の回転方向と同一方向に回
転するのである。すなわち、ピッチ操作部１１１が、ピッチ駆動関節１１１１を中心に時



(20) JP 2017-532127 A 2017.11.2

10

20

30

40

50

計回り方向に回転すれば、エンドツール１２０も、ピッチ駆動関節１１１１の回転軸と平
行な軸を中心に時計回り方向に回転し、反対に、ピッチ操作部１１１がピッチ駆動関節１
１１１を中心に反時計回り方向に回転すれば、エンドツール１２０も、ピッチ駆動関節１
１１１の回転軸と平行な軸を中心に反時計回り方向に回転することになるのである。
【００４０】
　ここで、ピッチ駆動関節１１１１は、屈曲型関節部材でもある。詳細には、ピッチ駆動
関節１１１１は、中空の円筒形状に形成され、外周面には、多数個の溝１１１１ａが一方
向（図２のＸ軸方向）に沿って形成され、屈曲自在に形成される。そのとき、それぞれの
溝１１１１ａの中間には、ピッチ駆動関節１１１１の屈曲方向を決定するためのリブ１１
１１ｂが形成される。すなわち、リブ１１１１ｂが形成された位置においては、屈曲が行
われず、リブ１１１１ｂが形成されていない部分で屈曲が行われる。すなわち、図２で見
たとき、ピッチ駆動関節１１１１の両横面に沿ってリブ１１１１ｂが形成されているが、
ピッチ駆動関節１１１１は、リブ１１１１ｂが形成されていない上下方向に屈曲される。
従って、ピッチ駆動関節１１１１には、実際の回転軸が存在しないが、図４のＰ軸を中心
に、上下に回転すると想定することができるであろう。従って、ピッチ駆動関節１１１１
は、屈曲型関節部材によって形成され、ピッチ運動の回転中心になることができるのであ
る。
【００４１】
　一方、ヨー操作部１１２とアクチュエーション操作部１１３は、ピッチ操作部１１１の
ピッチ駆動取っ手１１１２の一端部上に形成されている。従って、ピッチ操作部１１１が
ピッチ駆動関節１１１１を中心に回転すれば、ヨー操作部１１２及びアクチュエーション
操作部１１３も、ピッチ操作部１１１と共に回転することになる。
【００４２】
　それにより、ヨー操作部１１２とアクチュエーション操作部１１３との座標系は、固定
されているのではなく、ピッチ操作部１１１の回転によって、相対的に続けて変化するこ
とになる。すなわち、図２には、ヨー操作部１１２のヨー駆動軸１１２１は、Ｚ軸と平行
であり、アクチュエーション操作部１１３のアクチュエーション駆動軸１１３１は、Ｙ軸
と平行であるように図示されている。しかし、ピッチ操作部１１１が回転すれば、ヨー操
作部１１２のヨー駆動軸１１２１と、アクチュエーション操作部１１３のアクチュエーシ
ョン駆動軸１１３１とがＺ軸、Ｙ軸と平行ではなくなる。すなわち、ヨー操作部１１２と
アクチュエーション操作部１１３との座標系が、操作部１１１の回転によって変化したの
である。ただし、本明細書では、説明の便宜のために、別途の説明がない以上、ヨー操作
部１１２とアクチュエーション操作部１１３との座標系は、図２のように、ピッチ駆動取
っ手１１１２が連結部１４０に対して垂直に位置した状態を基準にして説明する。
【００４３】
　ヨー操作部１１２は、ヨー駆動軸（yaw rotating axis）１１２１と、ヨー駆動部（yaw
 rotating member）１１２２とを含む。ここで、ヨー駆動軸１１２１は、連結部１４０が
形成されているＸＹ平面と所定角度をなすように形成される。例えば、ヨー駆動軸１１２
１は、図２に図示されているように、Ｚ軸と平行な方向に形成され、この状態でピッチ操
作部１１１が回転する場合、前述のように、ヨー操作部１１２の座標系は、相対的に変わ
るのである。ただ、本発明の思想は、それに制限されるものではなく、人体工学的（ergo
nomic）設計によって、ヨー操作部１１２を把持するユーザの手構造に適するように、ヨ
ー駆動軸１１２１が多様な方向に形成されるということはいうまでもない。
【００４４】
　一方、ヨー駆動部１１２２は、ヨー駆動軸１１２１と連結され、ヨー駆動軸１１２１と
共に回転するように形成される。例えば、ユーザが、ヨー駆動部１１２２に人差し指を挟
んだ状態で、ヨー駆動部１１２２を回転させれば、ヨー駆動部１１２２と連結されたヨー
駆動軸１１２１が共に回転し、かような回転力が、動力伝達部１３０を介して、エンドツ
ール１２０に伝達され、エンドツール１２０の２つのジョー（jaw）１２１，１２２（図
７Ａ）が、ヨー駆動軸１１２１の回転方向と同一方向に左右に回転するのである。そのた
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めに、ヨー駆動軸（yaw rotating axis）１１２１には、プーリー１１２１ａが形成され
る。そして、プーリー１１２１ａには、ヨーワイヤ１３２Ｗが連結される。かようなヨー
ワイヤ１３２Ｗは、図７Ａで後述するエンドツール１２０の関節部材１２５と連結され、
関節部材１２５を回転させる。
【００４５】
　アクチュエーション操作部１１３は、アクチュエーション駆動軸（actuation rotating
 axis）１１３１と、アクチュエーション駆動部（actuation rotating member）１１３２
とを含む。ここで、アクチュエーション駆動軸１１３１は、連結部１４０が形成されてい
るＸＹ平面と所定角度をなすように形成される。例えば、アクチュエーション駆動軸１１
３１は、図２に図示されているように、Ｙ軸と平行な方向に形成され、この状態で、ピッ
チ操作部１１１が回転する場合、前述のように、アクチュエーション操作部１１３の座標
系は、相対的に変わる。ただ、本発明の思想は、それに制限されるものではなく、人体工
学的（ergonomic）設計によって、アクチュエーション操作部１１３を把持するユーザの
手構造に適するように、アクチュエーション駆動軸１１３１が多様な方向に形成されるで
あろうということはいうまでもない。
【００４６】
　一方、アクチュエーション駆動部１１３２は、アクチュエーション駆動軸１１３１と連
結され、アクチュエーション駆動軸１１３１と共に回転するように形成される。例えば、
ユーザが、アクチュエーション駆動部１１３２に親指を挟んだ状態で、アクチュエーショ
ン駆動部１１３２を回転させれば、アクチュエーション駆動部１１３２と連結されたアク
チュエーション駆動軸１１３１が共に回転し、かような回転力が、動力伝達部１３０を介
して、エンドツール１２０に伝達され、エンドツール１２０の２つのジョー（jaw）１２
１，１２２（図７Ａ）がアクチュエーション動作を行う。ここで、アクチュエーション動
作とは、前述のように、２つのジョー（jaw）１２１，１２２（図７Ａ）が互いに反対方
向に回転しながら、ジョー（jaw）１２１，１２２（図７Ａ）を開閉させる動作を意味す
る。すなわち、アクチュエーション操作部１１３を一方向に回転させれば、第１ジョー（
jaw）１２１（図７Ａ）は、反時計回り方向に回転し、第２ジョー（jaw）１２２（図７Ａ
）は、時計回り方向に回転しながら、エンドツール１２０が閉じ、反対に、アクチュエー
ション操作部１１３を反対方向に回転させれば、第１ジョー（jaw）１２１（図７Ａ）は
、時計回り方向に回転し、第２ジョー（jaw）１２２（図７Ａ）は、反時計回り方向に回
転しながら、エンドツール１２０が開かれるのである。
【００４７】
　一方、アクチュエーション駆動軸（actuation operating axis）１１３１の一端部には
、第１アクチュエーションリンク１３３Ｌ１が連結され、第１アクチュエーションリンク
１３３Ｌ１の一端部には、第２アクチュエーションリンク１３３Ｌ２が連結され、第２ア
クチュエーションリンク１３３Ｌ２の一端部には、第３アクチュエーションリンク１３３
Ｌ３が連結される。そのとき、第３アクチュエーションリンク１３３Ｌ３には、ピボット
ポイント１３３Ｌ３Ｐが形成され、第３アクチュエーションリンク１３３Ｌ３の移動中心
点役割を行う。一方、第３アクチュエーションリンク１３３Ｌ３の一端部には、ガイド突
起１３３Ｌ３ｅが形成され、ピッチ駆動取っ手１１１２には、ガイド溝１１１２ｈが形成
される。
【００４８】
　従って、アクチュエーション駆動軸１１３１が回転すれば、それと連結された第１アク
チュエーションリンク１３３Ｌ１が回転し、第１アクチュエーションリンク１３３Ｌ１が
回転すれば、それと連結された第２アクチュエーションリンク１３３Ｌ２は、Ｚ軸方向に
上下移動することになる。そして、第２アクチュエーションリンク１３３Ｌ２がＺ軸方向
に上下移動を行えば、それと連結された第３アクチュエーションリンク１３３Ｌ３は、ピ
ボットポイント１３３Ｌ３Ｐを中心に回転し、従って、第３アクチュエーションリンク１
３３Ｌ３のガイド突起１３３Ｌ３ｅは、ピッチ駆動取っ手１１１２のガイド溝１１１２ｈ
に従って、Ｘ軸方向に直線運動を行うことになる。一方、第３アクチュエーションリンク
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１３３Ｌ３のガイド突起１３３Ｌ３ｅには、アクチュエーションワイヤ１３３Ｗが連結さ
れ、ガイド突起１３３Ｌ３ｅがＸ軸方向に直線運動を行えば、それと共にＸ軸方向に直線
運動を行う。そして、かようなアクチュエーションワイヤ１３３Ｗは、図７Ａないし図７
Ｃなどで後述するエンドツール１２０のアクチュエーションガイドピン１３３ＷＧに連結
され、ジョー（jaw）１２１，１２２のアクチュエーション動作を制御するのである。
【００４９】
　続けて、図２ないし図５を参照すれば、本発明の第１実施形態による手術用インストル
メント１００において、ピッチ操作部１１１とエンドツール１２０とが同一であるか、あ
るいは平行な軸（Ｘ軸）上に形成される。すなわち、連結部１４０の一端部には、ピッチ
操作部１１１のピッチ駆動関節１１１１が形成され、連結部１４０の他端部には、エンド
ツール１２０が形成されるのである。ここで、図面には、連結部１４０が直線に形成され
るように図示されているが、本発明の思想は、それに制限されるものではなく、連結部１
４０が、必要によっては、所定曲率を有するように湾曲したり、１回以上曲折されたりし
て形成され、かような場合にも、ピッチ操作部１１１とエンドツール１２０は、実質的に
同一または平行な軸上に形成されるといえるであろう。また、図２には、ピッチ操作部１
１１とエンドツール１２０とが同一軸（Ｘ軸）上に形成されるように図示されているが、
本発明の思想は、それに制限されるものではなく、ピッチ操作部１１１とエンドツール１
２０とが互いに異なる軸上に形成されもするであろう。それについては、後述する。
【００５０】
　図６Ａないし図６Ｄは、本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１００の
操作部１１０の多様な変形例を示している。
【００５１】
　図６ＡのＨ１は、図２などで説明したように、操作部１１０のピッチ操作部１１１とヨ
ー操作部１１２とが互いに独立して形成され、ピッチ操作部１１１とヨー操作部１１２と
が互いに機能的に分離される。かようなＨ１は、本発明の第１実施形態、第２実施形態、
第３実施形態などに見られる。
【００５２】
　図６ＢのＨ２１は、１）操作部４１０のピッチ操作部とヨー操作部とが一体に形成され
たピッチ／ヨー操作部４１１を具備し、ピッチ操作部とヨー操作部との役割を同時に行う
ように形成される。２）そして、そのとき、ピッチ／ヨー操作部４１１がエンドツール４
２０の延長線上より上側に形成される。３）そして、アクチュエーション操作部４１３は
、ピッチ／ヨー操作部４１１上に形成され、ピッチ／ヨー操作部４１１上で独立して回転
自在に形成される。かようなＨ２１は、本発明の第４実施形態などに見られる。
【００５３】
　図６ＣのＨ２２は、１）操作部５１０のピッチ操作部とヨー操作部とが一体に形成され
たピッチ／ヨー操作部５１１を具備し、ピッチ操作部とヨー操作部との役割を同時に行う
ように形成される。２）そして、そのとき、ピッチ／ヨー操作部５１１がエンドツール５
２０の延長線上に形成される。３）そして、アクチュエーション操作部５１３は、ピッチ
／ヨー操作部５１１上に形成され、ピッチ／ヨー操作部５１１が回転すれば、それと共に
回転し、またピッチ／ヨー操作部５１１上で独立して回転自在に形成される。かようなＨ
２２は、本発明の第５実施形態、第６実施形態、第７実施形態などに見られる。
【００５４】
　図６ＤのＨ２３は、１）操作部８１０のピッチ操作部とヨー操作部とが一体に形成され
たピッチ／ヨー操作部８１１を具備し、ピッチ操作部とヨー操作部との役割を同時に行う
ように形成される。２）そして、そのとき、ピッチ／ヨー操作部８１１がエンドツール８
２０の延長線上に形成されるが、連結部８４０が直線型ではなく、少なくとも１回以上屈
曲された形態に形成される。３）そして、アクチュエーション操作部８１３は、ピッチ／
ヨー操作部８１１上に形成され、ピッチ／ヨー操作部８１１が回転すれば、それと共に回
転し、またピッチ／ヨー操作部１１１上で独立して回転自在に形成される。かようなＨ２
３は、本発明の第８実施形態、第９実施形態、第１０実施形態などに見られる。
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【００５５】
　それ以外にも、前述の各変形例を含んだ多様な操作部の変形例が本発明の手術用インス
トルメントに適用可能である。
【００５６】
　（エンドツール）－屈曲型
　図７Ａは、本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１００に適用されるエ
ンドツールの結合斜視図であり、図７Ｂは、図７Ａのエンドツールの分解斜視図であり、
図７Ｃは、図７Ａのエンドツールにおいて、ジョーベース１２３及び関節部材１２５が省
略された様子を示す斜視図であり、図７Ｄは、図７Ａのエンドツールの関節部材１２５の
正面図である。
【００５７】
　図７Ａないし図７Ｄを参照すれば、本発明の第１実施形態による手術用インストルメン
ト１００に適用されるエンドツール１２０は、関節部材１２５として、屈曲型関節部材を
適用する。すなわち、エンドツール１２０は、第１ジョー（jaw）１２１、第２ジョー（j
aw）１２２、ジョーベース（jaw base）１２３、関節部材１２５を含む。一方、本発明の
第１実施形態による手術用インストルメント１００に適用される動力伝達部１３０は、１
本以上のピッチワイヤ（pitch wire）１３１Ｗ、１本以上のヨーワイヤ（yaw wire）１３
２Ｗ、アクチュエーションワイヤ（actuation wire）１３３Ｗを含む。
【００５８】
　本実施形態において、ピッチ動作は、関節部材に連結されたピッチワイヤの移動を介し
て行われ、ヨー動作は、関節部材に連結されたヨーワイヤの移動を介して行われる。その
とき、アクチュエーションワイヤは、ピッチワイヤ及びヨーワイヤの間を横切ってエンド
ツール側に延長して具備されており、２つのジョーにそれぞれ形成された溝に連結される
。そして、アクチュエーションワイヤの引き押しによって、２つのジョー開閉されるアク
チュエーション動作が行われる。そのとき、アクチュエーションワイヤは、ピッチワイヤ
及びヨーワイヤのそれぞれの間を横切って中央に具備されるので、ピッチ動作及びヨー動
作によって、ピッチワイヤとヨーワイヤとが移動しても、アクチュエーションワイヤは、
影響を受けない構造である。
【００５９】
　一方、ピッチワイヤの両側の長さが異なりつつピッチ動作が行われるときは、両側のピ
ッチワイヤの中央を通るヨーワイヤは、ピッチ動作の影響を受けず、同様に、ヨーワイヤ
の両側の長さが異なりつつヨー動作が行われるときは、両側のヨーワイヤの中央を通るピ
ッチワイヤは、ヨー動作の影響を受けない。それについては、後にさらに詳細に説明する
。
【００６０】
　エンドツール１２０の全体構成について、さらに詳細に説明する。
【００６１】
　詳細には、連結部１４０の一端部には、関節部材１２５が形成される。ここで、本発明
の第１実施形態による手術用インストルメントは、エンドツール１２０の関節部材１２５
として、屈曲型関節部材を適用することができる。すなわち、本実施形態においては、屈
曲型関節部材を適用し、ピッチ動作及びヨー動作を行うための関節部材１２５を構成する
ことを一特徴とする。
【００６２】
　屈曲型に形成された関節部材１２５は、中空の円筒形状に形成され、外周面には、多数
個の溝１２５ａが、一方向（図７ＡのＸ軸方向）に沿って形成され、屈曲自在に形成され
る。そのとき、それぞれの溝１２５ａの中間には、関節部材１２５の屈曲方向をガイドす
るためのリブ１２５Ｐ，１２５Ｙが形成される。すなわち、リブ１２５Ｐ，１２５Ｙが形
成された位置においては、屈曲が良好に行われず、リブ１２５Ｐ，１２５Ｙが形成されて
いない部分において、主に屈曲が行われる。
【００６３】
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　そのとき、関節部材１２５には、関節部材１２５の第１方向への屈曲（すなわち、ピッ
チ運動）をガイドする第１リブ１２５Ｐと、関節部材１２５の第２方向への屈曲（すなわ
ち、ヨー運動）をガイドする第２リブ１２５Ｙと、が形成される。そのとき、第２リブ１
２５Ｙは、第１リブ１２５Ｐに対して、一定程度オフセット（offset）されて形成される
。また、偶数番目の溝１２５ａに、は第１リブ１２５Ｐが形成され、奇数番目の溝１２５
ａには、第２リブ１２５Ｙが形成される方式で、第１リブ１２５Ｐと第２リブ１２５Ｙと
が互いに交互に形成される。
【００６４】
　すなわち、図７Ａで見たとき、関節部材１２５の両横面に沿って、第１リブ１２５Ｐが
形成されているが、関節部材１２５は、上下方向に屈曲される。従って、関節部材１２５
には、実際の回転軸が存在しないが、図７ＡのＹ軸を中心に上下に回転すると想定するこ
とができるであろう。従って、関節部材１２５は、ピッチ運動の回転中心になるのである
。
【００６５】
　また、関節部材１２５の上下面に沿って、第２リブ１２５Ｙが形成されているが、関節
部材１２５は、左右方向に屈曲される。従って、関節部材１２５には、実際の回転軸が存
在しないが、図７ＡのＺ軸を中心に左右に回転すると想定することができるであろう。従
って、関節部材１２５は、ヨー運動の回転中心になるのである。ここで、第１リブ１２５
Ｐ及び第２リブ１２５Ｙは、必ずしも関節部材１２５の垂直平面上または水平平面上に形
成されなければならないものではなく、関節部材１２５の垂直平面または水平平面から一
定程度オフセットされるように形成されもする。
【００６６】
　一方、関節部材１２５の第１ジョー１２１側及び第２ジョー１２２側の端部には、ピッ
チワイヤ１３１Ｗとヨーワイヤ１３２Ｗとの両端部がそれぞれ結合される。従って、ピッ
チワイヤ１３１Ｗのいずれか一端部が引っ張れれば、それと連結された関節部材１２５の
一端部も、引っ張られ、従って、関節部材１２５は、図７ＡのＹ軸を中心に回転し、ピッ
チ運動が行われるのである。同様に、ヨーワイヤ１３２Ｗのいずれか一端部が引っ張れれ
ば、それと連結された関節部材１２５の一端部も引っ張られ、従って、関節部材１２５は
、図７ＡのＺ軸を中心に回転し、ヨー運動が行われるのである。
【００６７】
　一方、連結部の一端部（図示せず）、及びそれと対向する関節部材１２５の一端部には
、ピッチワイヤ貫通ホール１２５ＰＨ、ヨーワイヤ貫通ホール１２５ＹＨ、アクチュエー
