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(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】外科用ステープリングシステムを提供する
【解決手段】外科用デバイスは、ジョーアセンブリと、
関節運動アセンブリと、駆動シャフトと、を含む。ジョ
ーアセンブリは、第１および第２のジョーを含む。関節
運動アセンブリは、ジョーアセンブリの近位端に取り外
し可能に連結され、遠位継手部材２３２と、近位継手部
材２３４と、枢軸ピンと、を含む。枢軸ピンは、遠位継
手部材に固定的に連結され、近位継手部材に回転可能に
連結されている。ジョーアセンブリおよび遠位継手部材
は、一緒に第１の長手方向軸を画定する。近位継手部材
は、第２の長手方向軸を画定する。駆動シャフトは、枢
軸ピンに固定的に連結された枢動歯車要素５７２と噛合
により係合する歯車要素５７０を含む。第１の駆動シャ
フト２１８ａの長手方向の移動は、ジョーアセンブリを
、枢軸ピンによって画定される枢軸の周りを近位継手部
材に対して枢動させる。
【選択図】図２５
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　外科用ステープリングシステムであって、
　カートリッジと、前記カートリッジを通じて、留め具を駆動するように構成されている
、スレッドアセンブリと、を含む、カートリッジアセンブリを備え、前記カートリッジが
、組織接触面を有し、前記スレッドアセンブリが、前記スレッドアセンブリに枢動可能に
連結されたナイフを含み、前記ナイフが、ブレードを有し、前記ナイフが、前記ブレード
が前記組織接触面の下に配置される第１の位置から、前記ブレードが前記組織接触面の上
に配置される第２の位置まで遠位に枢動するように位置付けられている、システム。
【請求項２】
　前記スレッドアセンブリが、前記ナイフにわたって延在し、かつ前記ナイフを前記第２
の位置に支持するように位置付けられたブロッキング表面を有する、ナイフマウントを含
む、請求項１に記載の外科用ステープリングシステム。
【請求項３】
　前記ナイフが、前記ナイフが前記ナイフマウントに対して枢動することを可能にするよ
うに、枢軸ピンによって前記ナイフマウントに連結されたナイフアームを含む、請求項２
に記載の外科用ステープリングシステム。
【請求項４】
　前記ナイフが、前記ナイフマウントと係合し、かつ前記ナイフアームの遠位足部を遠位
に付勢するように位置付けられたばねに連結され、その結果、前記ナイフアームの近位部
分に支持されている前記ブレードが、前記第１の位置に向かって付勢される、請求項３に
記載の外科用ステープリングシステム。
【請求項５】
　前記ナイフマウントは、前記ナイフが前記第２の位置にあるときに、前記ナイフを支持
するために、前記ナイフマウントから延在する、安定化フィンガを含む、請求項４に記載
の外科用ステープリングシステム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
関連出願の相互参照
　本出願は、２０１８年１０月１２日に出願された、米国特許出願第１６／１５８，４２
７号の一部継続出願であり、２０１７年１０月３０日に出願された、米国仮特許出願第６
２／５７８，６７３号の利益を主張し、その全内容は参照により本明細書に組み込まれる
ものとする。
【０００２】
（技術分野）
　本開示は、外科内視鏡処置を実施するための外科用装置、デバイス、および／またはシ
ステム、ならびにその使用方法に関する。より具体的には、本開示は、組織を挟持、切断
、および／またはステープリングするための取り外し可能な使い捨て装填ユニットおよび
／または単回使用装填ユニットと共に使用するように構成された外科用の手動、電気機械
、ロボット、および／または手持ち型の装置、デバイス、および／またはシステムに関す
る。
【背景技術】
【０００３】
　多くの外科用デバイス製造業者が、外科用電気機械デバイスを動作させるおよび／また
は操作するための独自の駆動システムを備えた製品ラインを開発してきた。多くの場合、
外科用電気機械デバイスは、再使用可能なハンドルアセンブリと、使用に先立ちハンドル
アセンブリに選択的に接続され、処分されるかまたは場合によっては再使用のために滅菌
されるべく使用後にハンドルアセンブリから取り外される使い捨て装填ユニットおよび／
