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【年通号数】公開・登録公報2018-021
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【手続補正書】
【提出日】平成31年3月20日(2019.3.20)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　電気外科手術用デバイスであって、
　伸長シャフトであって、軸およびその遠位部分内の窓を有する伸長シャフトと、
　前記窓の両側間の弧内で往復して回転振動するように構成されるワイヤ状電極と、
　前記窓内に受容された組織を切断するために前記ワイヤ状電極を回転振動させるように
前記ワイヤ状電極に動作可能に接続されるモータと
　を備える、電気外科手術用デバイス。
【請求項２】
　前記遠位部分は、セラミック材料を含む、請求項１に記載の電気外科手術用デバイス。
【請求項３】
　前記弧は、６０ｏ～２１０ｏに及ぶ、請求項１または２に記載の電気外科手術用デバイ
ス。
【請求項４】
　前記弧は、９０ｏ～１８０ｏに及ぶ、請求項３に記載の電気外科手術用デバイス。
【請求項５】
　前記電極は、１サイクル／秒～５０サイクル／秒のレートにおける往復サイクルで回転
振動される、請求項１～４のいずれか一項に記載の電気外科手術用デバイス。
【請求項６】
　前記デバイスは、電極振動レートの調節を可能にするように構成される、請求項１～５
のいずれか一項に記載の電気外科手術用デバイス。
【請求項７】
　前記デバイスは、一方向では第１のレートで、別の方向では第２のレートで、回転振動
するように構成される、請求項１～６のいずれか一項に記載の電気外科手術用デバイス。
【請求項８】
　前記電極に動作可能に結合されたＲＦ源と、前記伸長シャフト内の内部通路と連通する
ように構成された負圧源とを含むコントローラをさらに備える、請求項１～７のいずれか
一項に記載の電気外科手術用デバイス。
【請求項９】
　前記コントローラは、（１）前記ＲＦ源および前記負圧源のうちの少なくとも１つから
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のフィードバック信号に応答したモータ動作パラメータと、（２）前記モータ動作パラメ
ータおよび前記負圧源のうちの少なくとも１つからのフィードバック信号に応答したＲＦ
パラメータと、（３）前記モータ動作パラメータおよび前記ＲＦ源のうちの少なくとも１
つからのフィードバック信号に応答した負圧パラメータとのうちの少なくとも１つを調節
するようにさらに構成され、前記コントローラは、前記窓に対して選択された位置におい
て回転を停止するように構成され、前記コントローラは、前記電極が停止位置にあるとき
、凝固ＲＦエネルギーを組織に送達するように構成される、請求項８に記載の電気外科手
術用デバイス。
【請求項１０】
　前記電極は、各回転弧の終了時、前記窓の両側に当接する、または、前記電極は、各振
動の終了時、剪断運動において前記窓の両側を越えて移動するように構成される、請求項
１～９のいずれか一項に記載の電気外科手術用デバイス。
【請求項１１】
　前記ワイヤ状電極を前記モータに動作可能に結合する回転可能駆動シャフトをさらに備
え、前記シャフトは、回転抵抗を吸収する衝撃吸収機構を含む、請求項１～１０のいずれ
か一項に記載の電気外科手術用デバイス。
【請求項１２】
　前記伸長シャフトは、引張ワイヤによって関節運動されるように構成される、請求項１
～１１のいずれか一項に記載の電気外科手術用デバイス。
【請求項１３】
　前記ワイヤ状電極は、前記窓に対して軸方向に移動されるように構成される、請求項１
に記載の電気外科手術用デバイス。
【請求項１４】
　前記ワイヤ状電極は、フック形状を有する、請求項１に記載の電気外科手術用デバイス
。
【請求項１５】
　前記伸長シャフトは、流体に除去可能に接続され、流体を前記シャフトの遠位部分に送
達するように構成されるチャネルを有する、請求項１に記載の電気外科手術用デバイス。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１９】