ションワイヤ貫通ホール１２５ＡＨが形成される。一方、ピッチワイヤ貫通ホール１２５
ＰＨを貫通し、ピッチワイヤ１３１Ｗが連結部１４０からエンドツール１２０側に延長し
て形成され、関節部材１２５の他端部に結合される。一方、ヨーワイヤ貫通ホール１２５
ＹＨを貫通し、ヨーワイヤ１３２Ｗが連結部１４０からエンドツール１２０側に延長して
形成され、関節部材１２５の他端部に結合される。一方、アクチュエーションワイヤ貫通
ホール１２５ＡＨを貫通し、ヨーワイヤ１３２Ｗが連結部１４０からエンドツール１２０
側に延長して形成される。そして、アクチュエーションワイヤ貫通ホール１２５ＡＨを貫
通したアクチュエーションワイヤ１３３Ｗは、アクチュエーションガイドピン１３３ＷＧ
に連結される。
【００６８】
　そのとき、ピッチワイヤ貫通ホール１２５ＰＨは、図７Ｄに図示されているように、関
節部材１２５のＺ軸方向直径の両端部に形成され、ピッチ運動を制御する。一方、ヨーワ
イヤ貫通ホール１２５ＹＨは、図７Ｄに図示されているように、関節部材１２５のＹ軸方
向直径の両端部に形成され、ヨー運動を制御する。一方、アクチュエーションワイヤ貫通
ホール１２５ＡＨは、図７Ｄに図示されているように、関節部材１２５の中心部に形成さ
れ、アクチュエーション運動を制御する。
【００６９】
　前述のように、ヨーワイヤは、その両端部のうちいずれか一側が引っ張られることによ
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り、ヨー動作が行われ、そのとき、ヨーワイヤの両端部の中央を通るアクチュエーション
ワイヤ及びピッチワイヤは、長さ変化がないので、ヨー動作は、アクチュエーション動作
及びピッチ動作から分離して独立して行われるのである。同様に、ピッチワイヤは、その
両端部のうちいずれか一側が引っ張られることにより、ピッチ動作が行われ、そのとき、
ピッチワイヤの両端部の中央を通るアクチュエーションワイヤ及びヨーワイヤは、長さ変
化がないので、ピッチ動作は、アクチュエーション動作及びヨー動作から分離して独立し
て行われるのである。
【００７０】
　一方、第１ジョー（jaw）１２１及び第２ジョー（jaw）１２２には、それぞれ軸貫通ホ
ール１２１ａ，１２２ａが形成され、第１ジョー（jaw）１２１及び第２ジョー（jaw）１
２２の軸貫通ホール１２１ａ，１２２ａを貫通し、アクチュエーション軸１２０ＡＸが挿
入される。かようなアクチュエーション軸１２０ＡＸを中心、に第１ジョー（jaw）１２
１及び第２ジョー（jaw）１２２が回転することになる。
【００７１】
　一方、第１ジョー（jaw）１２１及び第２ジョー（jaw）１２２のそれぞれの軸貫通ホー
ル１２１ａ，１２２ａの一側には、それぞれガイドホール１２１ｂ，１２２ｂが形成され
、第１ジョー（jaw）１２１及び第２ジョー（jaw）１２２のガイドホール１２１ｂ，１２
２ｂを貫通し、アクチュエーションガイドピン１３３ＷＧが挿入される。かようなアクチ
ュエーションガイドピン１３３ＷＧには、アクチュエーションワイヤ（actuation wire）
１３３Ｗが結合され、アクチュエーションワイヤ（actuation wire）１３３ＷがＸ軸に沿
って直線往復運動を行えば、それと連結されたアクチュエーションガイドピン１３３ＷＧ
が、ガイドホール１２１ｂ，１２２ｂに沿って往復運動を行い、それによって、第１ジョ
ー（jaw）１２１及び第２ジョー（jaw）１２２が、アクチュエーション軸１２０ＡＸを中
心に回転し、アクチュエーション動作が行われるのである。すなわち、２つのジョーが、
同時にすぼんだり同時に開かれたりするアクチュエーション動作は、１つのアクチュエー
ションワイヤの前進動作または後進動作によって行われる。
【００７２】
　このように、本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１００のエンドツー
ル１２０は、ピッチ動作のためのワイヤと、ヨー動作のためのワイヤと、アクチュエーシ
ョン動作のためのワイヤとがそれぞれ別途に形成され、いずれか一動作が他の動作に影響
を及ぼさないように形成されることを一特徴とする。
【００７３】
　まず、本実施形態のヨー動作について説明する。
【００７４】
　図４、図８及び図９を共に参照すれば、エンドツール１２０のヨー動作のためのヨーワ
イヤ（yaw wire）１３２Ｗは、操作部１１０のヨー操作部１１２と、エンドツール１２０
の関節部材１２５とを連結する。従って、ヨー操作部１１２が、ヨー駆動軸１１２１を中
心に反時計回り方向に回転すれば、操作部１１０の方のヨーワイヤ１３２Ｗは、図４の矢
印方向に全体的に移動し、従って、それと連結されたエンドツール１２０側のヨーワイヤ
１３２Ｗは、図８で見たとき、左側のヨーワイヤ１３２Ｗは、操作部側からエンドツール
側に押され、右側のヨーワイヤ１３２Ｗは、引っ張られ、図９の矢印Ｙ１方向に移動し、
従って、ヨーワイヤ１３２Ｗと連結される関節部材１２５、及びそれと連結された第１ジ
ョー（jaw）１２１及び第２ジョー（jaw）１２２が関節部材１２５を中心に、図９の矢印
Ｙ方向に回転し、ヨー動作が行われるのである。言い換えれば、ヨー操作部１１２を、ヨ
ー駆動軸１１２１を中心に一方向に回転させれば、エンドツール１２０の関節部材１２５
、及びそれと連結された第１ジョー（jaw）１２１及び第２ジョー（jaw）１２２も、それ
と同一方向に回転し、操作部１１０の操作方向と、エンドツール１２０の作動方向とが直
観的に一致することになるのである。
【００７５】
　次に、本実施形態のピッチ動作について説明する。
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【００７６】
　前述のヨー動作と同様に、エンドツール１２０のピッチ動作のためのピッチワイヤ（pi
tch wire）１３１Ｗは、操作部１１０（図２）のピッチ操作部１１１（図２）、及びエン
ドツール１２０の関節部材１２５を連結する。従って、ピッチ操作部１１１（図２）が、
ピッチ駆動関節１１１１（図２）を中心に回転すれば、それと連結されたピッチワイヤ１
３１Ｗが移動し、従って、ピッチワイヤ１３１Ｗと連結される関節部材１２５、及びそれ
と連結された第１ジョー（jaw）１２１及び第２ジョー（jaw）１２２が、関節部材１２５
を中心に回転し、ピッチ動作が行われるのである。言い換えれば、ピッチ操作部１１１（
図２）を、ピッチ駆動関節１１１１（図２）を中心に一方向に回転させれば、エンドツー
ル１２０の関節部材１２５、及びそれと連結された第１ジョー（jaw）１２１及び第２ジ
ョー（jaw）１２２も、それと同一方向に回転し、操作部１１０の操作方向と、エンドツ
ール１２０の作動方向とが直観的に一致することになるのである。
【００７７】
　次に、本実施形態のアクチュエーション動作について説明する。
【００７８】
　図５及び図８を共に参照すれば、エンドツール１２０のアクチュエーション動作のため
のアクチュエーションワイヤ（actuation wire）１３３Ｗは、操作部１１０のアクチュエ
ーション操作部１１３、及びエンドツール１２０のアクチュエーションガイドピン１３３
ＷＧを連結する。従って、アクチュエーション操作部１１３が、アクチュエーション駆動
軸１１３１を中心に、図５の矢印Ａ方向に回転すれば、それと順に連結された第１アクチ
ュエーションリンク１３３Ｌ１、第２アクチュエーションリンク１３３Ｌ２及び第３アク
チュエーションリンク１３３Ｌ３が、それぞれ移動することになる。そのとき、第３アク
チュエーションリンク１３３Ｌ３には、ピボットポイント１３３Ｌ３Ｐが形成され、第３
アクチュエーションリンク１３３Ｌ３の回転の中心点役割を行う。そして、このように、
第３アクチュエーションリンク１３３Ｌ３が、ピボットポイント１３３Ｌ３Ｐを中心に回
転すれば、第３アクチュエーションリンク１３３Ｌ３のガイド突起１３３Ｌ３ｅが、図５
の矢印Ｃ方向に直線運動を行い、それと連結されたアクチュエーションワイヤ１３３Ｗが
、図７Ａのような状態で、図１０の矢印Ａ方向に直線運動を行う。従って、アクチュエー
ションワイヤ１３３Ｗと連結されたアクチュエーションガイドピン１３３ＷＧが、ガイド
ホール１２１ｂ，１２２ｂに沿って移動しながら、第１ジョー（jaw）１２１及び第２ジ
ョー（jaw）１２２は、アクチュエーション軸１２０ＡＸを中心に回転し、第１ジョー（j
aw）１２１及び第２ジョー（jaw）１２２が互いにすぼむアクチュエーション動作が行わ
れるのである。
【００７９】
　かようなエンドツールの適用可能な多様な変形例については、図３３ないし図３６で後
述する。
【００８０】
　（第１実施形態の全体動作）
　以下では、前述のところを参照し、本発明の第１実施形態による手術用インストルメン
ト１００のピッチ（pitch）動作、ヨー（yaw）動作及びアクチュエーション（actuation
）動作の全体的な構成を整理する。
【００８１】
　まず、ピッチ（pitch）動作は、次の通りである。
【００８２】
　前述のように、ユーザが、操作部１１０のピッチ操作部１１１のピッチ駆動取っ手１１
１２を手にしている状態で、ピッチ駆動関節１１１１を中心に、ピッチ駆動取っ手１１１
２を図４の矢印Ｐ（pitch）方向に回転させれば、ピッチ操作部１１１と、ピッチワイヤ
（pitch wire）１３１Ｗを介して連結されている関節部材１２５、及び関節部材と連結さ
れているジョー（jaw）１２１，１２２がＹ軸を中心に回転し、ピッチ動作が行われるの
である。言い換えれば、ピッチ操作部１１１をピッチ駆動関節１１１１を中心に一方向に
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回転させれば、エンドツール１２０の関節部材１２５、及びそれと連結されたジョー（ja
w）１２１，１２２も、それと同一方向に回転し、操作部１１０の操作方向と、エンドツ
ール１２０の作動方向とが直観的に一致することになるのである。
【００８３】
　次に、本実施形態のヨー動作について説明する。
【００８４】
　ユーザがヨー駆動部１１２２に人差し指を挟んだ状態で、ヨー駆動部１１２２を、図４
の矢印Ｙ方向に回転させれば、ヨー駆動部１１２２がヨー駆動軸１１２１を中心に回転し
、かような回転力が、ヨー操作部１１２と、ヨーワイヤ１３２Ｗを介して連結されている
関節部材１２５、及び関節部材と連結されているジョー（jaw）１２１，１２２をＺ軸を
中心に回転させることにより、ヨー動作が行われるのである。言い換えれば、ヨー操作部
１１２をヨー駆動軸１１２１を中心に一方向に回転させれば、エンドツール１２０の関節
部材１２５、及びそれと連結されたジョー（jaw）１２１，１２２も、それと同一方向に
回転し、操作部１１０の操作方向と、エンドツール１２０の作動方向とが直観的に一致す
ることになるのである。
【００８５】
　次に、本実施形態のアクチュエーション動作について説明する。
【００８６】
　ユーザが、アクチュエーション駆動部１１３２に親指を挟んだ状態で、アクチュエーシ
ョン駆動部１１３２を図５の矢印Ａ方向に回転させれば、アクチュエーション駆動部１１
３２がアクチュエーション駆動軸１１３１を中心に回転し、従って、アクチュエーション
駆動軸１１３１と連結された第１アクチュエーションリンク１３３Ｌ１が、アクチュエー
ション駆動軸１１３１と共に回転し、第１アクチュエーションリンク１３３Ｌ１と連結さ
れた第２アクチュエーションリンク１３３Ｌ２が、図５の矢印Ｂ方向に下降する。そして
、第２アクチュエーションリンク１３３Ｌ２が、図５の矢印Ｂ方向に下降すれば、それと
連結された第３アクチュエーションリンク１３３Ｌ３は、ピボットポイント１３３Ｌ３Ｐ
に沿って反時計回り方向に回転し、従って、第３アクチュエーションリンク１３３Ｌ３の
ガイド突起１３３Ｌ３ｅは、ピッチ駆動取っ手１１１２のガイド溝１１１２ｈに従って、
図５の矢印Ｃ方向にＸ軸に沿って直線運動を行うことになる。従って、第３アクチュエー
ションリンク１３３Ｌ３のガイド突起１３３Ｌ３ｅに連結されたアクチュエーションワイ
ヤ１３３Ｗも、共に矢印Ｃ方向にＸ軸に沿って直線運動を行い、かようなアクチュエーシ
ョンワイヤ１３３Ｗは、エンドツール１２０（図７）のアクチュエーションガイドピン１
３３ＷＧ（図７）を直線運動させることにより、第１ジョー（jaw）１２１及び第２ジョ
ー（jaw）１２２が互いに反対方向に回転しながらジョー（jaw）がつぼむアクチュエーシ
ョン動作が行われるのである。反対に、アクチュエーション駆動部１１３２を、図５の矢
印Ａの反対方向に回転させれば、結果的に、第１ジョー（jaw）１２１及び第２ジョー（j
aw）１２２が、前記と反対方向に回転しながらジョー（jaw）が開くアクチュエーション
動作が行われるのである。
【００８７】
　＜手術用インストルメントの第１実施形態、第２実施形態及び第３実施形態の概念区分
＞
　以下では、本発明の第２実施形態、第３実施形態による手術用インストルメントを記述
するに先立ち、本発明の手術用インストルメントの第１実施形態、第２実施形態及び第３
実施形態を特徴づける基準について簡略に説明する。
【００８８】
　図１１Ａ、図１１Ｂ及び図１１Ｃは、それぞれ本発明の手術用インストルメントの第１
実施形態、第２実施形態及び第３実施形態のピッチ動作を概略的に示す図面であり、図１
１Ｄは、本発明の手術用インストルメントの第１実施形態、第２実施形態及び第３実施形
態のヨー動作を概略的に示す図面である。
【００８９】
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　まず、本発明の第１実施形態、第２実施形態及び第３実施形態のヨー動作について説明
する。
【００９０】
　本発明の第１実施形態、第２実施形態及び第３実施形態は、共通してヨー動作を人差し
指を利用して行う。すなわち、図１１Ｄに図示されているように、本発明の第１実施形態
、第２実施形態及び第３実施形態においては、人差し指でヨー動作を行うために、自然に
ピボットポイントが動く部分の後に位置し、従って、ユーザが操作部を操作する方向と、
エンドツールの実際作動方向とが互いに直観的に一致させる効果を得ることができる。
【００９１】
　次に、本発明の第１実施形態、第２実施形態及び第３実施形態のピッチ動作について説
明する。ここで、本発明の手術用インストルメントの第１実施形態、第２実施形態及び第
３実施形態は、ピッチ駆動取っ手のＺ軸方向の仮想の中心軸と、ピッチ駆動関節のＺ軸方
向の仮想の中心軸との位置関係において、特徴をもって区分される。
【００９２】
　ここで、「ピッチ駆動関節のＺ軸方向の仮想の中心軸Ｘ２」とは、ピッチ駆動関節が屈
曲されていない状態でのＸ軸方向における大体の中心地点と垂直に出合うＺ軸方向の仮想
の軸、あるいはピッチ駆動関節のＹ軸方向の仮想回転中心軸を含むＹＺ平面上において、
ピッチ駆動関節のＹ軸方向の仮想回転中心軸と垂直である軸を意味する。以下では、かよ
うな軸を「ピッチ駆動関節のＺ軸方向の仮想中心軸」と記述する。
【００９３】
　図１１Ａを参照すれば、本発明の手術用インストルメントの第１実施形態の場合、ピッ
チ駆動取っ手のＺ軸方向の仮想中心軸が、ピッチ駆動関節のＺ軸方向の仮想中心軸よりエ
ンドツール側に近く形成されることを特徴とする。すなわち、手術用インストルメント１
００のピッチ駆動取っ手１１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１が、ピッチ駆動関節１１１
１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール側に近く形成されるのである。その場合
、ピッチ動作のために動くピッチ駆動取っ手１１１２（または、それを取った手、または
取っ手）が、ピッチ関節ポイントより前方（すなわち、エンドツール側）に位置し、従っ
て、図１１Ａのように、ユーザの手首部位に関節の回転中心が置かれ、ユーザの手部分が
回転することになるので、操作が直観的であって楽であるという長所がある。すなわち、
実際エンドツール１２０が回転するように、ユーザの手首が基準になって、前方に位置し
た手を動かしてエンドツールを操作することができ、手術用インストルメントのピッチ操
作が直観的に一致する。
【００９４】
　図１１Ｂを参照すれば、本発明の手術用インストルメントの第２実施形態の場合、ピッ
チ駆動取っ手のＺ軸方向の仮想中心軸と、ピッチ駆動関節のＺ軸方向の仮想中心軸とが同
一線上に形成されることを特徴とする。すなわち、手術用インストルメント２００のピッ
チ駆動取っ手２１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１が、ピッチ駆動関節２１１１のＺ軸方
向の仮想中心軸Ｘ２と、エンドツールから同一距離に形成されるのである。その場合、ピ
ッチ動作のために動くピッチ駆動取っ手２１１２（または、それを取った手、または取っ
手）がピッチ関節ポイント上に位置し、従って、図１１Ｂのように、ユーザがピッチ駆動
取っ手２１１２を取る部位に関節の回転中心が置かれるのである。
【００９５】
　図１１Ｃを参照すれば、本発明の手術用インストルメントの第３実施形態の場合、ピッ
チ駆動取っ手のＺ軸方向の仮想中心軸が、ピッチ駆動関節のＺ軸方向の仮想中心軸よりエ
ンドツールから遠く形成されることを特徴とする。すなわち、手術用インストルメント３
００のピッチ駆動取っ手３１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１が、ピッチ駆動関節３１１
１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２より、エンドツールから遠く形成されるのである。その場
合、ピッチ動作のために動くピッチ駆動取っ手３１１２（または、それを取った手、また
は取っ手）がピッチ関節ポイントより後方（すなわち、エンドツールの反対側）に位置す
ることになる。
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【００９６】
　前述の本発明の手術用インストルメントの第１実施形態、第２実施形態及び第３実施形
態において共通する点は、少なくともピッチ操作部１１１のいずれか１つの動作状態にお
いては、ピッチ駆動取っ手１１１２が、ピッチ駆動関節のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２より
エンドツール１２０に近く形成されるという点である。
【００９７】
　例えば、図１１Ａに図示された本発明の手術用インストルメントの第１実施形態におい
ては、ピッチ駆動取っ手１１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１自体が、ピッチ駆動関節１
１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール１２０側に近く形成されているが、
ピッチ操作部１１１のほとんど全ての動作状態において、ピッチ駆動取っ手１１１２が、
ピッチ駆動関節１１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール１２０に近く形成
される。
【００９８】
　一方、図１１Ｂに図示された本発明の手術用インストルメントの第２実施形態において