または単回使用装填ユニットなどと、を含む。
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【０００４】
　回転、枢動、挟持、留め具射出などを行うべく、１つ以上のモータを含む再使用可能な
ハンドルアセンブリから使い捨て装填ユニットに動力を伝達するために様々な電気機械リ
ンケージが利用される。動力伝達機構の複雑な構造および動作に起因し、これらの機構の
不注意な作動は、使い捨て装填ユニットの意図しない動作をもたらし、それが外科用デバ
イスの損傷および／または患者の負傷をもたらす可能性がある。低侵襲手術を行うための
ロボットシステムも知られている。例えば、国際出願公開第ＷＯ２０００／０５１４８６
号は、外科用遠隔制御器具を有するシステムを開示している。
【０００５】
　これらの外科用電気機械デバイスの多くは、製造、購入、および／または運用するのが
比較的高価である。製造、購入、および／または運用するのが比較的安価で、必要な安全
機能を伴いかなりの操作性を依然として提供する外科用電気機械デバイスを開発すること
が、製造業者およびエンドユーザによって常に望まれている。したがって、使い捨てユニ
ットおよび安全ロックアウトアセンブリを作動させるための有効な電気機械伝達システム
を含む外科用電気機械装置、デバイス、および／またはシステムの必要性が存在する。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００６】
【特許文献１】国際公開第２０００／０５１４８６号公報
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本開示の第１の態様において、外科用ステープリング器具は、互いに対して移動可能な
ステープルカートリッジアセンブリおよびアンビルアセンブリを含むリロードを備える。
アダプタアセンブリは、細長いシャフトと、関節運動遠位端と、を有し、取り付け部材は
、遠位端に配置され、かつ細長いシャフトに枢動可能に装着され、取り付け部材は、リロ
ードをアダプタアセンブリに装着するための接続特徴部を有する。駆動機構がアダプタ内
にあり、駆動機構は、取り付け部材を通って延在するバーを含み、かつバーの遠位端にビ
ームを有し、バーは、可撓性であり、かつ一対のバーガイドによって支持され、バーガイ
ドの一方は、バーの第１の側部に沿い、バーガイドの他方は、バーの第２の側部に沿い、
バーは、一対の吹出しプレートによってさらに支持され、吹出しプレートの一方は、バー
の第１の側部に沿い、吹出しプレートの他方は、バーの第２の側部に沿い、一対の吹出し
プレートは、一対のバーガイドの遠位にあり、バーは、開口を有する支持ブロックによっ
てさらに支持され、バーおよび一対の吹出しプレートは、支持ブロックの開口内に配置さ
れ、バー、一対のバーガイド、一対の吹出しプレート、および支持ブロックは、アダプタ
アセンブリ内の中心位置からアダプタアセンブリ内の中心外位置まで枢動可能である。
【０００８】
　支持ブロックは湾曲し得る。取り付け部材は、湾曲スロットを有することができる。支
持ブロックは、湾曲スロット内で移動可能であるように、湾曲スロット内に配置され得る
。
【０００９】
　関節運動リンクは、細長いシャフト内に延在し、第２のリンクが関節運動リンクおよび
取り付け部材に枢動可能に接続されている。第２のリンクは、湾曲し得る。
【００１０】
　バーは、互いに積み重ねられた複数の層を有し得る。ビームは、上方フランジおよび下
方フランジを有し得る。バーは、ねじ山付き駆動部材に装着され得る。ねじ山付き駆動部
材は、内ねじ山を有する内管の内側に配置されてもよい。接続特徴部は、キー溝を画定し
得る。リロードは、キー溝内に受容されるタブを画定してもよい。
【００１１】
　別の態様では、外科用ステープリングシステムは、電池、モータ、ならびにコンピュー
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タおよびメモリ構成要素を有する手持ち型器具ハンドルと、取り外し可能かつ交換可能な
アダプタアセンブリと、第１のエンドエフェクタを有する第１の外科用リニアステープリ
ングリロードであって、アダプタアセンブリに取り外し可能かつ交換可能に装着可能であ
る第１の外科用リニアステープリングリロードと、第２のエンドエフェクタを有し、アダ
プタアセンブリに取り外し可能かつ交換可能に装着可能である第２の外科用リニアステー