本発明の方法の特定の側面では、伸長シャフト内の内部通路と連通する負圧源が、切断さ
れた組織を伸長シャフト内の内部通路を通して作業端から抽出するように作動されてもよ
い。組織は、随意に、流体源から作業端に伸長シャフト内の流動チャネルを通して組織に
送達され得る、液体中に浸漬されてもよい。代替として、組織は、組織を切除する間、ガ
ス環境内に存在するように維持されてもよい。
本発明は、例えば、以下を提供する。
（項目１）
　電気外科手術用デバイスであって、
　軸およびその遠位部分内の窓を有する、伸長シャフトと、
　前記窓の両側間の弧内で往復して回転振動するように構成される、ワイヤ状電極と、
　前記ワイヤ状電極に動作可能に接続され、前記ワイヤ状電極を回転振動させ、前記窓内
に受容された組織を切断する、モータと、
　を備える、電気外科手術用デバイス。
（項目２）
　前記遠位部分は、セラミック材料から成る、項目１に記載の電気外科手術用デバイス。
（項目３）
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　前記弧は、６０ｏ～２１０ｏに及ぶ、項目１に記載の電気外科手術用デバイス。
（項目４）
　前記弧は、９０ｏ～１８０ｏに及ぶ、項目１に記載の電気外科手術用デバイス。
（項目５）
　前記電極は、１サイクル／秒～５０サイクル／秒のレートにおける往復サイクルで回転
振動される、項目１に記載の電気外科手術用デバイス。
（項目６）
　前記デバイスは、電極振動レートの調節を可能にするように構成される、項目１に記載
の電気外科手術用デバイス。
（項目７）
　前記デバイスは、一方向では第１のレートで、別の方向では第２のレートで、回転振動
するように構成される、項目１に記載の電気外科手術用デバイス。
（項目８）
　前記電極に動作可能に結合されるＲＦ源をさらに備える、項目１に記載の電気外科手術
用デバイス。
（項目９）
　前記伸長シャフト内の内部通路と連通する負圧源をさらに備える、項目８に記載の電気
外科手術用デバイス。
（項目１０）
　モータ動作パラメータ、前記ＲＦ源、および前記負圧源を制御するように適合されるコ
ントローラをさらに備える、項目９に記載の電気外科手術用デバイス。
（項目１１）
　前記コントローラは、（１）前記ＲＦ源および前記負圧源のうちの少なくとも１つから
のフィードバック信号に応答したモータ動作パラメータと、（２）前記モータ動作パラメ
ータおよび前記負圧源のうちの少なくとも１つからのフィードバック信号に応答したＲＦ
パラメータと、（３）前記モータ動作パラメータおよび前記ＲＦ源のうちの少なくとも１
つからのフィードバック信号に応答した負圧パラメータとのうちの少なくとも１つを調節
するように構成される、項目１０に記載の電気外科手術用デバイス。
（項目１２）
　前記コントローラは、前記窓に対して選択された位置において回転を停止するように構
成される、項目１０に記載の電気外科手術用デバイス。
（項目１３）
　前記コントローラは、前記電極が停止位置にあるとき、凝固ＲＦエネルギーを組織に送
達するように構成される、項目１２に記載の電気外科手術用デバイス。
（項目１４）
　前記電極は、各回転弧の終了時、前記窓の両側に当接する、項目１に記載の電気外科手
術用デバイス。
（項目１５）
　前記電極は、各振動の終了時、剪断運動において前記窓の両側を越えて移動するように
構成される、項目１に記載の電気外科手術用デバイス。
（項目１６）
　前記ワイヤ状電極を前記モータに動作可能に結合する回転可能駆動シャフトをさらに備
え、前記シャフトは、衝撃吸収機構を含み、回転抵抗を吸収する、項目１に記載の電気外
科手術用デバイス。
（項目１７）
　前記伸長シャフトは、引張ワイヤによって関節運動されるように構成される、項目１に
記載の電気外科手術用デバイス。
（項目１８）
　前記ワイヤ状電極は、前記窓に対して軸方向に移動されるように構成される、項目１に
記載の電気外科手術用デバイス。
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（項目１９）
　前記ワイヤ状電極は、フック形状を有する、項目１に記載の電気外科手術用デバイス。
（項目２０）
　前記伸長シャフトは、流体に除去可能に接続され、流体を前記シャフトの遠位部分に送