は、ピッチ駆動取っ手２１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１と、ピッチ駆動関節２１１１
のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２とが同一線上に形成されているが、ピッチ操作部２１１が、
図１１Ｂのような状態で、ピッチ駆動関節２１１１を中心に前方へ少しでも回転すれば、
ピッチ駆動取っ手２１１２が、ピッチ駆動関節２１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２より
エンドツール２２０に近く形成される。
【００９９】
　一方、図１１Ｃに図示された本発明の手術用インストルメントの第３実施形態において
は、ピッチ駆動取っ手３１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１が、ピッチ駆動関節３１１１
のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツールから遠く形成されている。従って、図１１
Ｃのような状態では、ピッチ駆動取っ手３１１２が、ピッチ駆動関節のＺ軸方向の仮想中
心軸Ｘ２よりエンドツール３２０に遠く位置している。しかし、ピッチ動作を行うために
、ピッチ操作部３１１を、ピッチ駆動関節３１１１を中心に前方へ一定角度以上回転させ
れば、ピッチ駆動取っ手３１１２の一部分が、ピッチ駆動関節３１１１のＺ軸方向の仮想
中心軸Ｘ２よりエンドツール３２０に近く形成される。
【０１００】
　このように、ピッチ操作部１１１，２１１，３１１の少なくともいずれか１つの動作状
態においては、ピッチ駆動取っ手１１１２，２１１２，３１１２がピッチ駆動関節１１１
１，２１１１，３１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール１２０，２２０，
３２０に近く形成されることにより、ピッチ操作を行うユーザの手首関節よりその先側に
位置した指及び手などがさらに多く動く。すなわち、図１Ａないし図１Ｄで例示した既存
の場合は、手の先側が固定されて手首や腕など後ろ部分が大きく動かなければならない状
況であり、エンドツールの動作と差が大きく、それほど直観的な操作が困難になる。しか
し、本発明の実施形態は、前述の特性によって既存の器具とは異なり、エンドツール操縦
のための操作部の操作において、その直観性が大きく向上する効果を得ることができるの
である。
【０１０１】
　＜手術用インストルメントの第２実施形態＞（Ｅ１＋Ｈ１ｂ）
　以下では、本発明の第２実施形態による手術用インストルメント２００について説明す
る。ここで、本発明の第２実施形態による手術用インストルメント２００は、先立って記
述した本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１００（図２）に比べ、手術
用インストルメント２００のピッチ駆動取っ手２１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１が、
ピッチ駆動関節２１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２と同一線上に形成されるという点で
、特徴をもって異なる。このように、第１実施形態に比べて異なる構成は、詳細に後述す
る。
【０１０２】
　図１２及び図１３は、本発明の第２実施形態による手術用インストルメント２００を示
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す図面である。図１２及び図１３を参照すれば、本発明の第２実施形態による手術用イン
ストルメント２００は、操作部２１０、エンドツール２２０、動力伝達部２３０及び連結
部２４０を含む。
【０１０３】
　手術用インストルメント２００の操作部２１０は、エンドツール２２０のピッチ運動を
制御するピッチ操作部２１１と、エンドツール２２０のヨー運動を制御するヨー操作部２
１２と、エンドツール２２０のアクチュエーション運動を制御するアクチュエーション操
作部２１３と、を含む。
【０１０４】
　ピッチ操作部２１１は、ピッチ駆動関節２１１１及びピッチ駆動取っ手２１１２を含む
。ここで、ピッチ駆動関節２１１１は、Ｙ軸を中心に回転自在に形成され、ピッチ駆動取
っ手２１１２は、ピッチ駆動関節２１１１と連結され、ピッチ駆動関節２１１１と共に回
転するように形成される。ここで、ピッチ駆動関節２１１１は、屈曲型関節部材でもある
。
【０１０５】
　一方、ヨー操作部２１２とアクチュエーション操作部２１３は、ピッチ操作部２１１の
ピッチ駆動取っ手２１１２の一端部上に形成されている。
【０１０６】
　ヨー操作部２１２は、ヨー駆動軸２１２１及びヨー駆動部２１２２を含む。ここで、ヨ
ー駆動部２１２２は、ヨー駆動軸２１２１と連結され、ヨー駆動軸２１２１と共に回転す
るように形成される。例えば、ユーザが、ヨー駆動部２１２２に人差し指を挟んだ状態で
、ヨー駆動部２１２２を回転させれば、ヨー駆動部２１２２と連結されたヨー駆動軸２１
２１が共に回転し、かような回転力が、動力伝達部２３０を介して、エンドツール２２０
に伝達され、エンドツール２２０の２つのジョー（jaw）２２１，２２２がヨー駆動軸２
１２１の回転方向と同一方向に回転するのである。そのために、ヨー駆動軸２１２１には
、プーリー２１２１ａが形成される。そして、プーリー２１２１ａには、ヨーワイヤ２３
２Ｗが連結される。かようなヨーワイヤ２３２Ｗは、エンドツール２２０と連結され、エ
ンドツール２２０を回転させる。
【０１０７】
　アクチュエーション操作部２１３は、アクチュエーション駆動軸２１３１及びアクチュ
エーション駆動部２１３２を含む。一方、アクチュエーション駆動軸２１３１の一端部に
は、第１アクチュエーションリンク（図示せず）が連結され、第１アクチュエーションリ
ンク（図示せず）の一端部には、第２アクチュエーションリンク２３３Ｌ２が連結され、
第２アクチュエーションリンク２３３Ｌ２の一端部には、第３アクチュエーションリンク
２３３Ｌ３が連結される。そのとき、第３アクチュエーションリンク２３３Ｌ３には、ピ
ボットポイント２３３Ｌ３Ｐが形成され、第３アクチュエーションリンク２３３Ｌ３の移
動の中心点役割を行う。一方、第３アクチュエーションリンク２３３Ｌ３の一端部には、
ガイド突起２３３Ｌ３ｅが形成され、ピッチ駆動取っ手２１１２には、ガイド溝２１１２
ｈが形成される。
【０１０８】
　一方、手術用インストルメント２００のエンドツール２２０は、関節部材２２５として
、図７Ａないし図７Ｄで記述した屈曲型関節部材を適用する。すなわち、エンドツール２
２０は、第１ジョー（jaw）（図示せず）、第２ジョー（jaw）２２２、ジョーベース（ja
w base）２２３、関節部材２２５を含む。一方、本発明の第２実施形態による手術用イン
ストルメント２００に適用される動力伝達部２３０は、１本以上のピッチワイヤ（pitch 
wire）（図示せず）、１本以上のヨーワイヤ（yaw wire）２３２Ｗ、アクチュエーション
ワイヤ（actuation wire）２３３Ｗを含む。
【０１０９】
　ここで、本発明の手術用インストルメントの第２実施形態の場合、ピッチ駆動取っ手の
Ｚ軸方向の仮想中心軸と、ピッチ駆動関節のＺ軸方向の仮想中心軸とが同一線上に形成さ
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れることを特徴とする。すなわち、手術用インストルメント２００のピッチ駆動取っ手２
１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１が、ピッチ駆動関節２１１１のＺ軸方向の仮想中心軸
Ｘ２と、エンドツールから同一距離に形成されるのである。ここで、本発明の手術用イン
ストルメントの第２実施形態は、少なくともピッチ操作部２１１のいずれか１つの動作状
態においては、ピッチ駆動取っ手２１１２が、ピッチ駆動関節のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ
２よりエンドツール２２０に近く形成される。すなわち、本発明の手術用インストルメン
トの第２実施形態は、ピッチ駆動取っ手２１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１と、ピッチ
駆動関節２１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２とが同一線上に形成されているが、ピッチ
操作部２１１が、図１２のような状態で、ピッチ駆動関節２１１１を中心に少しでも回転
すれば、ピッチ駆動取っ手２１１２が、ピッチ駆動関節２１１１のＺ軸方向の仮想中心軸
Ｘ２よりエンドツール２２０に近く形成される。
【０１１０】
　＜手術用インストルメントの第３実施形態＞（Ｅ１＋Ｈ１ｃ）
　以下では、本発明の第３実施形態による手術用インストルメント３００について説明す
る。ここで、本発明の第３実施形態による手術用インストルメント３００は、先立って記
述した本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１００（図２）に比べ、手術
用インストルメント３００のピッチ駆動取っ手３１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１が、
ピッチ駆動関節３１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツールから遠く形成され
るという点で、特徴をもって異なる。また、ヨー操作部３１２も、本発明の第１実施形態
による手術用インストルメント１００（図２）に比べて異なる。このように、第１実施形
態に比べて異なる構成は、詳細に後述する。
【０１１１】
　図１４及び図１５は、本発明の第３実施形態による手術用インストルメント３００を示
す図面である。図１４及び図１５を参照すれば、本発明の第３実施形態による手術用イン
ストルメント３００は、操作部３１０、エンドツール３２０、動力伝達部３３０及び連結
部３４０を含む。
【０１１２】
　手術用インストルメント３００の操作部３１０は、エンドツール３２０のピッチ運動を
制御するピッチ操作部３１１と、エンドツール３２０のヨー運動を制御するヨー操作部３
１２と、エンドツール３２０のアクチュエーション運動を制御するアクチュエーション操
作部３１３と、を含む。
【０１１３】
　ピッチ操作部３１１は、ピッチ駆動関節３１１１及びピッチ駆動取っ手３１１２を含む
。ここで、ピッチ駆動関節３１１１は、Ｙ軸を中心に回転自在に形成され、ピッチ駆動取
っ手３１１２は、ピッチ駆動関節３１１１と連結され、ピッチ駆動関節３１１１と共に回
転するように形成される。ここで、ピッチ駆動関節３１１１は、屈曲型関節部材でもある
。
【０１１４】
　一方、ヨー操作部３１２は、ヨー駆動関節３１２１及びヨー駆動部３１２２を含む。こ
こで、ヨー駆動部３１２２は、ヨー駆動関節３１２１と連結され、ヨー駆動関節３１２１
と共に回転するように形成される。例えば、ユーザが、ヨー駆動部３１２２に人差し指を
挟んだ状態で、ヨー駆動部３１２２を回転させれば、ヨー駆動部３１２２と連結されたヨ
ー駆動関節３１２１が共に回転し、かような回転力が、動力伝達部３３０を介して、エン
ドツール３２０に伝達され、エンドツール３２０の２つのジョー（jaw）が、ヨー駆動関
節３１２１の回転方向と同一方向に左右に回転するのである。
【０１１５】
　すなわち、第３実施形態においては、ヨー操作部３１２として、屈曲型関節部材が使用
され、それは、ヨー操作による回転を与えるという点において、前述の実施形態のヨー操
作部と同一目的を有する均等な構成要素として、かような目的のために、本実施形態の屈
曲型関節部材外にも、多様な構成が適用可能である。本実施形態においては、ヨー操作部
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３１２は、中空の円筒形状に形成され、外周面には、多数個の溝３１２１ａが一方向（Ｘ
軸方向）に沿って形成され、屈曲自在に形成される。そのとき、それぞれの溝３１２１ａ
の中間には、ヨー駆動関節３１２１の屈曲方向を決定するためのリブ３１２１ｂが形成さ
れる。すなわち、リブ３１２１ｂが形成された位置においては、屈曲が行われず、リブ３
１２１ｂが形成されていない部分で屈曲が行われる。すなわち、ヨー駆動関節３１２１の
上下面に沿って、リブ３１２１ｂが形成されているが、ヨー駆動関節３１２１は、リブ３
１２１ｂが形成されていない左右方向に屈曲される。従って、ヨー駆動関節３１２１には
、実際の回転軸が存在しないが、Ｚ軸を中心に左右に回転すると想定することができるで
あろう。従って、ヨー駆動関節３１２１は、屈曲型関節部材によって形成され、ヨー運動
の回転中心になるのである。
【０１１６】
　アクチュエーション操作部３１３は、アクチュエーション駆動軸３１３１及びアクチュ
エーション駆動部３１３２を含む。一方、アクチュエーション駆動軸３１３１の一端部に
は、第１アクチュエーションリンク３３３Ｌ１が連結され、第１アクチュエーションリン
ク３３３Ｌ１の一端部には、第２アクチュエーションリンク３３３Ｌ２が連結され、第２
アクチュエーションリンク３３３Ｌ２の一端部には、第３アクチュエーションリンク３３
３Ｌ３が連結される。そのとき、第３アクチュエーションリンク３３３Ｌ３には、ピボッ
トポイント３３３Ｌ３Ｐが形成され、第３アクチュエーションリンク３３３Ｌ３の移動の
中心点役割を行う。一方、第３アクチュエーションリンク３３３Ｌ３の一端部には、ガイ
ド突起３３３Ｌ３ｅが形成され、ピッチ駆動取っ手３１１２には、ガイド溝（図示せず）
が形成される。
【０１１７】
　一方、手術用インストルメント３００のエンドツール３２０は、関節部材３２５として
、図７Ａないし図７Ｄで記述した屈曲型関節部材を適用する。すなわち、エンドツール３
２０は、第１ジョー（jaw）（図示せず）、第２ジョー（jaw）３２２、ジョーベース（ja
w base）３２３、関節部材３２５を含む。一方、本発明の第３実施形態による手術用イン
ストルメント３００に適用される動力伝達部３３０は、１本以上のピッチワイヤ（pitch 
wire）３３１Ｗ、１本以上のヨーワイヤ（yaw wire）３３２Ｗ、アクチュエーションワイ
ヤ（actuation wire）（図示せず）を含む。
【０１１８】
　ここで、本発明の手術用インストルメントの第３実施形態の場合、ピッチ駆動取っ手の
Ｚ軸方向の仮想中心軸が、ピッチ駆動関節のＺ軸方向の仮想中心軸よりエンドツールから
遠く形成されることを特徴とする。すなわち、手術用インストルメント３００のピッチ駆
動取っ手３１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１が、ピッチ駆動関節３１１１のＺ軸方向の
仮想中心軸Ｘ２よりエンドツールから遠く形成されるのである。
【０１１９】
　ここで、本発明の手術用インストルメントの第３実施形態は、少なくともピッチ操作部
３１１のいずれか１つの動作状態においては、ピッチ駆動取っ手３１１２が、ピッチ駆動
関節のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール３２０に近く形成される。すなわち、
本発明の手術用インストルメントの第３実施形態は、ピッチ駆動取っ手３１１２が、ピッ
チ駆動関節のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール３２０に遠く位置している。し
かし、ピッチ動作を行うために、ピッチ操作部３１１をピッチ駆動関節３１１１を中心に
一定角度以上回転させれば、ピッチ駆動取っ手３１１２の一部分が、ピッチ駆動関節３１
１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール２２０に近く形成される。
【０１２０】
　＜手術用インストルメントの第４実施形態＞（Ｅ１＋Ｈ２１）
　以下では、本発明の第４実施形態による手術用インストルメント４００について説明す
る。ここで、本発明の第４実施形態による手術用インストルメント４００は、先立って記
述した本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１００（図２）に比べ、操作
部４１０のピッチ操作部及びヨー操作部が一体に形成されたピッチ／ヨー操作部４１１を
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具備し、ピッチ操作部及びヨー操作部の役割を同時に行うように形成され、そして、その
とき、ピッチ／ヨー操作部４１１が、エンドツール４２０の延長線上より上側に形成され
るという点で、特徴をもって異なる。それによって、本発明の第４実施形態による手術用
インストルメント４００は、ピッチ／ヨー操作部４１１を、ユーザの手首ではない指で操
作することになる。このように、第１実施形態に比べて異なる構成は、詳細に後述する。
【０１２１】
　図１６及び図１７は、本発明の第４実施形態による手術用インストルメント４００を示
す図面である。図１６及び図１７を参照すれば、本発明の第４実施形態による手術用イン
ストルメント４００は、操作部４１０、エンドツール４２０、動力伝達部４３０及び連結
部４４０を含む。
【０１２２】
　手術用インストルメント４００の操作部４１０は、エンドツール４２０のピッチ運動及
びヨー運動を制御するピッチ／ヨー操作部４１１と、エンドツール４２０のアクチュエー
ション運動を制御するアクチュエーション操作部４１３と、を含む。
【０１２３】
　ピッチ／ヨー操作部４１１は、ピッチ／ヨー駆動関節４１１１と、ピッチ／ヨー駆動部
４１１２とを含む。ここで、ピッチ／ヨー駆動関節４１１１は、Ｙ軸及びＺ軸を中心に回
転自在に形成され、ピッチ／ヨー駆動部４１１２は、ピッチ／ヨー駆動関節４１１１と連
結され、ピッチ／ヨー駆動関節４１１１と共に回転するように形成される。ここで、ピッ
チ／ヨー駆動関節４１１１は、屈曲型関節部材でもある。
【０１２４】
　屈曲型に形成されたピッチ／ヨー駆動関節４１１１は、中空の円筒形状に形成され、外
周面には、多数個の溝４１１１ａが一方向（Ｘ軸方向）に沿って形成され、屈曲自在に形
成される。そのとき、それぞれの溝４１１１ａの中間には、ピッチ／ヨー駆動関節４１１
１の屈曲方向をガイドするためのリブ４１１１Ｐ，４１１１Ｙが形成される。すなわち、
リブ４１１１Ｐ，４１１１Ｙが形成された位置においては、屈曲が良好に行われず、リブ
４１１１Ｐ，４１１１Ｙが形成されていない部分において、主に屈曲が行われる。
【０１２５】
　そのとき、ピッチ／ヨー駆動関節４１１１には、ピッチ／ヨー駆動関節４１１１の第１
方向への屈曲（すなわち、ピッチ運動）をガイドする第１リブ４１１１Ｐと、ピッチ／ヨ
ー駆動関節４１１１の第２方向への屈曲（すなわち、ヨー運動）をガイドする第２リブ４
１１１Ｙとが形成される。そのとき、第２リブ４１１１Ｙは、第１リブ４１１１Ｐに対し
て、一定程度オフセット（offset）されて形成される。また、偶数番目の溝４１１１ａに
は、第１リブ４１１１Ｐが形成され、奇数番目の溝４１１１ａには、第２リブ４１１１Ｙ
が形成される方式で、第１リブ４１１１Ｐ及び第２リブ４１１１Ｙが互いに交互に形成さ