プリングリロードと、を備え、第２の外科用リニアステープリングリロードは、特徴部を
有し、第１のリニアステープリングリロードは、特徴部を有さず、第１の外科用リニアス
テープリングリロードおよび第２の外科用リニアステープリングリロードの各々は、ステ
ープルカートリッジアセンブリおよびアンビルアセンブリを有する。
【００１２】
　アダプタアセンブリは、第１の外科用リニアステープリングリロードおよび第２の外科
用リニアステープリングリロードに対応する。特徴部は、第２の外科用リニアステープリ
ングリロードのアンビルアセンブリの遠位端上の切開先端であり得る。
【００１３】
　特徴部は、第２の外科用リニアステープリングリロードのアンビルアセンブリおよびス
テープルカートリッジアセンブリの各々のステープリングバットレスであり得る。
【００１４】
　ハンドルは、滅菌可能であり、所定数の処置のために再使用され得る。
【００１５】
　本開示のさらに別の態様によれば、カートリッジアセンブリを含む外科用ステープリン
グシステムが提供される。カートリッジアセンブリは、カートリッジと、カートリッジを
通じて留め具を駆動するように構成されている、スレッドアセンブリと、を含む。カート
リッジは、組織接触面を有する。スレッドアセンブリは、スレッドアセンブリに枢動可能
に連結されたナイフを含む。ナイフは、ブレードを有し、ブレードが組織接触面の下に配
置される第１の位置から、ブレードが組織接触面の上に配置される第２の位置まで遠位に
枢動するように位置付けられている。
【００１６】
　いくつかの実施形態では、スレッドアセンブリは、ブロッキング表面を有するナイフマ
ウントを含み得る。ブロッキング表面は、ナイフにわたって延在していてもよく、ナイフ
を第２の位置に支持するように配置されていてもよい。ナイフは、枢軸ピンによってナイ
フマウントに連結されたナイフアームを含み得、ナイフがナイフマウントに対して枢動す
ることを可能にする。ナイフは、ナイフマウントと係合し、かつナイフアームの遠位足部
を遠位に付勢するように位置付けられたばねに連結されてもよく、その結果、ナイフアー
ムの近位部分に支持されているブレードが、第１の位置に向かって付勢される。ナイフマ
ウントは、ナイフが第２の位置にあるときにナイフを支持するために、ナイフマウントか
ら延在する、安定化フィンガを含んでもよい。
【００１７】
　本開示の例示的な実施形態のさらなる詳細および態様が、添付の図面を参照して以下に
より詳細に説明される。
本願明細書は、例えば、以下の項目も提供する。
（項目１）
　外科用ステープリングシステムであって、
　カートリッジと、上記カートリッジを通じて、留め具を駆動するように構成されている
、スレッドアセンブリと、を含む、カートリッジアセンブリを備え、上記カートリッジが
、組織接触面を有し、上記スレッドアセンブリが、上記スレッドアセンブリに枢動可能に
連結されたナイフを含み、上記ナイフが、ブレードを有し、上記ナイフが、上記ブレード
が上記組織接触面の下に配置される第１の位置から、上記ブレードが上記組織接触面の上
に配置される第２の位置まで遠位に枢動するように位置付けられている、システム。
（項目２）
　上記スレッドアセンブリが、上記ナイフにわたって延在し、かつ上記ナイフを上記第２



(5) JP 2020-58796 A 2020.4.16

10

20

30

40

50

の位置に支持するように位置付けられたブロッキング表面を有する、ナイフマウントを含
む、上記項目に記載の外科用ステープリングシステム。
（項目３）
　上記ナイフが、上記ナイフが上記ナイフマウントに対して枢動することを可能にするよ
うに、枢軸ピンによって上記ナイフマウントに連結されたナイフアームを含む、上記項目
のいずれかに記載の外科用ステープリングシステム。
（項目４）
　上記ナイフが、上記ナイフマウントと係合し、かつ上記ナイフアームの遠位足部を遠位
に付勢するように位置付けられたばねに連結され、その結果、上記ナイフアームの近位部
分に支持されている上記ブレードが、上記第１の位置に向かって付勢される、上記項目の
いずれかに記載の外科用ステープリングシステム。
（項目５）
　上記ナイフマウントは、上記ナイフが上記第２の位置にあるときに、上記ナイフを支持
するために、上記ナイフマウントから延在する、安定化フィンガを含む、上記項目のいず
れかに記載の外科用ステープリングシステム。
（摘要）