達するように構成される、チャネルを有する、項目１に記載の電気外科手術用デバイス。
（項目２１）
　電気外科手術用デバイスであって、
　縦軸および窓をその中に伴うセラミック本体から成る遠位作業端を有する、伸長シャフ
トと、
　モータによって駆動され、前記窓の両側間の弧内で往復して回転振動し、前記窓によっ
て受容された組織を切断するように構成される、ワイヤ状電極と、
　前記窓と連通する前記シャフト内の通路に結合される、負圧源と、
　を備える、電気外科手術用デバイス。
（項目２２）
　前記窓は、前記縦軸に対して垂直または鋭角に面する、項目２１に記載の電気外科手術
用デバイス。
（項目２３）
　前記電極に動作可能に結合される高周波（ＲＦ）電流源（ＲＦ源）をさらに備える、項
目２１に記載の電気外科手術用デバイス。
（項目２４）
　前記伸長シャフトは、流体源に接続され、流体を前記作業端内の開放ポートを通して送
達するように構成される、チャネルを有する、項目２１に記載の電気外科手術用デバイス
。
（項目２５）
　フィードバック信号に基づいて、モータ動作パラメータ、前記ＲＦ源、前記負圧源、お
よび前記流体源のうちの少なくとも１つを制御するように適合されるコントローラをさら
に備える、項目２４に記載の電気外科手術用デバイス。
（項目２６）
　前記フィードバック信号は、前記モータ、前記ＲＦ源、前記負圧源、および前記流体源
のうちの少なくとも１つからの動作パラメータを感知する前記コントローラによって提供
される、項目２４に記載の電気外科手術用デバイス。
（項目２７）
　前記コントローラは、（１）前記ＲＦ源および前記負圧源のうちの少なくとも１つから
のフィードバック信号に応答したモータ動作パラメータと、（２）前記モータ動作パラメ
ータおよび前記負圧源のうちの少なくとも１つからのフィードバック信号に応答したＲＦ
パラメータと、（３）前記モータ動作パラメータおよび前記ＲＦ源のうちの少なくとも１
つからのフィードバック信号に応答した負圧パラメータとのうちの少なくとも１つを調節
するように構成される、項目２４に記載の電気外科手術用デバイス。
（項目２８）
　前記電極は、前記第１の位置と第２の位置との間で軸方向に平行移動するように構成さ
れる、項目２０に記載の電気外科手術用デバイス。
（項目２９）
　組織を切除する方法であって、
　窓を有する作業端および前記窓の両側間の弧内で往復して振動するように適合されるモ
ータ駆動式電極を伴う、伸長シャフトを提供するステップと、
　前記作業端を前記組織に対して位置付け、前記組織を前記窓と界面接触させるステップ
と、
　前記モータおよびＲＦ源を作動させ、前記窓と界面接触する組織を前記振動する電極を
用いて切断するステップであって、前記切断された組織は、前記伸長シャフト内の内部に
進入する、ステップと、
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　を含む、方法。
（項目３０）
　前記伸長シャフト内の内部通路と連通する負圧源を作動させ、切断された組織を前記伸
長シャフト内の内部通路を通して前記作業端から抽出するステップをさらに含む、項目２
９に記載の方法。
（項目３１）
　前記組織を液体中に浸漬させるステップをさらに含む、項目２９に記載の方法。
（項目３２）
　流体を流体源から前記作業端に前記伸長シャフト内の流動チャネルを通して前記組織に
送達するステップをさらに含む、項目３１に記載の方法。
（項目３３）
　前記組織は、前記組織を切除する間、ガス環境内に存在する、項目２９に記載の方法。
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摘要(译)

用于向组织施加能量的医疗器械和系统技术领域本发明涉及用于向组织
施加能量的医疗器械和系统，并且更具体地涉及适于在内窥镜技术中切
割和提取组织的电外科手术设备组织消融装置包括细长轴，该细长轴具
有带有窗口和线电极的陶瓷工作端。电机在窗户两侧之间的弧形内来回
振动电极。当工作端接合到组织表面时，高频电流被传送到线电极以切
割窗内接收的组织。负压源可以通过细长轴中的内部通道连接到窗口并
且从工作端提取切断的组织。
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