れる。
【０１２６】
　すなわち、図１７で見たとき、ピッチ／ヨー駆動関節４１１１の両横面に沿って、第１
リブ４１１１Ｐが形成されているが、ピッチ／ヨー駆動関節４１１１は、上下方向に屈曲
される。従って、ピッチ／ヨー駆動関節４１１１には、実際の回転軸が存在しないが、図
１７のＹ軸を中心に上下に回転すると想定することができるであろう。従って、ピッチ／
ヨー駆動関節４１１１は、ピッチ運動の回転中心になるのである。
【０１２７】
　また、ピッチ／ヨー駆動関節４１１１の上下面に沿って、第２リブ４１１１Ｙが形成さ
れているが、ピッチ／ヨー駆動関節４１１１は、左右方向に屈曲される。従って、ピッチ
／ヨー駆動関節４１１１には、実際の回転軸が存在しないが、図１７のＺ軸を中心に左右
に回転すると想定することができるであろう。従って、ピッチ／ヨー駆動関節４１１１は
、ヨー運動の回転中心になるのである。
【０１２８】
　ここで、第１リブ４１１１Ｐ及び第２リブ４１１１Ｙは、必ずしもピッチ／ヨー駆動関
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節４１１１の垂直平面上または水平平面上に形成されなければならないのではなく、ピッ
チ／ヨー駆動関節４１１１の垂直平面または水平平面から一定程度オフセットされるよう
に形成されもする。
【０１２９】
　一方、ピッチ／ヨー駆動関節４１１１のピッチ／ヨー駆動部４１１２側端部には、ピッ
チワイヤ４３１Ｗとヨーワイヤ４３２Ｗとの両端部がそれぞれ結合される。従って、ピッ
チ／ヨー駆動部４１１２が回転すれば、それと連結されたピッチ／ヨー駆動関節４１１１
が回転し、ピッチ／ヨー駆動関節４１１１が回転しながら、ピッチワイヤ４３１Ｗまたは
ヨーワイヤ４３２Ｗのいずれか一端部を押し、他の他端部を引っ張ることにより、それと
連結されたエンドツール４２０のピッチ運動またはヨー運動を行うのである。
【０１３０】
　それについて異なって説明すれば、エンドツールも、ピッチ運動及びヨー運動の回転中
心（すなわち、関節部材）が、エンドツール（第１ジョー及び第２ジョー）の後ろ側に形
成され、操作部も、ピッチ運動及びヨー運動の回転中心（すなわち、ピッチ／ヨー駆動関
節）が操作部（ピッチ／ヨー駆動部）の後ろ側に形成され、エンドツールと操作部は、い
ずれもその後ろ側に形成された回転中心を基準に動くために、構造上直観的に動作が互い
に一致するといえるのである。
【０１３１】
　アクチュエーション操作部４１３は、アクチュエーション駆動軸４１３１及びアクチュ
エーション駆動部４１３２を含む。一方、アクチュエーション駆動軸４１３１の一端部に
は、アクチュエーションワイヤ４３３Ｗが連結される。そして、アクチュエーションワイ
ヤ４３３Ｗの他端部は、エンドツール４２０のアクチュエーションガイドピン１３３ＷＧ
（図８）に連結される。
【０１３２】
　一方、手術用インストルメント４００のエンドツール４２０は、関節部材４２５として
、図７Ａないし図７Ｄで記述した屈曲型関節部材を適用する。すなわち、エンドツール４
２０は、第１ジョー（jaw）（図示せず）、第２ジョー（jaw）４２２、ジョーベース（ja
w base）４２３、関節部材４２５を含む。一方、本発明の第２実施形態による手術用イン
ストルメント４００に適用される動力伝達部４３０は、１本以上のピッチワイヤ４３１Ｗ
、１本以上のヨーワイヤ４３２Ｗ、アクチュエーションワイヤ４３３Ｗを含む。
【０１３３】
　ここで、本発明の手術用インストルメントの第４実施形態の場合、前述のように、１）
操作部４１０のピッチ操作部及びヨー操作部が一体に形成されたピッチ／ヨー操作部４１
１を具備し、ピッチ操作部及びヨー操作部の役割を同時に行うように形成される。２）そ
して、そのとき、ピッチ／ヨー操作部４１１が、エンドツール４２０の延長線上より上側
に形成されることを特徴とする。
【０１３４】
　＜手術用インストルメントの第５実施形態、第６実施形態、第７実施形態の概念区分＞
　以下では、本発明の第５実施形態、第６実施形態、第７実施形態による手術用インスト
ルメントを記述するに先立ち、本発明の手術用インストルメントの第５実施形態、第６実
施形態、第７実施形態を特徴づける基準について簡略に説明する。
【０１３５】
　図１８Ａは、本発明の手術用インストルメントの第５実施形態のピッチ動作概念図であ
り、図１８Ｂは、ヨー動作概念図であり、図１８Ｃは、本発明の手術用インストルメント
の第６実施形態のピッチ動作概念図であり、図１８Ｄは、ヨー動作概念図であり、図１８
Ｅは、本発明の手術用インストルメントの第７実施形態のピッチ動作概念図であり、図１
８Ｆは、ヨー動作概念図である。
【０１３６】
　ここで、本発明の手術用インストルメントの第５実施形態、第６実施形態、第７実施形
態は、ピッチ／ヨー駆動取っ手のＺ軸方向の仮想中心軸と、ピッチ／ヨー駆動関節のＺ軸
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方向の仮想中心軸との位置関係において、特徴をもって区分される。
【０１３７】
　図１８Ａ及び図１８Ｂを参照すれば、本発明の手術用インストルメントの第５実施形態
の場合、ピッチ／ヨー駆動取っ手のＺ軸方向の仮想中心軸が、ピッチ／ヨー駆動関節のＺ
軸方向の仮想中心軸よりエンドツール側に近く形成されることを特徴とする。すなわち、
手術用インストルメント５００のピッチ／ヨー駆動取っ手５１１２のＺ軸方向の仮想中心
軸Ｘ１が、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール
側に近く形成されるのである。
【０１３８】
　その場合、ピッチ動作のために動くピッチ／ヨー駆動取っ手５１１２（または、それを
取った手、または取っ手）がピッチ／ヨー関節ポイントより前方（すなわち、エンドツー
ル側）に位置し、従って、図１８Ａのように、ユーザの手首部位に関節の回転中心が置か
れ、ユーザの手部分が回転することになるので、操作が直観的であって楽であるという長
所がある。すなわち、実際エンドツール５２０が回転するように、ユーザの手首が基準に
なり、前方に位置した手を動かしてエンドツールを操作することができ、手術用インスト
ルメントのピッチ操作が直観的に一致する。
【０１３９】
　また、ヨー（yaw）動作のために動くピッチ／ヨー駆動取っ手５１１２（または、それ
を取った手、または取っ手）が、ピッチ／ヨー関節ポイントより前方（すなわち、エンド
ツール側）に位置し、従って、図１８Ｂのように、ユーザの手首部位に関節の回転中心が
置かれ、ユーザの手部分が回転することになるので、操作が直観的であって楽であるとい
う長所がある。すなわち、実際エンドツール５２０が回転するように、ユーザの手首が基
準になって前方に位置した手を動かしてエンドツールを操作することができ、手術用イン
ストルメントのヨー操作が直観的に一致する。かような構成は、後述する第８実施形態に
も同一に適用される。
【０１４０】
　図１８Ｃ及び図１８Ｄを参照すれば、本発明の手術用インストルメントの第６実施形態
の場合、ピッチ／ヨー駆動取っ手のＺ軸方向の仮想中心軸と、ピッチ／ヨー駆動関節のＺ
軸方向の仮想中心軸とが同一線上に形成されることを特徴とする。すなわち、手術用イン
ストルメント６００のピッチ／ヨー駆動取っ手６１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１が、
ピッチ／ヨー駆動関節６１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２と、エンドツールから同一距
離に形成されるのである。
【０１４１】
　その場合、ピッチ動作のために動くピッチ／ヨー駆動取っ手６１１２（または、それを
取った手、または取っ手）が、ピッチ／ヨー関節ポイント上に位置し、従って、図１８Ｃ
のように、ユーザが、ピッチ／ヨー駆動取っ手６１１２を取る部位に、関節の回転中心が
置かれるのである。
【０１４２】
　また、ヨー（yaw）動作のために動くピッチ／ヨー駆動取っ手６１１２（または、それ
を取った手、または取っ手）が、ピッチ／ヨー関節ポイント上に位置し、従って、図１８
Ｄのように、ユーザが、ピッチ／ヨー駆動取っ手６１１２を取る部位に、関節の回転中心
が置かれるのである。従って、かような場合には、手の先部分と後部分とがいずれも動く
ようになる。かような構成は、後述する第９実施形態にも同一に適用される。
【０１４３】
　図１８Ｅ及び図１８Ｆを参照すれば、本発明の手術用インストルメントの第７実施形態
の場合、ピッチ／ヨー駆動取っ手のＺ軸方向の仮想中心軸が、ピッチ／ヨー駆動関節のＺ
軸方向の仮想中心軸よりエンドツールから遠く形成されることを特徴とする。すなわち、
手術用インストルメント７００のピッチ／ヨー駆動取っ手７１１２のＺ軸方向の仮想中心
軸Ｘ１が、ピッチ／ヨー駆動関節７１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール
から遠く形成されるのである。
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【０１４４】
　その場合、ピッチ動作のために動くピッチ／ヨー駆動取っ手７１１２（または、それを
取った手、または取っ手）が、ピッチ／ヨー関節ポイントより後方（すなわち、エンドツ
ールの反対側）に位置する。
【０１４５】
　また、ヨー（yaw）動作のために動くピッチ／ヨー駆動取っ手７１１２（または、それ
を取った手、または取っ手）が、ピッチ／ヨー関節ポイントより後方（すなわち、エンド
ツールの反対側）に位置し、従って、図１８Ｅのように、ユーザの手の先側が固定され、
それを基準に、腕の後ろ部分（手首など）が動くようになる。
【０１４６】
　前述の本発明の手術用インストルメントの第５実施形態、第６実施形態、第７実施形態
において共通する点は、少なくとも、ピッチ操作部のいずれか１つの動作状態においては
、ピッチ／ヨー駆動取っ手が、ピッチ／ヨー駆動関節のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエ
ンドツールに近く形成されるという点である。
【０１４７】
　例えば、図１８Ａ及び図１８Ｂに図示された本発明の手術用インストルメントの第５実
施形態においては、ピッチ／ヨー駆動取っ手５１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１自体が
、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール５２０側
に近く形成されているが、ピッチ／ヨー操作部５１１のほとんど全ての動作状態において
、ピッチ駆動／ヨー取っ手５１１２が、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１のＺ軸方向の仮想
中心軸Ｘ２よりエンドツール５２０に近く形成される。
【０１４８】
　一方、図１８Ｃ及び図１８Ｄに図示された本発明の手術用インストルメントの第６実施
形態においては、ピッチ／ヨー駆動取っ手６１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１と、ピッ
チ／ヨー駆動関節６１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２とが同一線上に形成されているが
、ピッチ／ヨー操作部６１１が、図１８Ｃのような状態で、ピッチ／ヨー駆動関節６１１
１を中心に前方へ少しでも回転すれば、ピッチ／ヨー駆動取っ手６１１２が、ピッチ／ヨ
ー駆動関節６１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール６２０に近く形成され
る。
【０１４９】
　一方、図１８Ｅ及び図１８Ｆに図示された本発明の手術用インストルメントの第７実施
形態においては、ピッチ／ヨー駆動取っ手７１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１が、ピッ
チ／ヨー駆動関節７１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツールから遠く形成さ
れている。従って、図１８Ｅのような状態では、ピッチ／ヨー駆動取っ手７１１２が、ピ
ッチ／ヨー駆動関節のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール７２０に遠く位置して
いる。しかし、ピッチ動作を行うために、ピッチ／ヨー操作部７１１を、ピッチ／ヨー駆
動関節７１１１を中心に前方へ一定角度以上回転させれば、ピッチ／ヨー駆動取っ手７１
１２の一部分が、ピッチ／ヨー駆動関節７１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンド
ツール７２０に近く形成される。
【０１５０】
　このように、ピッチ／ヨー操作部５１１，６１１，７１１の少なくともいずれか１つの
動作状態においては、ピッチ／ヨー駆動取っ手５１１２，６１１２，７１１２が、ピッチ
／ヨー駆動関節５１１１，６１１１，７１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツ
ール５２０，６２０，７２０に近く形成されることにより、ピッチ操作を行うユーザの手
首関節よりその先側に位置した指及び手などがさらに多く動く。すなわち、図１Ａないし
図１Ｄで例示した既存の場合は、手の先側が固定され、手首や腕など後ろ部分が大きく動
かなければならない状況であり、エンドツールの動作と差が大きく、それほど直観的な操
作が困難になる。しかし、本発明の実施形態は、かような特性によって、既存の器具とは
異なり、エンドツール操縦のための操作部の操作において、その直観性が大きく向上する
効果を得ることができるのである。
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【０１５１】
　＜手術用インストルメントの第５実施形態＞（Ｅ１＋Ｈ２２ａ）
　以下では、本発明の第５実施形態による手術用インストルメント５００について説明す
る。ここで、本発明の第５実施形態による手術用インストルメント５００は、先立って記
述した本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１００（図２）に比べ、操作
部５１０のピッチ操作部及びヨー操作部が一体に形成されたピッチ／ヨー操作部５１１を
具備し、ピッチ操作部及びヨー操作部の役割を同時に行うように形成され、そして、その
とき、ピッチ／ヨー操作部５１１が、エンドツール５２０の延長線上に形成されるという
点で、特徴をもって異なる。また、本発明の第５実施形態による手術用インストルメント
５００は、手術用インストルメント５００のピッチ／ヨー駆動取っ手５１１２のＺ軸方向
の仮想中心軸Ｘ１が、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエ
ンドツール５２０側に近く形成されるという点で、特徴をもって異なる。このように、第
１実施形態に比べて異なる構成は、詳細に後述する。
【０１５２】
　図１９Ａ及び図１９Ｂは、本発明の第５実施形態による手術用インストルメント５００
を示す図面である。図１９Ａ及び図１９Ｂを参照すれば、本発明の第５実施形態による手
術用インストルメント５００は、操作部５１０、エンドツール５２０、動力伝達部５３０
及び連結部５４０を含む。
【０１５３】
　手術用インストルメント５００の操作部５１０は、エンドツール５２０のピッチ運動及
びヨー運動を制御するピッチ／ヨー操作部５１１と、エンドツール５２０のアクチュエー
ション運動を制御するアクチュエーション操作部５１３と、を含む。
【０１５４】
　ピッチ／ヨー操作部５１１は、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１と、ピッチ／ヨー駆動取
っ手５１１２とを含む。ここで、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１は、Ｙ軸及びＺ軸を中心
に回転自在に形成され、ピッチ／ヨー駆動取っ手５１１２は、ピッチ／ヨー駆動関節５１
１１と連結され、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１と共に回転するように形成される。ここ
で、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１は、屈曲型関節部材でもある。
【０１５５】
　屈曲型に形成されたピッチ／ヨー駆動関節５１１１は、中空の円筒形状に形成され、外
周面には、多数個の溝５１１１ａが一方向（Ｘ軸方向）に沿って形成され、屈曲自在に形
成される。そのとき、それぞれの溝５１１１ａの中間には、ピッチ／ヨー駆動関節５１１
１の屈曲方向をガイドするためのリブ５１１１Ｐ，５１１１Ｙが形成される。すなわち、
リブ５１１１Ｐ，５１１１Ｙが形成された位置においては、屈曲が良好に行われず、リブ
５１１１Ｐ，５１１１Ｙが形成されていない部分において、主に屈曲が行われる。
【０１５６】
　そのとき、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１の第１方向への屈曲（すなわち、ピッチ運動
）をガイドする第１リブ５１１１Ｐによって、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１がＹ軸を中
心に上下に回転し、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１は、ピッチ運動の回転中心になる。ま
た、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１の第２方向への屈曲（すなわち、ヨー運動）をガイド
する第２リブ５１１１Ｙによって、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１が、Ｚ軸を中心に左右
に回転し、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１は、ヨー運動の回転中心になる。
【０１５７】
　言い換えれば、図１９Ｂに図示されているように、第１リブ５１１１Ｐは、ピッチ運動
の回転中心になるために、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１のＹ軸方向直径上に形成され、
第２リブ５１１１Ｙは、ヨー運動の回転中心になるために、ピッチ／ヨー駆動関節５１１
１のＺ軸方向直径上に形成される。さらに、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１には、第１リ
ブ５１１１Ｐ及び第２リブ５１１１Ｙ以外にも、多様な位置のリブが追加して形成され、
かようなリブは、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１の屈曲をさらに柔らかにする役割を行う
。
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【０１５８】
　一方、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１において、エンドツール５２０側端部には、ピッ