　外科用デバイスは、ジョーアセンブリと、関節運動アセンブリと、駆動シャフトと、を
含む。ジョーアセンブリは、第１および第２のジョーを含む。関節運動アセンブリは、ジ
ョーアセンブリの近位端に取り外し可能に連結され、遠位継手部材と、近位継手部材と、
枢軸ピンと、を含む。枢軸ピンは、遠位継手部材に固定的に連結され、近位継手部材に回
転可能に連結されている。ジョーアセンブリおよび遠位継手部材は、一緒に第１の長手方
向軸を画定する。近位継手部材は、第２の長手方向軸を画定する。駆動シャフトは、枢軸
ピンに固定的に連結された枢動歯車要素と噛合により係合する歯車要素を含む。第１の駆
動シャフトの長手方向の移動は、ジョーアセンブリを、枢軸ピンによって画定される枢軸
の周りを近位継手部材に対して枢動させる。
【００１８】
　添付の図面を参照しながら本開示の実施形態を本明細書に記載する。
【図面の簡単な説明】
【００１９】
【図１】本開示に従う、外科用器具、アダプタアセンブリ、およびエンドエフェクタを含
む外科用電気機械システムの分解斜視図である。
【図２】本開示に従う、図１の外科用器具の斜視図である。
【図３】本開示に従う、図１の外科用器具の分解斜視図である。
【図４】本開示に従う、図１の外科用器具の電池の斜視図である。
【図５】本開示に従う、図１の外科用器具の部分分解上面図である。
【図６】本開示に従う、細長い部材がそこから分離された図１の外科用器具の正面斜視図
である。
【図７】本開示に従う、図１の７－７を通って取られた図１の外科用器具の側断面図であ
る。
【図８】本開示に従う、図１の８－８を通って取られた図１の外科用器具の上面断面図で
ある。
【図９】本開示に従う、図１の外科用器具の制御アセンブリの分解斜視図である。
【図１０】本開示に従う、関節運動ネックアセンブリを有する図１のアダプタアセンブリ
の斜視図である。
【図１１】本開示に従う、図１のアダプタアセンブリの部分断面斜視図である。
【図１２】本開示に従う、線形無関節運動配向に配向された図１のアダプタアセンブリの
遠位端に接続されたエンドエフェクタの斜視図である。
【図１３】本開示に従う、図１２のエンドエフェクタの分解図である。
【図１４】本開示に従う、図１２のエンドエフェクタの断面斜視図である。
【図１５】本開示に従う、図１２のエンドエフェクタの拡大側断面図である。
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【図１６】本開示に従う、関節運動ネックアセンブリから切り離された図１２のエンドエ
フェクタの拡大側断面図である。
【図１７Ａ】本開示に従う、関節運動ネックアセンブリの分解図である。
【図１７Ｂ】本開示に従う、関節運動ネックアセンブリの一部の斜視図である。
【図１８】本開示に従う、関節運動ネックアセンブリの部分分解上面斜視図である。
【図１９】本開示に従う、関節運動ネックアセンブリの部分分解底面斜視図である。
【図２０】本開示に従う、関節運動ネックアセンブリの部分分解側面斜視図である。
【図２１】本開示に従う、関節運動ネックアセンブリの部分分解上面斜視図である。
【図２２】本開示に従う、関節運動ネックアセンブリの上面斜視図である。
【図２３】本開示に従う、関節運動配向の関節運動ネックアセンブリの側面図である。
【図２４】本開示に従う、関節運動ネックアセンブリに接続された図１２のエンドエフェ
クタの拡大側断面図である。
【図２５】本開示に従う、線形無関節運動配向に配向された関節運動ネックアセンブリに
接続された図１２のエンドエフェクタの側断面図である。
【図２６】本開示に従う、第１の関節運動配向に配向された関節運動ネックアセンブリに
接続された図１２のエンドエフェクタの側断面図である。
【図２７】本開示に従う、第２の関節運動配向に配向された関節運動ネックアセンブリに
接続された図１２のエンドエフェクタの側断面図である。
【図２８】本開示に従う、線形無関節運動配向に配向された図１のアダプタアセンブリの
遠位端に接続されたエンドエフェクタを伴う、関節運動ネックアセンブリの別の実施形態
の斜視図である。
【図２９】本開示に従う、図２８の関節運動ネックアセンブリの分解斜視図である。
【図３０】本開示に従う、図２８の関節運動ネックアセンブリの部分分解上面斜視図であ
る。
【図３１】本開示に従う、線形無関節運動配向に配向された図２８の関節運動ネックアセ
ンブリに接続されたエンドエフェクタの側断面図である。
【図３２】本開示に従う、第１の関節運動配向に配向された図２８の関節運動ネックアセ