チワイヤ５３１Ｗとヨーワイヤ５３２Ｗとの両端部がそれぞれ結合される。従って、ピッ
チ／ヨー駆動取っ手５１１２が回転すれば、それと連結されたピッチ／ヨー駆動関節５１
１１が回転し、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１が回転しながら、ピッチワイヤ５３１Ｗま
たはヨーワイヤ５３２Ｗのいずれか一端部を押して他の他端部を引っ張ることにより、そ
れと連結されたエンドツール５２０のピッチ運動またはヨー運動を行うのである。
【０１５９】
　アクチュエーション操作部５１３は、アクチュエーション駆動軸５１３１とアクチュエ
ーション駆動部５１３２とを含む。一方、アクチュエーション駆動軸５１３１の一端部に
は、第１アクチュエーションリンク５３３Ｌ１が連結され、第１アクチュエーションリン
ク５３３Ｌ１の一端部には、第２アクチュエーションリンク５３３Ｌ２が連結され、第２
アクチュエーションリンク５３３Ｌ２の一端部には、第３アクチュエーションリンク５３
３Ｌ３が連結される。そのとき、第３アクチュエーションリンク５３３Ｌ３には、ピボッ
トポイント５３３Ｌ３Ｐが形成され、第３アクチュエーションリンク５３３Ｌ３の移動の
中心点役割を行う。一方、第３アクチュエーションリンク５３３Ｌ３の一端部には、ガイ
ド突起５３３Ｌ３ｅが形成され、ピッチ／ヨー駆動取っ手５１１２には、ガイド溝５１１
２ｈが形成される。一方、ガイド突起５３３Ｌ３ｅには、アクチュエーションワイヤ５３
３Ｗが連結される。そして、アクチュエーションワイヤ５３３Ｗの他端部は、エンドツー
ル５２０のアクチュエーションガイドピン１３３ＷＧ（図８）に連結される。
【０１６０】
　一方、手術用インストルメント５００のエンドツール５２０は、関節部材５２５として
、図７Ａないし図７Ｄで記述した屈曲型関節部材を適用する。すなわち、エンドツール５
２０は、第１ジョー（jaw）（図示せず）、第２ジョー（jaw）５２２、ジョーベース（ja
w base）５２３、関節部材５２５を含む。一方、本発明の第５実施形態による手術用イン
ストルメント５００に適用される動力伝達部５３０は、１本以上のピッチワイヤ５３１Ｗ
、１本以上のヨーワイヤ５３２Ｗ、アクチュエーションワイヤ５３３Ｗを含む。
【０１６１】
　ここで、本発明の手術用インストルメントの第５実施形態の場合、前述のように、１）
操作部５１０のピッチ操作部及びヨー操作部が一体に形成されたピッチ／ヨー操作部５１
１を具備し、ピッチ操作部及びヨー操作部の役割を同時に行うように形成される。２）そ
して、そのとき、ピッチ／ヨー操作部５１１が、エンドツール５２０の延長線上に形成さ
れることを特徴とする。
【０１６２】
　また、本発明の手術用インストルメントの第５実施形態の場合、ピッチ／ヨー駆動取っ
手５１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１が、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１のＺ軸方向の
仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール５２０側に近く形成されることを特徴とする。
【０１６３】
　従って、本発明の手術用インストルメントの第５実施形態は、少なくともピッチ／ヨー
操作部５１１のいずれか１つの動作状態においては、ピッチ／ヨー駆動取っ手５１１２が
、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール１２０に
近く形成される。すなわち、本発明の手術用インストルメントの第５実施形態は、ピッチ
／ヨー駆動取っ手５１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１自体が、ピッチ／ヨー駆動関節５
１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール５２０側に近く形成されているが、
ピッチ／ヨー操作部５１１のほとんど全ての動作状態において、ピッチ／ヨー駆動取っ手
５１１２が、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツー
ル５２０に近く形成される。
【０１６４】
　このように、ピッチ／ヨー操作部５１１の少なくともいずれか１つの動作状態において
は、ピッチ／ヨー駆動取っ手５１１２が、ピッチ／ヨー駆動関節５１１１のＺ軸方向の仮
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想中心軸Ｘ２よりエンドツール５２０に近く形成されることにより、ピッチ操作を行うユ
ーザの手首関節より先側に位置した指及び手などがさらに多く動く。すなわち、図１Ａな
いし図１Ｄで例示した既存の場合は、手の先側が固定され、手首や腕など後ろ部分が大き
く動かなければならない状況であり、エンドツールの動作と差が大きく、それほど直観的
に操作が困難になる。しかし、本実施形態は、かような特性によって、既存の器具とは異
なり、エンドツール操縦のための操作部の操作において、その直観性が大きく向上する効
果を得ることができるのである。
【０１６５】
　＜手術用インストルメントの第６実施形態＞（Ｅ１＋Ｈ２２ｂ）
　以下では、本発明の第６実施形態による手術用インストルメント６００について説明す
る。ここで、本発明の第６実施形態による手術用インストルメント６００は、先立って記
述した本発明の第５実施形態による手術用インストルメント５００（図１９Ａ）に比べ、
手術用インストルメント６００のピッチ／ヨー駆動取っ手６１１２のＺ軸方向の仮想中心
軸Ｘ１が、ピッチ／ヨー駆動関節６１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２と同一線上に形成
されるという点で、特徴をもって異なる。
【０１６６】
　図２０及び図２１は、本発明の第６実施形態による手術用インストルメント６００を示
す図面である。図２０及び図２１を参照すれば、本発明の第６実施形態による手術用イン
ストルメント６００は、操作部６１０、エンドツール６２０、動力伝達部６３０及び連結
部６４０を含む。
【０１６７】
　手術用インストルメント６００の操作部６１０は、エンドツール６２０のピッチ運動及
びヨー運動を制御するピッチ／ヨー操作部６１１と、エンドツール６２０のアクチュエー
ション運動を制御するアクチュエーション操作部６１３と、を含む。ここで、ピッチ／ヨ
ー操作部６１１は、ピッチ／ヨー駆動関節６１１１とピッチ／ヨー駆動取っ手６１１２と
を含む。そのとき、ピッチ／ヨー駆動関節６１１１は、Ｙ軸及びＺ軸を中心に回転自在に
形成され、ピッチ／ヨー駆動取っ手６１１２は、ピッチ／ヨー駆動関節６１１１と連結さ
れ、ピッチ／ヨー駆動関節６１１１と共に回転するように形成される。ここで、ピッチ／
ヨー駆動関節６１１１は、屈曲型関節部材でもある。
【０１６８】
　一方、手術用インストルメント６００のエンドツール６２０は、関節部材６２５として
、図７Ａないし図７Ｄで記述した屈曲型関節部材を適用する。すなわち、エンドツール６
２０は、第１ジョー（jaw）（図示せず）、第２ジョー（jaw）６２２、ジョーベース（ja
w base）６２３、関節部材６２５を含む。一方、本発明の第６実施形態による手術用イン
ストルメント６００に適用される動力伝達部６３０は、１本以上のピッチワイヤ６３１Ｗ
、１本以上のヨーワイヤ６３２Ｗ、アクチュエーションワイヤ６３３Ｗを含む。
【０１６９】
　ここで、本発明の手術用インストルメントの第６実施形態は、手術用インストルメント
６００のピッチ／ヨー駆動取っ手６１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１が、ピッチ／ヨー
駆動関節６１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２と、エンドツールから同一距離に形成され
るのである。その場合、ユーザが、ピッチ／ヨー駆動取っ手６１１２を取る部位に、関節
の回転中心が置かれるのである。
【０１７０】
　また、本発明の手術用インストルメントの第６実施形態は、少なくともピッチ／ヨー操
、作部６１１のいずれか１つの動作状態においては、ピッチ／ヨー駆動取っ手６１１２が
、ピッチ／ヨー駆動関節６１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール６２０に
近く形成される。すなわち、本発明の手術用インストルメントの第６実施形態は、ピッチ
／ヨー駆動取っ手６１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１と、ピッチ／ヨー駆動関節６１１
１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２とが同一線上に形成されているが、ピッチ／ヨー操作部６
１１が、図２０のような状態において、ピッチ／ヨー駆動関節６１１１を中心に少しでも
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回転すれば、ピッチ／ヨー駆動取っ手６１１２が、ピッチ／ヨー駆動関節６１１１のＺ軸
方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール６２０に近く形成される。
【０１７１】
　このように、ピッチ／ヨー操作部６１１の少なくともいずれか１つの動作状態において
は、ピッチ／ヨー駆動取っ手６１１２が、ピッチ／ヨー駆動関節６１１１のＺ軸方向の仮
想中心軸Ｘ２よりエンドツール６２０に近く形成されることにより、ピッチ操作を行うユ
ーザの手首関節より先側に位置した指及び手などがさらに多く動く。すなわち、図１Ａな
いし図１Ｄで例示した既存の場合は、手の先側が固定され、手首や腕など後ろ部分が大き
く動かなければならない状況であり、エンドツールの動作と差が大きく、それほど直観的
に操作が困難になる。しかし、本実施形態は、かような特性によって、既存の器具とは異
なり、エンドツール操縦のための操作部の操作において、その直観性が大きく向上する効
果を得ることができるのである。
【０１７２】
　＜手術用インストルメントの第７実施形態＞（Ｅ１＋Ｈ２２ｃ）
　以下では、本発明の第７実施形態による手術用インストルメント７００について説明す
る。ここで、本発明の第７実施形態による手術用インストルメント７００は、先立って記
述した本発明の第５実施形態による手術用インストルメント５００（図１９Ａ）に比べ、
手術用インストルメント７００のピッチ／ヨー駆動取っ手７１１２のＺ軸方向の仮想中心
軸Ｘ１が、ピッチ／ヨー駆動関節７１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール
７２０から遠く形成されるという点で、特徴をもって異なる。また、アクチュエーション
操作部７１３も、本発明の第５実施形態による手術用インストルメント５００（図１９Ａ
）に比べて異なる。このように、第５実施形態に比べて異なる構成は、詳細に後述する。
【０１７３】
　図２２、図２３及び図２４は、本発明の第７実施形態による手術用インストルメント７
００を示す図面である。図２２、図２３及び図２４を参照すれば、本発明の第７実施形態
による手術用インストルメント７００は、操作部７１０、エンドツール７２０、動力伝達
部７３０及び連結部７４０を含む。
【０１７４】
　手術用インストルメント７００の操作部７１０は、エンドツール７２０のピッチ運動及
びヨー運動を制御するピッチ／ヨー操作部７１１と、エンドツール７２０のアクチュエー
ション運動を制御するアクチュエーション操作部７１３と、を含む。
【０１７５】
　ここで、ピッチ／ヨー操作部７１１は、ピッチ／ヨー駆動関節７１１１と、ピッチ／ヨ
ー駆動取っ手７１１２とを含む。そのとき、ピッチ／ヨー駆動関節７１１１は、Ｙ軸及び
Ｚ軸を中心に回転自在に形成され、ピッチ／ヨー駆動取っ手７１１２は、ピッチ／ヨー駆
動関節７１１１と連結され、ピッチ／ヨー駆動関節７１１１と共に回転するように形成さ
れる。ここで、ピッチ／ヨー駆動関節７１１１は、屈曲型関節部材とボールジョイントと
の結合型でもある。かような屈曲型関節部材とボールジョイントとの結合型関節について
は、図４６で後述する。
【０１７６】
　一方、アクチュエーション操作部７１３は、アクチュエーション駆動軸７１３１、第１
アクチュエーション駆動部７１３２、第２アクチュエーション駆動部７１３３及びアクチ
ュエーションガイドピン７１３ＷＧを含む。詳細には、第１アクチュエーション駆動部７
１３２及び第２アクチュエーション駆動部７１３３には、それぞれ軸貫通ホール（図示せ
ず）が形成され、第１アクチュエーション駆動部７１３２及び第２アクチュエーション駆
動部７１３３の軸貫通ホール（図示せず）を貫通し、アクチュエーション駆動軸７１３１
が挿入される。かようなアクチュエーション駆動軸７１３１を中心に、第１アクチュエー
ション駆動部７１３２及び第２アクチュエーション駆動部７１３３が回転することになる
。
【０１７７】
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　一方、第１アクチュエーション駆動部７１３２及び第２アクチュエーション駆動部７１
３３のそれぞれの軸貫通ホール（図示せず）の一側には、それぞれガイドホール７１３３
ｂが形成され、第１アクチュエーション駆動部７１３２及び第２アクチュエーション駆動
部７１３３のガイドホール７１３３ｂを貫通し、アクチュエーションガイドピン７１３Ｗ
Ｇが挿入される。そして、かようなアクチュエーションガイドピン７１３ＷＧには、アク
チュエーションワイヤ７３３Ｗが結合される。従って、第１アクチュエーション駆動部７
１３２及び第２アクチュエーション駆動部７１３３が回転すれば、それと連結されたアク
チュエーションガイドピン７１３ＷＧがガイドホール７１３３ｂに沿って移動し、それに
よって、アクチュエーションワイヤ７３３Ｗが直線並進運動を行い、アクチュエーション
動作が行われるのである。
【０１７８】
　例えば、図２３のような状態において、第１アクチュエーション駆動部７１３２及び第
２アクチュエーション駆動部７１３３のうちいずれか一側、または両側を、いずれも図２
４のＡ１及び／またはＡ２の方向に回転させれば、アクチュエーションガイドピン７１３
ＷＧが矢印Ｂ方向に直線移動し、従って、それと連結されたアクチュエーションワイヤ７
３３Ｗが矢印Ｃ方向に直線移動し、それと連結されたエンドツール７２０の第１ジョー７
２１及び第２ジョー７２２が両側に開くのである。すなわち、それは、アクチュエーショ
ン運動の伝達のための多様な変形例のうち一つであり、前述のリンク構造だけではなく、
簡単なワイヤ構造だけでも、アクチュエーション操作部７１３の運動がエンドツール７２
０に伝達されるという一例であり、それ以外にも、同一目的を遂行するための多様な構造
が可能である。
【０１７９】
　ただし、図２２ないし図２４には、本発明の第７実施形態による手術用インストルメン
ト７００のアクチュエーション操作部７１３が、第１アクチュエーション駆動部７１３２
及び第２アクチュエーション駆動部７１３３を具備し、２本の指でアクチュエーション動
作を行うように図示されているが、本実施形態は、それに制限されるものではなく、図１
９Ｂまたは図２１などに図示されているように、１本の指でアクチュエーション動作を行
うアクチュエーション操作部５１９（図１９Ｂ）または６１３（図２１）も、当然のこと
として、本実施形態に適用可能である。
【０１８０】
　一方、手術用インストルメント７００のエンドツール７２０は、関節部材７２５として
、図７Ａないし図７Ｄで記述した屈曲型関節部材を適用する。すなわち、エンドツール７
２０は、第１ジョー（jaw）７２１、第２ジョー（jaw）７２２、ジョーベース（jaw base
）７２３、関節部材７２５を含む。一方、本発明の第７実施形態による手術用インストル
メント７００に適用される動力伝達部７３０は、１本以上のピッチワイヤ７３１Ｗ、１本
以上のヨーワイヤ７３２Ｗ、アクチュエーションワイヤ７３３Ｗを含む。
【０１８１】
　ここで、本発明の手術用インストルメントの第７実施形態は、手術用インストルメント
７００のピッチ／ヨー駆動取っ手７１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１が、ピッチ／ヨー
駆動関節７１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツールから遠く形成される。そ
の場合、ユーザの手の先側が固定され、それを基準に、腕の後ろ部分（ヒジなど）が動く
ようになる。
【０１８２】
　また、本発明の手術用インストルメントの第７実施形態は、少なくともピッチ／ヨー操
作部７１１のいずれか１つの動作状態においては、ピッチ／ヨー駆動取っ手７１１２が、
ピッチ／ヨー駆動関節７１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール７２０に近
く形成される。すなわち、本発明の手術用インストルメントの第７実施形態は、ピッチ／
ヨー駆動取っ手７１１２が、ピッチ／ヨー駆動関節７１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２
よりエンドツール７２０に遠く位置している。しかし、ピッチ動作またはヨー動作を行う
ために、ピッチ／ヨー操作部７１１を、ピッチ／ヨー駆動関節７１１１を中心に一定角度
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以上回転させれば、ピッチ／ヨー駆動取っ手７１１２の一部分が、ピッチ／ヨー駆動関節
７１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール７２０に近く形成される。
【０１８３】
　このように、ピッチ／ヨー操作部７１１の少なくともいずれか１つの動作状態において
は、ピッチ／ヨー駆動取っ手７１１２が、ピッチ／ヨー駆動関節７１１１のＺ軸方向の仮
想中心軸Ｘ２よりエンドツール７２０に近く形成されることにより、ピッチ操作を行うユ
ーザの手首関節より先側に位置した指及び手などがさらに多く動く。すなわち、図１Ａな
いし図１Ｄで例示した既存の場合は、手の先側が固定され、手首や腕など後ろ部分が大き
く動かなければならない状況であり、エンドツールの動作と差が大きく、それほど直観的
に操作が困難になる。しかし、本実施形態は、かような特性によって、既存の器具とは異
なり、エンドツール操縦のための操作部の操作において、その直観性が大きく向上する効
果を得ることができるのである。
【０１８４】
　＜手術用インストルメントの第８実施形態＞（Ｅ１＋Ｈ２３ａ）
　以下では、本発明の第８実施形態による手術用インストルメント８００について説明す
る。ここで、本発明の第８実施形態による手術用インストルメント８００は、先立って記
述した本発明の第１実施形態による手術用インストルメント１００（図２）に比べ、操作
部８１０のピッチ操作部及びヨー操作部が一体に形成されたピッチ／ヨー操作部８１１を
具備し、ピッチ操作部及びヨー操作部の役割を同時に行うように形成され、そして、その
とき、ピッチ／ヨー操作部８１１がエンドツール８２０の延長線上に形成されるが、連結
部８４０が直線型ではなく、少なくとも１回以上屈曲された形態に形成されるという点で
、特徴をもって異なる。また、本発明の第８実施形態による手術用インストルメント８０
０は、手術用インストルメント８００のピッチ／ヨー駆動取っ手８１１２のＺ軸方向の仮
想中心軸Ｘ１が、ピッチ／ヨー駆動関節８１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンド
ツール８２０側に近く形成されるという点で、特徴をもって異なる。このように、第１実
施形態に比べて異なる構成は、詳細に後述する。
【０１８５】
　図２５、図２６Ａ及び図２６Ｂは、本発明の第８実施形態による手術用インストルメン
ト８００を示す図面である。図２５、図２６Ａ及び図２６Ｂを参照すれば、本発明の第８
実施形態による手術用インストルメント８００は、操作部８１０、エンドツール８２０、
動力伝達部８３０及び連結部８４０を含む。
【０１８６】
　手術用インストルメント８００の操作部８１０は、エンドツール８２０のピッチ運動及
びヨー運動を制御するピッチ／ヨー操作部８１１と、エンドツール８２０のアクチュエー
ション運動を制御するアクチュエーション操作部８１３と、を含む。
【０１８７】
　ここで、ピッチ／ヨー操作部８１１は、ピッチ／ヨー駆動関節８１１１と、ピッチ／ヨ
ー駆動取っ手８１１２とを含む。そのとき、ピッチ／ヨー駆動関節８１１１は、Ｙ軸及び
Ｚ軸を中心に回転自在に形成され、ピッチ／ヨー駆動取っ手８１１２は、ピッチ／ヨー駆
動関節８１１１と連結され、ピッチ／ヨー駆動関節８１１１と共に回転するように形成さ
れる。ここで、ピッチ／ヨー駆動関節８１１１は、屈曲型関節部材でもある。
【０１８８】
　一方、アクチュエーション操作部８１３は、アクチュエーション駆動軸８１３１、第１
アクチュエーション駆動部８１３２、第２アクチュエーション駆動部８１３３及びアクチ
ュエーションガイドピン８１３ＷＧを含む。かようなアクチュエーション操作部８１３は
、前述の第７実施形態のアクチュエーション操作部７１３（図２３）と実質的に同一構成
を有する。
【０１８９】
　すなわち、第１アクチュエーション駆動部８１３２及び第２アクチュエーション駆動部
８１３３が回転すれば、それと連結されたアクチュエーションガイドピン８１３ＷＧがガ
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イドホール８１３３ｂに沿って移動し、それによって、アクチュエーションワイヤ８３３
Ｗが直線並進運動を行い、アクチュエーション動作が行われるのである。
【０１９０】
　ただし、図２５ないし図２７には、本発明の第８実施形態による手術用インストルメン
ト８００のアクチュエーション操作部８１３が、第１アクチュエーション駆動部８１３２
及び第２アクチュエーション駆動部８１３３を具備し、２本の指でアクチュエーション動
作を行うように図示されているが、本実施形態は、それに制限されるものではなく、図１
９Ｂまたは図２１などに図示されているように、１本の指でアクチュエーション動作を行
うアクチュエーション操作部５１９（図１９Ｂ）または６１３（図２１）も、当然のこと
として、本実施形態に適用可能である。
【０１９１】
　一方、手術用インストルメント８００のエンドツール８２０は、関節部材８２５として
、図７Ａないし図７Ｄで記述した屈曲型関節部材を適用する。すなわち、エンドツール８
２０は、第１ジョー（jaw）８２１、第２ジョー（jaw）８２２、ジョーベース（jaw base
）８２３、関節部材８２５を含む。一方、本発明の第７実施形態による手術用インストル
メント８００に適用される動力伝達部８３０は、１本以上のピッチワイヤ８３１Ｗ、１本
以上のヨーワイヤ８３２Ｗ、アクチュエーションワイヤ８３３Ｗを含む。
【０１９２】
　ここで、本発明の手術用インストルメントの第８実施形態の場合、前述のように、１）
操作部８１０のピッチ操作部及びヨー操作部が一体に形成されたピッチ／ヨー操作部８１
１を具備し、ピッチ操作部及びヨー操作部の役割を同時に行うように形成される。２）そ
して、そのとき、ピッチ／ヨー操作部８１１がエンドツール８２０の延長線上に形成され
るが、連結部８４０が直線型ではなく、少なくとも１回以上屈曲された形態に形成される
ことを特徴とする。
【０１９３】
　また、本発明の手術用インストルメントの第８実施形態の場合、ピッチ／ヨー駆動取っ
手８１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１が、ピッチ／ヨー駆動関節８１１１のＺ軸方向の
仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール８２０側に近く形成されることを特徴とする。
【０１９４】
　従って、本発明の手術用インストルメントの第８実施形態は、少なくともピッチ／ヨー
操作部８１１のいずれか１つの動作状態においては、ピッチ／ヨー駆動取っ手８１１２が
、ピッチ／ヨー駆動関節８１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール８２０に
近く形成される。すなわち、本発明の手術用インストルメントの第８実施形態は、ピッチ
／ヨー駆動取っ手８１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１自体が、ピッチ／ヨー駆動関節８
１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール８２０側に近く形成されているが、
ピッチ／ヨー操作部８１１のほとんど全ての動作状態において、ピッチ／ヨー駆動取っ手
８１１２が、ピッチ／ヨー駆動関節８１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツー
ル８２０に近く形成される。
【０１９５】
　このように、ピッチ／ヨー操作部８１１の少なくともいずれか１つの動作状態において
は、ピッチ／ヨー駆動取っ手８１１２が、ピッチ／ヨー駆動関節８１１１のＺ軸方向の仮
想中心軸Ｘ２よりエンドツール８２０に近く形成されることにより、ピッチ操作を行うユ
ーザの手首関節より先側に位置した指及び手などがさらに多く動く。すなわち、図１Ａな
いし図１Ｄで例示した既存の場合は、手の先側が固定され、手首や腕など後ろ部分が大き
く動かなければならない状況であり、エンドツールの動作と差が大きく、それほど直観的
に操作が困難になる。しかし、本実施形態は、かような特性によって、既存の器具とは異
なり、エンドツール操縦のための操作部の操作において、その直観性が大きく向上する効
果を得ることができるのである。
【０１９６】
　図２７Ａ及び図２７Ｂは、本発明の第８実施形態の一変形例による手術用インストルメ
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ント８００を示す図面である。ここで、本発明の第８実施形態の一変形例による手術用イ
ンストルメント８００が、先立って記述した本発明の第８実施形態による手術用インスト
ルメント８００（図２５）に比べ、特徴をもって異なる点は、アクチュエーション動作を
２本の指ではない１本の指で行うというものである。
【０１９７】
　詳細には、手術用インストルメント８００の操作部８１０は、エンドツール８２０のピ
ッチ運動及びヨー運動を制御するピッチ／ヨー操作部８１１と、エンドツール８２０のア
クチュエーション運動を制御するアクチュエーション操作部８１３と、を含む。アクチュ
エーション操作部８１３は、アクチュエーション駆動軸８１３１と、アクチュエーション
駆動部８１３２とを含む。一方、アクチュエーション駆動軸８１３１の一端部には、第１
アクチュエーションリンク８１３１が連結され、第１アクチュエーションリンク８１３１
の一端部には、アクチュエーションワイヤ８１３が連結される。そして、アクチュエーシ
ョンワイヤ８１３の他端部は、エンドツール８２０のアクチュエーションガイドピン（図
示せず）に連結される。かような構成によって、１本の指だけでアクチュエーション運動
を行うことができるのである。それは、アクチュエーション操作部８１３が、最終的にア
クチュエーションワイヤ８１３を押して引く動作を行うための一変形例であり、かような
動作の遂行のための他の構成も可能であろう。
【０１９８】
　＜手術用インストルメントの第９実施形態＞（Ｅ１＋Ｈ２３ｂ）
　以下では、本発明の第９実施形態による手術用インストルメント９００について説明す
る。ここで、本発明の第９実施形態による手術用インストルメント９００は、先立って記
述した本発明の第８実施形態による手術用インストルメント８００（図２５）に比べ、手
術用インストルメント９００のピッチ／ヨー駆動取っ手９１１２のＺ軸方向の仮想中心軸
Ｘ１が、ピッチ／ヨー駆動関節９１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２と同一線上に形成さ
れるという点で、特徴をもって異なる。
【０１９９】
　図２８、図２９及び図３０は、本発明の第９実施形態による手術用インストルメント９
００を示す図面である。図２８、図２９及び図３０を参照すれば、本発明の第９実施形態
による手術用インストルメント９００は、操作部９１０、エンドツール９２０、動力伝達
部９３０及び連結部９４０を含む。
【０２００】
　手術用インストルメント９００の操作部９１０は、エンドツール９２０のピッチ運動及
びヨー運動を制御するピッチ／ヨー操作部９１１と、エンドツール９２０のアクチュエー
ション運動を制御するアクチュエーション操作部９１３と、を含む。
【０２０１】
　ここで、ピッチ／ヨー操作部９１１は、ピッチ／ヨー駆動関節９１１１と、ピッチ／ヨ
ー駆動取っ手９１１２とを含む。そのとき、ピッチ／ヨー駆動関節９１１１は、Ｙ軸及び
Ｚ軸を中心に回転自在に形成され、ピッチ／ヨー駆動取っ手９１１２は、ピッチ／ヨー駆
動関節９１１１と連結され、ピッチ／ヨー駆動関節９１１１と共に回転するように形成さ
れる。ここで、ピッチ／ヨー駆動関節９１１１は、屈曲型関節部材でもある。
【０２０２】
　一方、アクチュエーション操作部９１３は、アクチュエーション駆動軸９１３１、第１
アクチュエーション駆動部９１３２、第２アクチュエーション駆動部９１３３及びアクチ
ュエーションガイドピン９１３ＷＧを含む。かようなアクチュエーション操作部９１３は
、前述の第７実施形態のアクチュエーション操作部７１３（図２３）と実質的に同一構成
を有する。
【０２０３】
　すなわち、第１アクチュエーション駆動部９１３２及び第２アクチュエーション駆動部
９１３３が回転すれば、それと連結されたアクチュエーションガイドピン９１３ＷＧがガ
イドホール９１３３ｂに沿って移動し、それによって、アクチュエーションワイヤ９３３
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Ｗが直線並進運動を行い、アクチュエーション動作が行われるのである。すなわち、図２
９は、第１ジョー９２１及び第２ジョー９２２が開かれた状態でのアクチュエーション操
作部９１３を示す図面であり、図３０は、第１ジョー９２１及び第２ジョー９２２が閉じ
た状態でのアクチュエーション操作部９１３を示す図面である。
【０２０４】
　ただし、図２８ないし図３０には、本発明の第９実施形態による手術用インストルメン
ト９００のアクチュエーション操作部９１３が、第１アクチュエーション駆動部９１３２
及び第２アクチュエーション駆動部９１３３を具備し、２本の指でアクチュエーション動
作を行うように図示されているが、本実施形態は、それに制限されるものではなく、図１
９Ｂまたは図２１などに図示されているように、１本の指でアクチュエーション動作を行
うアクチュエーション操作部５１９（図１９Ｂ）または６１３（図２１）も、当然のこと
として、本実施形態に適用可能である。
【０２０５】
　一方、手術用インストルメント９００のエンドツール９２０は、関節部材９２５として
、図７Ａないし図７Ｄで記述した屈曲型関節部材を適用する。すなわち、エンドツール９
２０は、第１ジョー（jaw）９２１、第２ジョー（jaw）９２２、ジョーベース（jaw base
）９２３、関節部材９２５を含む。一方、本発明の第９実施形態による手術用インストル
メント９００に適用される動力伝達部９３０は、１本以上のピッチワイヤ９３１Ｗ、１本
以上のヨーワイヤ９３２Ｗ、アクチュエーションワイヤ９３３Ｗを含む。
【０２０６】
　ここで、本発明の手術用インストルメントの第９実施形態は、手術用インストルメント
９００のピッチ／ヨー駆動取っ手９１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１が、ピッチ／ヨー
駆動関節９１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２と、エンドツールから同一距離に形成され
るのである。その場合、ユーザが、ピッチ／ヨー駆動取っ手９１１２を取る部位に、関節
の回転中心が置かれるのである。
【０２０７】
　また、本発明の手術用インストルメントの第９実施形態は、少なくともピッチ／ヨー操
作部９１１のいずれか１つの動作状態においては、ピッチ／ヨー駆動取っ手９１１２が、
ピッチ／ヨー駆動関節９１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール９２０に近
く形成される。すなわち、本発明の手術用インストルメントの第９実施形態は、ピッチ／
ヨー駆動取っ手９１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１と、ピッチ／ヨー駆動関節９１１１
のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２とが同一線上に形成されているが、ピッチ／ヨー操作部９１
１が、図２５のような状態において、ピッチ／ヨー駆動関節９１１１を中心に少しでも回
転すれば、ピッチ／ヨー駆動取っ手９１１２がピッチ／ヨー駆動関節９１１１のＺ軸方向
の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール９２０に近く形成される。
【０２０８】
　このように、ピッチ／ヨー操作部９１１の少なくともいずれか１つの動作状態において
は、ピッチ／ヨー駆動取っ手９１１２が、ピッチ／ヨー駆動関節９１１１のＺ軸方向の仮
想中心軸Ｘ２よりエンドツール９２０に近く形成されることにより、ピッチ操作を行うユ
ーザの手首関節より先側に位置した指及び手などがさらに多く動く。すなわち、図１Ａな
いし図１Ｄで例示した既存の場合は、手の先側が固定され、手首や腕など後ろ部分が大き
く動かなければならない状況であり、エンドツールの動作と差が大きく、それほど直観的
に操作が困難になる。しかし、本実施形態は、かような特性によって、既存の器具とは異
なり、エンドツール操縦のための操作部の操作において、その直観性が大きく向上する効
果を得ることができるのである。
【０２０９】
　＜手術用インストルメントの第１０実施形態＞（Ｅ１＋Ｈ２３ｃ）
　以下では、本発明の第１０実施形態による手術用インストルメント１０００について説
明する。ここで、本発明の第１０実施形態による手術用インストルメント１０００は、先
立って記述した本発明の第８実施形態による手術用インストルメント８００（図２５）に
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比べ、手術用インストルメント１０００のピッチ／ヨー駆動取っ手１０１１２のＺ軸方向
の仮想中心軸Ｘ１が、ピッチ／ヨー駆動関節１０１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２より
エンドツール１０２０から遠く形成されるという点で、特徴をもって異なる。
【０２１０】
　図３１及び図３２は、本発明の第１０実施形態による手術用インストルメント１０００
を示す図面である。図３１及び図３２を参照すれば、本発明の第１０実施形態による手術
用インストルメント１０００は、操作部１０１０、エンドツール１０２０、動力伝達部１
０３０及び連結部１０４０を含む。
【０２１１】
　手術用インストルメント１０００の操作部１０１０は、エンドツール１０２０のピッチ
運動及びヨー運動を制御するピッチ／ヨー操作部１０１１と、エンドツール１０２０のア
クチュエーション運動を制御するアクチュエーション操作部１０１３と、を含む。
【０２１２】
　ここで、ピッチ／ヨー操作部１０１１は、ピッチ／ヨー駆動関節１０１１１と、ピッチ
／ヨー駆動取っ手１０１１２とを含む。そのとき、ピッチ／ヨー駆動関節１０１１１は、
Ｙ軸及びＺ軸を中心に回転自在に形成され、ピッチ／ヨー駆動取っ手１０１１２は、ピッ
チ／ヨー駆動関節１０１１１と連結され、ピッチ／ヨー駆動関節１０１１１と共に回転す
るように形成される。ここで、ピッチ／ヨー駆動関節１０１１１は、屈曲型関節部材でも
ある。
【０２１３】
　一方、アクチュエーション操作部１０１３は、アクチュエーション駆動軸１０１３１、
第１アクチュエーション駆動部１０１３２、第２アクチュエーション駆動部１０１３３及
びアクチュエーションガイドピン１０１３ＷＧを含む。かようなアクチュエーション操作
部１０１３は、前述の第７実施形態のアクチュエーション操作部７１３（図２３）と実質
的に同一構成を有する。
【０２１４】
　すなわち、第１アクチュエーション駆動部１０１３２及び第２アクチュエーション駆動
部１０１３３が回転すれば、それと連結されたアクチュエーションガイドピン１０１３Ｗ
Ｇがガイドホール１０１３３ｂに沿って移動し、それによって、アクチュエーションワイ
ヤ１０３３Ｗが直線並進運動を行い、アクチュエーション動作が行われるのである。ここ
で、図３２は、第１ジョー１０２１と第２ジョー１０２２とが閉じた状態でのアクチュエ
ーション操作部１０１３を示す図面である。
【０２１５】
　ただし、図３１及び図３２には、本発明の第１０実施形態による手術用インストルメン
ト１０００のアクチュエーション操作部１０１３が、第１アクチュエーション駆動部１０
１３２及び第２アクチュエーション駆動部１０１３３を具備し、２本の指でアクチュエー
ション動作を行うように図示されているが、本実施形態は、それに制限されるものではな
く、図１９Ｂまたは図２１などに図示されているように、１本の指でアクチュエーション
動作を行うアクチュエーション操作部５１９（図１９Ｂ）または６１３（図２１）も、当
然のこととして、本実施形態に適用可能である。
【０２１６】
　一方、手術用インストルメント１０００のエンドツール１０２０は、関節部材１０２５
として、図７Ａないし図７Ｄで記述した屈曲型関節部材を適用する。すなわち、エンドツ
ール１０２０は、第１ジョー（jaw）１０２１、第２ジョー（jaw）１０２２、ジョーベー
ス（jaw base）１０２３、関節部材１０２５を含む。一方、本発明の第１０実施形態によ
る手術用インストルメント１０００に適用される動力伝達部１０３０は、１本以上のピッ
チワイヤ１０３１Ｗ、１本以上のヨーワイヤ１０３２Ｗ、アクチュエーションワイヤ１０
３３Ｗを含む。
【０２１７】
　ここで、本発明の手術用インストルメントの第１０実施形態は、手術用インストルメン