ンブリに接続されたエンドエフェクタの側断面図である。
【図３３】本開示に従う、第２の関節運動配向に配向された図２８の関節運動ネックアセ
ンブリに接続されたエンドエフェクタの側断面図である。
【図３４】本開示の別の態様に従う、外科用ステープリング器具の斜視図である。
【図３４Ａ】エンドエフェクタリロードおよびアダプタアセンブリの遠位端の立面図であ
る。
【図３５】外科用ステープリング器具のためのアダプタアセンブリおよびエンドエフェク
タリロードの斜視図である。
【図３６】図３４～図３５の外科用ステープリング器具のためのアダプタアセンブリの断
面図である。
【図３７】アダプタアセンブリの関節運動部分の斜視図である。
【図３８】アダプタアセンブリの関節運動部分の断面図である。
【図３９】アダプタアセンブリの関節運動部分の斜視図である。
【図３９Ａ】アダプタアセンブリの近位端の断面図である。
【図３９Ｂ】アダプタアセンブリの送りねじの斜視図である。
【図４０】外科用ステープリング器具のためのＩ形ビームの斜視図である。
【図４０Ａ】外科用ステープリング器具のためのＩ形ビームおよびスレッドの斜視図であ
る。
【図４０Ｂ】外科用ステープリング器具のためのＩ形ビームおよびスレッドの斜視図であ
る。
【図４１】アダプタアセンブリの近位端における関節運動機構の斜視図である。
【図４２】アダプタアセンブリの近位端における関節運動機構の断面図である。
【図４３】アダプタアセンブリの遠位端における関節運動機構の平面図である。
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【図４４】アダプタアセンブリの遠位端における関節運動機構の平面図である。
【図４５】アダプタアセンブリの遠位端における関節運動機構の斜視図である。
【図４５Ａ】アダプタアセンブリ内の歯車アセンブリの斜視図である。
【図４６】エンドエフェクタリロードおよびアダプタアセンブリの遠位端の斜視図である
。
【図４７】エンドエフェクタリロードの近位端の斜視図である。
【図４８】エンドエフェクタリロードおよびアダプタアセンブリの遠位端の平面図である
。
【図４８Ａ】エンドエフェクタリロードおよびアダプタアセンブリの遠位端の断面図であ
る。
【図４９】アダプタアセンブリに装着されていないリロードを示す、アダプタアセンブリ
およびエンドエフェクタリロードの斜視図である。
【図５０】ステープルカートリッジアセンブリおよびアンビルアセンブリの分解図である
。
【図５１】アダプタアセンブリの遠位端における関節運動機構の異なる例の平面図である
。
【図５２】図１の外科用電気機械システムのエンドエフェクタの別の実施形態の斜視図で
あり、エンドエフェクタは挟持されていない位置で示されている。
【図５２Ａ】図１の外科用電気機械システムに固定された図５２のエンドエフェクタを示
す斜視図である。
【図５３】エンドエフェクタのカートリッジアセンブリがエンドエフェクタのツールアセ
ンブリから分離されて示されている、図５２のエンドエフェクタの斜視図である。
【図５４】図５３のカートリッジアセンブリの部品を分離した斜視図である。
【図５５】図５４のカートリッジアセンブリのスレッドアセンブリの拡大斜視図であり、
スレッドアセンブリは第１の位置に示されたブレードを含む。
【図５６】図５５のスレッドアセンブリの斜視図であり、そのブレードは第２の位置に示
されている。
【図５７】図５５に見られる切断線５７－５７に沿って取られた、図５５および図５６の
スレッドアセンブリの側断面図である。
【図５８】図５６に見られる切断線５８－５８に沿って取られた、図５５および図５６の
スレッドアセンブリの側断面図である。
【図５９】図５５および図５６のスレッドアセンブリの部品を分離した斜視図である。
【図６０】図５２Ａに示す切断線６０－６０に沿って取られた、図５２のエンドエフェク
タの側断面図であり、エンドエフェクタは挟持された位置で示されている。
【図６１】図６０に示されている領域の詳細を表す拡大進行図である。
【図６２】図６０に示されている領域の詳細を表す拡大進行図である。
【図６３】第２の位置にあり、かつ図５２のエンドエフェクタのＩビームと係合した、図
５５および図５６のスレッドアセンブリのブレードを示す斜視図である。
【発明を実施するための形態】
【００２０】
　本開示の外科用電気機械システム、装置、および／またはデバイスの実施形態を図面を