(47) JP 2017-532127 A 2017.11.2

10

20

30

40

50

ト１０００のピッチ／ヨー駆動取っ手１０１１２のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ１が、ピッチ
／ヨー駆動関節１０１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツールから遠く形成さ
れる。その場合、ユーザの手の先側が固定され、それを基準に、腕の後ろ部分（ヒジなど
）が動くようになる。
【０２１８】
　また、本発明の手術用インストルメントの第１０実施形態は、少なくともピッチ／ヨー
操作部１０１１のいずれか１つの動作状態においては、ピッチ／ヨー駆動取っ手１０１１
２が、ピッチ／ヨー駆動関節１０１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール１
０２０に近く形成される。すなわち、本発明の手術用インストルメントの第１０実施形態
は、ピッチ／ヨー駆動取っ手１０１１２が、ピッチ／ヨー駆動関節１０１１１のＺ軸方向
の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール１０２０に遠く位置している。しかし、ピッチ動作ま
たはヨー動作を行うために、ピッチ／ヨー操作部１０１１をピッチ／ヨー駆動関節１０１
１１を中心に一定角度以上回転させれば、ピッチ／ヨー駆動取っ手１０１１２の一部分が
、ピッチ／ヨー駆動関節１０１１１のＺ軸方向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール１０２
０に近く形成される。
【０２１９】
　このように、ピッチ／ヨー操作部１０１１の少なくともいずれか１つの動作状態におい
ては、ピッチ／ヨー駆動取っ手１０１１２が、ピッチ／ヨー駆動関節１０１１１のＺ軸方
向の仮想中心軸Ｘ２よりエンドツール１０２０に近く形成されることにより、ピッチ操作
を行うユーザの手首関節より先側に位置した指及び手などがさらに多く動く。すなわち、
図１Ａないし図１Ｄで例示した既存の場合は、手の先側が固定され、手首や腕など後ろ部
分が大きく動かなければならない状況であり、エンドツールの動作と差が大きく、それほ
ど直観的に操作が困難になる。しかし、本実施形態は、かような特性によって、既存の器
具とは異なり、エンドツール操縦のための操作部の操作において、その直観性が大きく向
上する効果を得ることができるのである。
【０２２０】
　＜手術用インストルメントのエンドツールの変形例＞
　本発明のエンドツールの特徴は、次の通りである。エンドツール関節の断面両端に、ワ
イヤが位置し、一方を引っ張る場合、そちら側に反る特性を有している。すなわち、断面
の４方向にピッチワイヤ、ヨーワイヤが位置し、中間をアクチュエーションワイヤが貫通
することにより、ピッチ動作、ヨー動作、アクチュエーション動作を行うことができ、各
動作は、他の動作に影響を及ぼさずに、独立して行われるということを大きい特徴とする
。かような特徴を具現することができる具体的な構造は、さまざまがあり、次に具体的な
変形例を挙げる。ただし、後述する変形例は、前述の基本特徴を具現することができるさ
まざまな変形例の一部を言及するものであり、たとえここで言及されていないとしても、
本発明を遂行することができるさまざまな多様な例が可能であり、それら例は、いずれも
本発明の内容に含まれるといえるであろう。
【０２２１】
　以下では、本発明の手術用インストルメントのエンドツールの多様な変形例について説
明する。本発明の手術用インストルメントのエンドツールにおいては、図２などで説明し
た屈曲型関節部材以外にも、節型関節部材、ギア型関節部材などが適用される。かような
節型またはギア型の関節部材を使用することができる理由は、本発明の手術用インストル
メントのエンドツールの構成が、それぞれのワイヤを押して引くことにより、ピッチ運動
またはヨー運動を行う構成だからである。すなわち、ピッチワイヤまたはヨーワイヤを引
っ張ったり押したりすれば、関節部材において、ピッチまたはヨーに該当する回転が起こ
るのである。以下では、それについてさらに詳細に説明する。
【０２２２】
　図３３は、図２などに図示された手術用インストルメントのエンドツールの第１変形例
を示す図面である（節型１）。
【０２２３】
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　図３３を参照すれば、手術用インストルメントのエンドツールの第１変形例は、エンド
ツール１２０の関節部材１２６として、節型関節部材を適用する。すなわち、図２及び図
７に図示された手術用インストルメントのエンドツール１２０（図７）では、屈曲型関節
部材を利用し、ピッチ動作、ヨー動作、アクチュエーション動作を行うための関節部材１
２０（図７）を構成したのに比べ、本実施形態においては、節型関節部材を適用し、ピッ
チ動作及びヨー動作を行うための関節部材１２６を構成することを一特徴とする。
【０２２４】
　詳細には、関節部材１２６は、ピッチ軸の役割を行う１以上のピッチ節１２６Ｐと、ヨ
ー軸の役割を行う１以上のヨー節１２６Ｙと、を含む。ここで、ピッチ節１２６Ｐは、隣
接する節と連結されるように、ピッチ節１２６ＰのＹ軸方向直径上で、エンドツール１２
０側に突出して形成されるピッチ連結部１２６ＰＣを具備し、ヨー節１２６Ｙは、隣接す
る節と連結されるように、ヨー節１２６ＹのＺ軸方向直径上で、エンドツール１２０側に
突出して形成されるヨー連結部１２６ＹＣを具備する。
【０２２５】
　従って、図３３で見たとき、節型関節部材１２６のピッチ節１２６Ｐは、Ｙ軸を中心に
回転自在に形成され、ピッチ運動の回転中心になる。また、節型関節部材１２６のヨー節
１２６Ｙは、Ｚ軸を中心に回転自在に形成され、ヨー運動の回転中心になる。
【０２２６】
　また、本変形例は、弾性部材１２６Ｓをさらに具備することができる。すなわち、弾性
部材１２６Ｓは、ピッチ節１２６Ｐとヨー節１２６Ｙとの内部に収容され、節型関節部材
１２６が原位置方向に所定弾性力を提供する役割を行うのである。
【０２２７】
　図３４及び図３５は、図２などに図示された手術用インストルメントのエンドツールの
第２変形例を示す図面である（節型２）。
【０２２８】
　図３４及び図３５を参照すれば、手術用インストルメントのエンドツールの第２変形例
は、エンドツール１２０の関節部材１２７として、節型関節部材を適用する。すなわち、
図２及び図７に図示された手術用インストルメントのエンドツール１２０（図７）におい
ては、屈曲型関節部材を利用し、ピッチ動作、ヨー動作、アクチュエーション動作を行う
ための関節部材１２０（図７）を構成したのに比べ、本実施形態においては、節型関節部
材を適用し、ピッチ動作及びヨー動作を行うための関節部材１２６を構成することを一特
徴とする。
【０２２９】
　詳細には、節型関節部材１２７は、ピッチ軸の役割を行う１以上のピッチ節１２７Ｐと
、ヨー軸の役割を行う１以上のヨー節１２７Ｙと、を含む。ここで、ピッチ節１２７Ｐは
、隣接する節と連結されるように、ピッチ節１２７ＰのＹ軸方向直径上において、エンド
ツール１２０側に突出して形成されるピッチ連結部１２７ＰＣを具備し、ヨー節１２７Ｙ
は、隣接する節と連結されるように、ヨー節１２７ＹのＺ軸方向直径上において、エンド
ツール１２０側に突出して形成されるヨー連結部１２７ＹＣを具備する。
【０２３０】
　従って、図３４で見たとき、節型関節部材１２７のピッチ節１２７Ｐは、Ｙ軸を中心に
上下に回転自在に形成され、ピッチ運動の回転中心になる。また、節型関節部材１２７の
ヨー節１２７Ｙは、Ｚ軸を中心に左右に回転自在に形成され、ヨー運動の回転中心になる
。
【０２３１】
　そのとき、本変形例は、ピッチ節１２７Ｐ及びヨー節１２７Ｙが互いにかわるがわる形
成されることを一特徴とする。すなわち、図３４に図示されているように、ピッチ節１２
７Ｐ、ヨー節１２７Ｙ、ピッチ節１２７Ｐ、ヨー節１２７Ｙが交互に形成されるのである
。また、本変形例は、弾性部材１２７Ｓをさらに具備することができる。すなわち、弾性
部材１２７Ｓは、ピッチ節１２７Ｐとヨー節１２７Ｙとの内部に収容され、節型関節部材
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１２７が、原位置方向に所定弾性力を提供する役割を行うのである。
【０２３２】
　図３６ないし図３８は、図２などに図示された手術用インストルメントのエンドツール
の第３変形例を示す図面である（ギア型）。
【０２３３】
　図３６ないし図３８を参照すれば、手術用インストルメントのエンドツールの第３変形
例は、エンドツール１２０の関節部材１２８として、ギア型関節部材を適用する。すなわ
ち、図２及び図７に図示された手術用インストルメントのエンドツール１２０（図７Ａ）
においては、屈曲型関節部材を利用して、ピッチ動作、ヨー動作、アクチュエーション動
作を行うための関節部材１２５（図７Ａ）を構成したのに比べ、本実施形態においては、
ギア型関節部材を適用し、ピッチ動作及びヨー動作を行うための関節部材１２８を構成す
ることを一特徴とする。
【０２３４】
　詳細には、関節部材１２８は、ピッチ動作を行うピッチギア１２８Ｐ１，１２８Ｐ２と
、ヨー動作を行うヨーギア１２８Ｙ１，１２８Ｙ２と、を含む。また、連結部１４０とジ
ョーベース１２３とを連結するエンドツール連結部材１２８Ｃをさらに含む。そのとき、
第２ピッチギア１２８Ｐ２は、ピッチ動作を行うように、第１ピッチギア１２８Ｐ１の軸
を中心に回転自在に形成され、第２ヨーギア１２８Ｙ２は、ヨー動作を行うように、第１
ヨーギア１２８Ｙ１の軸を中心に回転自在に形成される。
【０２３５】
　ここで、第１ヨーギア１２８Ｙ１は、連結部１４０の一端部に固定されて形成される。
そして、エンドツール連結部材１２８Ｃには、第２ヨーギア１２８Ｙ２が固定されて形成
され、ヨーワイヤの両側が引っ張られて押されることにより、第２ヨーギア１２８Ｙ２は
、第１ヨーギア１２８Ｙ１に対して回転し、エンドツール連結部材１２８Ｃと連結された
ジョーベース１２３、第１ジョー１２１及び第２ジョー１２２を、第１ヨーギア１２８Ｙ
１の軸を中心に回転させる役割を行う。
【０２３６】
　一方、第１ピッチギア１２８Ｐ１は、エンドツール連結部材１２８Ｃに固定されて形成
される。そして、ジョーベース１２３には、第２ピッチギア１２８Ｐ２が固定されて形成
され、ピッチワイヤの両側が引っ張られて押されることにより、第２ピッチギア１２８Ｐ
２は、第１ピッチギア１２８Ｐ１に対して回転し、ジョーベース１２３、第１ジョー１２
１及び第２ジョー１２２を第１ピッチギア１２８Ｐ１の軸をを中心に回転させる役割を行
う。
【０２３７】
　従って、関節部材１２８の第２ピッチギア１２８Ｐ２は、第１ピッチギア１２８Ｐ１の
軸を中心に回転自在に形成され、ピッチ運動の回転中心になる。また、関節部材１２８の
第２ヨーギア１２８Ｙ２は、第１ヨーギア１２８Ｙ１の軸を中心に回転自在に形成され、
ヨー運動の回転中心になる。
【０２３８】
　＜手術用インストルメントの操作部関節の変形例＞
　図２に図示されているように、本発明のピッチ駆動関節の特徴は、Ｙ軸方向への回転を
介して、ピッチ方向に動作することができ、関節断面の４方向に、ピッチワイヤ、ヨーワ
イヤが位置し、中間にアクチュエーションワイヤが位置するものであり、ピッチ駆動関節
によるピッチ動作、ヨー操作部の動作によるヨー動作、アクチュエーション操作部の動作
によるアクチュエーション動作が、他の動作に影響を及ぼさずに独立して行われることが
できるというのである。かような特徴を具現することができる具体的な構造は、さまざま
があり、以下では、その具体的な変形例を挙げる。ただし、後述する変形例は、前述の基
本特徴を具現することができるさまざまな変形例の一部を言及するものであり、たとえこ
こで言及されないとしても、本特徴を遂行することができるさまざまな多様な例が可能で
あり、それら例は、いずれも本発明の内容に含まれるといえるであろう。
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【０２３９】
　図３９は、図２などに図示された手術用インストルメントのピッチ駆動関節１１１１（
図２）の第１変形例を示す図面である（ギア型－Ｇ）。
【０２４０】
　図３９を参照すれば、手術用インストルメントのピッチ駆動関節の第１変形例は、操作
部１１０のピッチ駆動関節１１１１Ｇとして、ギア型関節部材を適用する。すなわち、図
２及び図３に図示された手術用インストルメントの操作部１１０（図２）においては、屈
曲型関節部材を利用して、操作部のピッチ動作を行うためのピッチ駆動関節１１１１（図
２）を構成したのに比べ、本変形例においては、ギア型関節部材を適用し、ピッチ動作を
行うためのピッチ駆動関節１１１１Ｇを構成することを一特徴とする。
【０２４１】
　詳細には、ピッチ駆動関節１１１１Ｇは、ピッチ駆動関節役割を行うためのピッチギア
１１１１Ｇ１，１１１１Ｇ２を含む。そのとき、第１ピッチギア１１１１Ｇ１及び第２ピ
ッチギア１１１１Ｇ２は、ピッチ動作を行うように、互いの軸を中心に回転自在に形成さ
れる。
【０２４２】
　ここで、第１ピッチギア１１１１Ｇ１は、ピッチ駆動関節１１１１Ｇの一端部に固定さ
れて形成され、第２ピッチギア１１１１Ｇ２は、連結部１４０の一端部に固定されて形成
され、ピッチ駆動取っ手１１１２を回転させれば、第１ピッチギア１１１１Ｇ１、及びそ
れと連結されたエンドツール１２０がＹ軸を中心に回転することになる。
【０２４３】
　すなわち、ピッチ駆動関節１１１１Ｇの第１ピッチギア１１１１Ｇ１は、第２ピッチギ
ア１１１１Ｇ２に沿って、第２ピッチギア１１１１Ｇ２の軸を中心に回転自在に形成され
、ピッチ運動の回転中心になる。
【０２４４】
　そのとき、アクチュエーションワイヤ（図示せず）は、互いに平行な２本のピッチワイ
ヤ１３１Ｗの中心、及び互いに平行な２本のヨーワイヤ１３２Ｗの中心をそれぞれ貫通し
て過ぎるので、ピッチ運動及びヨー運動の影響を受けない。
【０２４５】
　図４０は、図２などに図示された手術用インストルメントのピッチ駆動関節１１１１（
図２）の第２変形例を示す図面である（節型－Ｊ）。
【０２４６】
　図４０を参照すれば、手術用インストルメントのピッチ駆動関節の第２変形例は、操作
部１１０のピッチ駆動関節１１１１Ｊとして、節型関節部材を適用する。すなわち、図２
及び図３に図示された手術用インストルメントの操作部１１０（図２）においては、屈曲
型関節部材を利用して、操作部のピッチ動作を行うためのピッチ駆動関節１１１１（図２
）を構成したのに比べ、本変形例においては、節型関節部材を適用し、ピッチ動作を行う
ためのピッチ駆動関節１１１１Ｊを構成することを一特徴とする。
【０２４７】
　詳細には、ピッチ駆動関節１１１１Ｊは、ピッチ駆動関節役割を行うためのピッチ節１
１１１Ｊ１，１１１１Ｊ２を含む。そのとき、第１ピッチ節１１１１Ｊ１及び第２ピッチ
節１１１１Ｊ２は、ピッチ動作を行うように、Ｙ軸を中心にそれぞれ回転自在に形成され
る。
【０２４８】
　ここで、第１ピッチ節１１１１Ｊ１は、隣接する節と連結されるように、第１ピッチ節
１１１１Ｊ１のＹ軸方向直径上において、エンドツール１２０側に突出して形成されるピ
ッチ連結部１１１１Ｊ１Ｃを具備し、第２ピッチ節１１１１Ｊ２は、隣接する節と連結さ
れるように、第２ピッチ節１１１１Ｊ２のＹ軸方向直径上において、エンドツール１２０
側に突出して形成されるピッチ連結部１１１１Ｊ２Ｃを具備する。
【０２４９】
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　ここで、第１ピッチ節１１１１Ｊ１及び第２ピッチ節１１１１Ｊ２は、連結部１４０と
ピッチ駆動関節１１１１Ｊとを連結するように形成され、ピッチ駆動取っ手１１１２を回
転させれば、第１ピッチ節１１１１Ｊ１、及びそれと連結されたエンドツール１２０がＹ
軸を中心に回転することになる。そのとき、第１ピッチ節１１１１Ｊ１及び第２ピッチ節
１１１１Ｊ２それぞれの回転量が合わせられ、ピッチ駆動関節１１１１Ｊ全体の回転量に
なるのである。
【０２５０】
　すなわち、ピッチ駆動関節１１１１Ｊのピッチ節１１１１Ｊ１，１１１１Ｊ２は、Ｙ軸
を中心に回転自在に形成され、ピッチ運動の回転中心になる。
【０２５１】
　そのとき、アクチュエーションワイヤ（図示せず）は、互いに平行な２本のピッチワイ
ヤ１３１Ｗの中心、及び互いに平行な２本のヨーワイヤ１３２Ｗの中心をそれぞれ貫通し
て過ぎるので、ピッチ運動及びヨー運動の影響を受けない。
【０２５２】
　＜手術用インストルメントのヨー操作部の変形例＞
　図２に図示されているように、本発明のヨー操作部は、Ｚ軸を中心に回転し、両側に連
結されたヨーワイヤを引っ張ったり押したりする動作を行うことを特徴とする。かような
特徴を具現することができる具体的な構造は、さまざまがあり、以下では、その具体的な
変形例について説明する。ただし、後述する変形例は、前述の基本特徴を具現することが
できるさまざまな変形例の一部を言及するものであり、たとえここで言及されないとして
も、本特徴を遂行することができるさまざまな多様な例が可能であり、それら例は、いず
れも本発明の内容に含まれるといえるであろう。
【０２５３】
　図４１は、図２などに図示された手術用インストルメントのヨー操作部１１２（図２）
の第１変形例を示す図面である（屈曲型－Ｓ）。
【０２５４】
　図４１を参照すれば、手術用インストルメントのヨー操作部の第１変形例は、操作部１
１０のヨー操作部１１２Ｓとして、屈曲型関節部材を適用する。すなわち、図２及び図４
に図示された手術用インストルメントの操作部１１０（図４）においては、、ヨー駆動軸
１１２１（図４）とプーリー１１２１ａ（図４）とを利用して、操作部のヨー動作を行う
ためのヨー操作部１１２（図４）を構成したのに比べ、本変形例においては、屈曲型関節
部材を適用してヨー動作を行うためのヨー操作部１１２Ｓを構成することを一特徴とする
。
【０２５５】
　詳細には、ヨー操作部１１２Ｓは、ヨー駆動関節役割を行うための屈曲型関節部材形態
のヨー関節部材１１２１Ｓと、ヨー関節部材１１２１Ｓの一端部に形成されたヨー駆動部
１１２２と、を含む。そのとき、ヨー関節部材１１２１Ｓは、ヨー動作を行うように、Ｚ
軸を中心に回転自在に形成され、ヨー運動の回転中心になる。
【０２５６】
　図４２は、図２などに図示された手術用インストルメントのヨー操作部１１２（図２）
の第２変形例を示す図面である（ギア型－Ｇ）。
【０２５７】
　図４２を参照すれば、手術用インストルメントのヨー操作部の第２変形例は、操作部１
１０のヨー操作部１１２Ｇとして、ギア型関節部材を適用する。すなわち、図２及び図４
に図示された手術用インストルメントの操作部１１０（図４）においては、ヨー駆動軸１
１２１（図４）とプーリー１１２１ａ（図４）とを利用して、操作部のヨー動作を行うた
めのヨー操作部１１２（図４）を構成したのに比べ、本変形例においては、ギア型関節部
材を適用してヨー動作を行うためのヨー操作部１１２Ｇを構成することを一特徴とする。
【０２５８】
　詳細には、ヨー操作部１１２Ｇは、ヨー駆動関節役割を行うためのギア型関節部材形態



(52) JP 2017-532127 A 2017.11.2

10

20

30

40

50

のヨー関節部材１１２１Ｇと、ヨー関節部材１１２１Ｇの一端部に形成されたヨー駆動部
１１２２と、を含む。
【０２５９】
　詳細には、ヨー操作部１１２Ｇは、ヨー駆動関節役割を行うためのヨーギア１１２１Ｇ
１，１１２１Ｇ２を含む。そのとき、第２ヨーギア１１２１Ｇ２は、ヨー動作を行うよう
に、Ｚ軸を中心に回転自在に形成される。
【０２６０】
　ここで、第１ヨーギア１１２１Ｇ１）、ピッチ駆動取っ手１１１２の一端部に固定され
て形成され、第２ヨーギア１１２１Ｇ２は、ヨー駆動部１１２２の一端部に固定されて形
成され、ヨー駆動部１１２２を回転させれば、第１ヨーギア１１２１Ｇ１に沿って、第２
ヨーギア１１２１Ｇ２が、第１ヨーギア１１２１Ｇ１の軸を中心に回転することになる。
すなわち、ヨー操作部１１２Ｇは、Ｚ軸を中心に回転自在に形成され、ヨー運動を行う。
【０２６１】
　図４３は、図２などに図示された手術用インストルメントのヨー操作部１１２（図２）
の第３変形例を示す図面である（節型－Ｊ）。
【０２６２】
　図４３を参照すれば、手術用インストルメントのヨー操作部の第３変形例は、操作部１
１０のヨー操作部１１２Ｊとして、節型関節部材を適用する。すなわち、図２及び図４に
図示された手術用インストルメントの操作部１１０（図４）においては、ヨー駆動軸１１
２１（図４）とプーリー１１２１ａ（図４）とを利用して、操作部のヨー動作を行うため
のヨー操作部１１２（図４）を構成したのに比べ、本変形例においては、節型関節部材を
適用してヨー動作を行うためのヨー操作部１１２Ｊを構成することを一特徴とする。
【０２６３】
　詳細には、ヨー操作部１１２Ｊは、ヨー駆動関節役割を行うための節型関節部材形態の
ヨー関節部材１１２１Ｊと、ヨー関節部材１１２１Ｊの一端部に形成されたヨー駆動部１
１２２と、を含む。
【０２６４】
　詳細には、ヨー操作部１１２Ｊは、ヨー駆動関節役割を行うためのヨー節１１２１Ｊ１
，１１２１Ｊ２を含む。そのとき、第１ヨー節１１２１Ｊ１及び第２ヨー節１１２１Ｊ２
は、ヨー動作を行うように、Ｚ軸を中心に、それぞれ回転自在に形成される。そのとき、
第１ヨー節１１２１Ｊ１及び第２ヨー節１１２１Ｊ２それぞれの回転量が合わせられ、ヨ
ー関節部材１１２１Ｊ全体の回転量になるのである。
【０２６５】
　ここで、第１ヨー節１１２１Ｊ１は、ピッチ駆動取っ手１１１２の一端部に形成され、
第２ヨー節１１２１Ｊ２は、ヨー駆動部１１２２の一端部に形成され、ヨー駆動部１１２
２を回転させれば、第１ヨー節１１２１Ｊ１及び第２ヨー節１１２１Ｊ２がＺ軸を中心に
回転し、ヨーワイヤ（図示せず）の一側を押して反対側を引っ張る。すなわち、ヨー操作
部１１２Ｊは、Ｚ軸を中心に回転自在に形成され、ヨー運動を行う。
【０２６６】
　＜手術用インストルメントのピッチ／ヨー関節の変形例＞
　図１９Ａに図示されているように、本発明のピッチ／ヨー関節の特徴は、ピッチワイヤ
、ヨーワイヤが４方向に位置し、その中心にアクチュエーションワイヤが位置し、ピッチ
／ヨー関節が、ピッチ動作、ヨー動作を行うにおいて、各ピッチ動作、ヨー動作は、他の
動作に影響を及ぼさず、またアクチュエーション操作部によるアクチュエーション動作も
、他の動作に互いに影響を及ぼさないのである。かような特徴を具現することができる具
体的な構造は、さまざまがあり、以下では、その具体的な変形例を挙げる。ただし、後述
する変形例は、前述の基本特徴を具現することができるさまざまな変形例の一部を言及す
るものであり、たとえここで言及されないとしても、本特徴を遂行することができるさま
ざまな多様な例が可能であり、それら例は、いずれも本発明の内容に含まれるといえるで
あろう。
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【０２６７】
　図４４は、図１９Ａなどに図示された手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節
５１１１（図１９Ａ）の第１変形例を示す図面である（ボールジョイント－Ｂ）。
【０２６８】
　図４４を参照すれば、手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節の第１変形例は
、操作部１１０のピッチ／ヨー駆動関節１１１１Ｂとして、ボールジョイントを適用する
。すなわち、図１９Ａに図示された手術用インストルメントの操作部５１０（図１９Ａ）
においては、屈曲型関節部材を利用して、操作部のピッチ／ヨー動作を行うためのピッチ
／ヨー駆動関節５１１１（図１９Ａ）を構成したのに比べ、本変形例においては、ボール
ジョイントを適用してピッチ及びヨー動作を行うためのピッチ／ヨー駆動関節１１１１Ｂ
を構成することを一特徴とする。ここで、ボールジョイント自体は、既公知技術であり、
本明細書では、その詳細な説明は省略する。
【０２６９】
　そのとき、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１Ｂは、Ｙ軸を中心に上下に回転し、ピッチ運
動の回転中心になる。また、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１Ｂは、Ｚ軸を中心に左右に回
転し、ヨー運動の回転中心になる。
【０２７０】
　一方、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１Ｂ内部の一端部には、ピッチワイヤ１３１Ｗとヨ
ーワイヤ１３２Ｗとの両端部がそれぞれ結合される。従って、ピッチ／ヨー駆動取っ手１
１１２が回転すれば、それと連結されたピッチ／ヨー駆動関節１１１１Ｂが回転し、ピッ
チ／ヨー駆動関節１１１１Ｂが回転しながら、ピッチワイヤ１３１Ｗまたはヨーワイヤ１
３２Ｗのいずれか一端部を押して他の他端部を引っ張ることにより、それと連結されたエ
ンドツール１２０のピッチ運動またはヨー運動を行うのである。
【０２７１】
　図４５は、図１９Ａなどに図示された手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節
５１１１（図１９Ａ）の第２変形例を示す図面である（ユニバーサル・ジョイント－Ｕ）
。
【０２７２】
　図４５を参照すれば、手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節の第２変形例は
、操作部１１０のピッチ／ヨー駆動関節１１１１Ｕとして、ユニバーサルジョイントを適
用する。すなわち、図１９Ａに図示された手術用インストルメントの操作部５１０（図１
９Ａ）においては、屈曲型関節部材を利用して、操作部のピッチ／ヨー動作を行うための
ピッチ／ヨー駆動関節５１１１（図１９Ａ）を構成したのに比べ、本変形例においては、
ユニバーサルジョイントを適用してピッチ及びヨー動作を行うためのピッチ／ヨー駆動関
節１１１１Ｕを構成することを一特徴とする。ここで、ユニバーサルジョイント自体は、
既公知技術であり、本明細書では、その詳細な説明は省略する。
【０２７３】
　そのとき、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１Ｕは、Ｙ軸を中心に上下に回転し、ピッチ運
動の回転中心になる。また、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１Ｕは、Ｚ軸を中心に左右に回
転し、ヨー運動の回転中心になる。
【０２７４】
　一方、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１Ｕ内部の一端部には、ピッチワイヤ１３１Ｗとヨ
ーワイヤ１３２Ｗとの両端部がそれぞれ結合される。従って、ピッチ／ヨー駆動取っ手１
１１２が回転すれば、それと連結されたピッチ／ヨー駆動関節１１１１Ｕが回転し、ピッ
チ／ヨー駆動関節１１１１Ｕが回転しながら、ピッチワイヤ１３１Ｗまたはヨーワイヤ１
３２Ｗのいずれか一端部を押して他の他端部を引っ張ることにより、それと連結されたエ
ンドツール１２０のピッチ運動またはヨー運動を行うのである。
【０２７５】
　図４６は、図１９Ａなどに図示された手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節
５１１１（図１９Ａ）の第３変形例を示す図面である（ＳＢ）。
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【０２７６】
　図４６を参照すれば、手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節の第３変形例は
、操作部１１０のピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＳＢとして、屈曲型関節部材とボールジ
ョイントとの結合型関節を適用する。すなわち、図１９Ａに図示された手術用インストル
メントの操作部５１０（図１９Ａ）においては、屈曲型関節部材を利用して、操作部のピ
ッチ／ヨー動作を行うためのピッチ／ヨー駆動関節５１１１（図１９Ａ）を構成したのに
比べ、本変形例においては、屈曲型関節部材１１１１Ｓと、ボールジョイント１１１１Ｂ
とを共に適用してピッチ及びヨー動作を行うためのピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＳＢを
構成することを一特徴とする。
【０２７７】
　そのとき、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＳＢは、Ｙ軸を中心に上下に回転し、ピッチ
運動の回転中心になる。また、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＳＢは、Ｚ軸を中心に左右
に回転し、ヨー運動の回転中心になる。
【０２７８】
　一方、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＳＢ内部の一端部には、ピッチワイヤ１３１Ｗと
ヨーワイヤ１３２Ｗとの両端部がそれぞれ結合される。従って、ピッチ／ヨー駆動取っ手
１１１２が回転すれば、それと連結されたピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＳＢが回転し、
ピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＳＢが回転しながら、ピッチワイヤ１３１Ｗまたはヨーワ
イヤ１３２Ｗのいずれか一端部を押して他の他端部を引っ張ることにより、それと連結さ
れたエンドツール１２０のピッチ運動またはヨー運動を行うのである。
【０２７９】
　そのとき、アクチュエーションワイヤ（図示せず）は、互いに平行な２本のピッチワイ
ヤ１３１Ｗの中心、及び互いに平行な２本のヨーワイヤ１３２Ｗの中心をそれぞれ貫通し
て過ぎるので、ピッチ運動及びヨー運動の影響を受けない。
【０２８０】
　図４７は、図１９Ａなどに図示された手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節
５１１１（図１９Ａ）の第４変形例を示す図面である（ＳＵ）。
【０２８１】
　図４７を参照すれば、手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節の第４変形例は
、操作部１１０のピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＳＵとして、屈曲型関節部材とユニバー
サルジョイントとの結合型関節を適用する。すなわち、図１９Ａに図示された手術用イン
ストルメントの操作部５１０（図１９Ａ）においては、屈曲型関節部材を利用して、操作
部のピッチ／ヨー動作を行うためのピッチ／ヨー駆動関節５１１１（図１９Ａ）を構成し
たのに比べ、本変形例においては、屈曲型関節部材１１１１Ｓとユニバーサルジョイント
１１１１Ｕとを共に適用してピッチ及びヨー動作を行うためのピッチ／ヨー駆動関節１１
１１ＳＵを構成することを一特徴とする。
【０２８２】
　そのとき、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＳＵは、Ｙ軸を中心に上下に回転し、ピッチ
運動の回転中心になる。また、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＳＵは、Ｚ軸を中心に左右
に回転し、ヨー運動の回転中心になる。
【０２８３】
　一方、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＳＵ内部の一端部には、ピッチワイヤ１３１Ｗと
ヨーワイヤ１３２Ｗとの両端部がそれぞれ結合される。従って、ピッチ／ヨー駆動取っ手
１１１２が回転すれば、それと連結されたピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＳＵが回転し、
ピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＳＵが回転しながら、ピッチワイヤ１３１Ｗまたはヨーワ
イヤ１３２Ｗのいずれか一端部を押して他の他端部を引っ張ることにより、それと連結さ
れたエンドツール１２０のピッチ運動またはヨー運動を行うのである。
【０２８４】
　図４８は、図１９Ａなどに図示された手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節
５１１１（図１９Ａ）の第５変形例を示す図面である（ＪＢ）。
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【０２８５】
　図４８を参照すれば、手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節の第５変形例は
、操作部１１０のピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＪＢとして、節型関節部材とボールジョ
イントとの結合型関節を適用する。すなわち、図１９Ａに図示された手術用インストルメ
ントの操作部５１０（図１９Ａ）においては、屈曲型関節部材を利用して、操作部のピッ
チ／ヨー動作を行うためのピッチ／ヨー駆動関節５１１１（図１９Ａ）を構成したのに比
べ、本変形例においては、節型関節部材１１１１Ｊとボールジョイント１１１１Ｂとを共
に適用してピッチ及びヨー動作を行うためのピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＪＢを構成す
ることを一特徴とする。
【０２８６】
　そのとき、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＪＢは、Ｙ軸を中心に上下に回転し、ピッチ
運動の回転中心になる。また、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＪＢは、Ｚ軸を中心に左右
に回転し、ヨー運動の回転中心になる。
【０２８７】
　一方、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＪＢ内部の一端部には、ピッチワイヤ１３１Ｗと
ヨーワイヤ１３２Ｗとの両端部がそれぞれ結合される。従って、ピッチ／ヨー駆動取っ手
１１１２が回転すれば、それと連結されたピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＪＢが回転し、
ピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＪＢが回転しなが、ピッチワイヤ１３１Ｗまたはヨーワイ
ヤ１３２Ｗのいずれか一端部を押して他の他端部を引っ張ることにより、それと連結され
たエンドツール１２０のピッチ運動またはヨー運動を行うのである。
【０２８８】
　図４９は、図１９Ａなどに図示された手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節
５１１１（図１９Ａ）の第６変形例を示す図面である（ＪＵ）。
【０２８９】
　図４９を参照すれば、手術用インストルメントのピッチ／ヨー駆動関節の第６変形例は
、操作部１１０のピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＪＵとして、節型関節部材とユニバーサ
ルジョイントとの結合型関節を適用する。すなわち、図１９Ａに図示された手術用インス
トルメントの操作部５１０（図１９Ａ）においては、屈曲型関節部材を利用して、操作部
のピッチ／ヨー動作を行うためのピッチ／ヨー駆動関節５１１１（図１９Ａ）を構成した
のに比べ、本変形例においては、節型関節部材１１１１Ｊとユニバーサルジョイント１１
１１Ｕとを共に適用してピッチ及びヨー動作を行うためのピッチ／ヨー駆動関節１１１１
ＪＵ）を構成することを一特徴とする。
【０２９０】
　そのとき、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＪＵは、Ｙ軸を中心に上下に回転し、ピッチ
運動の回転中心になる。また、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＪＵは、Ｚ軸を中心に左右
に回転し、ヨー運動の回転中心になる。
【０２９１】
　一方、ピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＪＵ内部の一端部には、ピッチワイヤ１３１Ｗと
ヨーワイヤ１３２Ｗとの両端部がそれぞれ結合される。従って、ピッチ／ヨー駆動取っ手
１１１２が回転すれば、それと連結されたピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＪＵが回転し、
ピッチ／ヨー駆動関節１１１１ＪＵが回転しながら、ピッチワイヤ１３１Ｗまたはヨーワ
イヤ１３２Ｗのいずれか一端部を押して他の他端部を引っ張ることにより、それと連結さ
れたエンドツール１２０のピッチ運動またはヨー運動を行うのである。
【０２９２】
　＜手術用インストルメントのロール動作の変形例＞
　図５０は、図１９Ａなどに図示された手術用インストルメントにおいて、ロール（roll
）機能が追加された手術用インストルメントの斜視図であり、図５１Ａないし図５１Ｅは
、図５０の手術用インストルメントがロール動作を行う様子を示す斜視図である。
【０２９３】
　図５０を参照すれば、本変形例による手術用インストルメント５００Ｒは、ロール（ro
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ll）動作のためのロール操作部５５０をさらに具備することを特徴とする。すなわち、図
１９Ａなどに図示された手術用インストルメントの操作部５１０（図１９Ａ）のピッチ／
ヨー駆動関節５１１１（図１９Ａ）を覆い包むボールジョイント形態のロール操作部５５
０をさらに具備し、手術用インストルメント５００Ｒとして、ロール動作まで行わせる。
ここで、ロール動作とは、ロール操作部５５０を回転させれば、連結部５４０の中心軸と
、エンドツール５２０の中心軸との相対的な角度は、そのまま維持された状態で、エンド
ツール５２０と連結部５４０とがそれぞれ自体の中心軸を基準に回転する動作を意味する
。
【０２９４】
　すなわち、図５１Ａないし図５１Ｅに図示されているように、操作部５１０の他の部分
は固定されている状態で、ロール操作部５５０を回転させれば、関節部材５２５の屈折角
度は、維持された状態で、それと連結された第１ジョー５２１及び第２ジョー５２２、並
びにそれと連結されたジョーベース５２３が、ロール操作部５５０の回転によって共に回
転することになる。そして、第１ジョー５２１及び第２ジョー５２２が回転するにおいて
、第１ジョー５２１及び第２ジョー５２２の相対的な位置は、一定に維持される。すなわ
ち、エンドツール５２０のジョー５２１，５２２がその開いた角度を維持しながら、ジョ
ーベース５２３の中心軸を基準に回転するのである。それについてさらに詳細に説明すれ
ば、次の通りである。
【０２９５】
　エンドツール５２０は、操作部のピッチ／ヨー関節の回転によって、ピッチ方向、ヨー
方向に回転する。すなわち、操作部の連結部に対する相対的なピッチ方向、ヨー方向の回
転によって、操作部のピッチ／ヨー駆動関節が回転し、それによって、最終的に、エンド
ツール５２０も、連結部との相対的なピッチ方向、ヨー方向に屈折される。
【０２９６】
　そのとき、エンドツール５２０のピッチ屈折角度決定は、操作部のピッチ／ヨー駆動関
節の連結部側への断面上の上下に位置する２本のピッチワイヤの相対的な引っ張りと押さ
れとの差である。同様に、エンドツール５２０のヨー屈折角度決定は、操作部のピッチ／
ヨー駆動関節の連結部側への断面上左右に位置する２本のヨーワイヤの相対的な引っ張り
と押されとの差である。
【０２９７】
　操作部のピッチ／ヨー駆動関節は、連結部と操作部取っ手とを連結し、ピッチ方向及び
ヨー方向への屈折を行うが、そのとき、前記ピッチ／ヨー駆動関節が、連結部には、断面
上に固定されているが、前記ピッチ／ヨー駆動関節の操作部側端の部分が、操作部及び断
面上に固定されておらず、回転自在に構成され、エンドツール５２０が屈折されている角
度状態で、２つのジョーだけ回転可能なロール機能を遂行することができる
　さらに詳細に説明すれば、右側図面のように、操作部が連結部に対して相対的にヨー方
向に屈折され、それによって、最終的に、エンドツール５２０も同じ方向に屈折されてい
るとき、操作部のピッチ／ヨー駆動関節は、連結部とは固定されているが、操作部側への
終断面が操作部取っ手と固定されて連結されておらず、回転が可能であるので、ロール取
っ手、及びそれに連結された連結部を、連結部中心軸を基準に回転させれば、ここに連結
されたピッチ／ヨー駆動関節は、連結部と操作部取っ手との相対的な回転によって決定さ
れ、折れられた形態を維持しながら回転することになる。そのとき、ピッチ／ヨー駆動関
節の断面相４方向端に位置が決まった４本のピッチワイヤ、ヨーワイヤも共に回転するこ
とになる。かように、ピッチ／ヨー駆動関節が回転すれば、ピッチ／ヨー駆動関節の断面
上４方向端に位置する各ピッチワイヤ、ヨーワイヤは、共に回転し、それぞれが本来のと
ころを離れ、他のワイヤの位置で回転することができる。
【０２９８】
　すなわち、かような場合、ピッチ／ヨー駆動関節の断面上で左右方向に位置したヨーワ
イヤも、回転を介して、上下方向に位置したピッチワイヤのところへも行き、最初に上下
方向に位置したピッチワイヤも、回転を介して、左右方向に位置したヨーワイヤのところ
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ワイヤを、ピッチワイヤ及びヨーワイヤに区分することが意味がなく、断面上４方向に４
本のワイヤが位置し、いかなるワイヤでも、断面上左右方向に位置すれば、ヨーワイヤの
役割を行い、上下方向に位置すれば、ピッチワイヤの役割を行うことになる。
【０２９９】
　従って、ピッチ／ヨー駆動関節が、連結部及びロール取っ手と共に回転しても、連結部
及び操作部取っ手によって、相対的にピッチ屈折またはヨー屈折が決定されているならば
、それによる連結部とエンドツール５２０との相対的なピッチ屈折またはヨー屈折が影響
を受けずに維持される。そのとき、エンドツール５２０の２つのつまみは、エンドツール
５２０のピッチ／ヨー駆動関節の２つのつまみ側端の部分によって決定される中心軸を基
準に回転することになる。
【０３００】
　そのとき、アクチュエーションワイヤは、ピッチ／ヨー駆動関節の断面上中心を通り過
ぎるように位置し、ピッチ／ヨー駆動関節と固定されておらず、ピッチ／ヨー駆動関節が
回転しても、共に回転せず、独立してアクチュエーション動作が遂行可能である。
【０３０１】
　そのとき、ロール取っ手の位置は、連結部と操作部取っ手との相対的な屈折角度が維持
されながら、連結部及び操作部のピッチ／ヨー駆動関節の回転を可能にしたり妨害しなか
ったりする位置にいずれも来るようにする。すなわち、連結部上に固定されて位置するこ
ともでき、操作部のピッチ／ヨー駆動関節に固定されて位置することもでき、操作部ピッ
チ／ヨー駆動関節の操作部側に延長されて固定されて位置することも可能である。
【０３０２】
　一方、そのとき、操作部のピッチ／ヨー駆動関節としては、前述のところを満足する多
様なスネーク、節、ボールジョイントなどが可能であり、それらに係わる詳細な説明は省
略する。
【０３０３】
　本明細書では、本発明について、限定された実施形態を中心に説明したが、本発明の範
囲内で多様な実施形態が可能である。また、説明されていないが、均等な手段も、本発明
にそのまま結合されるものである。従って、本発明の真の保護範囲は、特許請求の範囲に
よって決まるものである。
【産業上の利用可能性】
【０３０４】
　　本発明は、腹腔鏡手術、またはさまざまな多様な手術に使用するために、手動で作動
可能な手術用インストルメントに利用可能である。
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