参照して詳細に説明する。図中、同様の参照符号は、いくつかの図の各々において同一ま
たは対応する要素を示す。本明細書で使用される用語「遠位」は、外科用電気機械システ
ム、装置、および／もしくはデバイスまたはそれらの構成要素の使用者からより遠い部分
を指し、用語「近位」は、外科用電気機械システム、装置、および／もしくはデバイスま
たはそれらの構成要素の使用者により近い部分を指す。用語「左」および「右」は、外科
用システム、装置、および／またはデバイスが非回転構成に配向されているとして、外科
用電気機械システム、装置、および／またはデバイスの遠位端の方を向いた使用者が近位
端から見たとき、外科用電気機械システム、装置、および／もしくはデバイスまたはそれ
らの構成要素の左側および右側にある部分をそれぞれ指す。
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【００２１】
　例示的な外科用手持ち型電動電気機械器具１００の構造および動作の詳細説明について
は、国際出願公開第ＷＯ２００９／０３９５０６号、米国特許第９，７７５，６１０号、
および米国特許出願公開第ＵＳ２０１１／０１２１０４９号を参照することができ、それ
らの各々の全内容は参照により本明細書に組み込まれるものとする。
【００２２】
　最初に図１～図８を参照すると、本開示の一実施形態に従う、外科用手持ち型電動電気
機械システムが示され、全体として１０で示されている。外科用電気機械システム１０は
、複数の異なるエンドエフェクタ３００をアダプタアセンブリ（例えば、細長い本体）２
００を介してそれに選択的に装着するように構成された、外科用手持ち型電動電気機械器
具１００の形態の外科用装置またはデバイスを含む。エンドエフェクタ３００およびアダ
プタアセンブリ２００は、外科用手持ち型電動電気機械器具１００による作動および操作
のために構成される。特に、外科用器具１００、アダプタアセンブリ２００、およびエン
ドエフェクタ３００は、互いに分離可能であり、外科用器具１００は、アダプタアセンブ
リ２００との選択的接続のために構成され、アダプタアセンブリ２００は、複数の異なる
エンドエフェクタ３００のいずれか１つとの選択的接続のために構成される。
【００２３】
　エンドエフェクタおよび／またはアダプタは、本明細書に開示された実施形態のいずれ
においても一体的なユニットとして構成され得る。エンドエフェクタおよび／またはアダ
プタは、本明細書に開示された実施形態のいずれにおいても、電動ハンドル、コンソール
、および／または外科用ロボットと共に使用するように構成され得る。
【００２４】
　図１～図３に示すように、外科用手持ち型器具１００は、下側ハウジング部分１０４と
、下側ハウジング部分１０４から延在するおよび／または下側ハウジング部分１０４に支
持される中間ハウジング部分１０６と、中間ハウジング部分１０６から延在するおよび／
または中間ハウジング部分１０６に支持される上側ハウジング部分１０８と、を有する、
ハンドルハウジング１０２を含む。中間ハウジング部分１０６および上側ハウジング部分
１０８は、下側部分１０４と一体的に形成され、かつ下側部分１０４から延在する遠位側
半分１１０ａと、遠位側半分１１０ａに複数の留め具によって接続可能な近位側半分１１
０ｂと、に分離される。結合されると、遠位側および近位側半分１１０ａ、１１０ｂは、
内部に空洞１０２ａを有し、その中に回路基板１５０および駆動機構１６０が配置される
ハンドルハウジング１０２を画定する。
【００２５】
　図２および図３を参照すると、遠位側および近位側半分１１０ａ、１１０ｂは、上側ハ
ウジング部分１０８の長手方向軸「Ａ－Ａ」を横切る垂直平面に沿って分割される（図２
）。ハンドルハウジング１０２は、遠位側半分および／または近位側半分１１０ａ、１１
０ｂの周縁全部に延在し、かつ遠位側半分１１０ａおよび近位側半分１１０ｂの間に置か
れたガスケット１１２を含む。ガスケット１１２は、遠位側半分１１０ａおよび近位側半
分１１０ｂの周囲を封止する。ガスケット１１２は、回路基板１５０および駆動機構１６
０が滅菌および／または洗浄処理から保護されるように、遠位側半分１１０ａと近位側半
分１１０ｂとの間に気密封止を確立するよう機能する。
【００２６】
　こうすると、ハンドルハウジング１０２の空洞１０２ａは、遠位側半分１１０ａおよび
近位側半分１１０ｂの周囲に沿って封止され、しかもハンドルハウジング１０２内の回路
基板１５０および駆動機構１６０のより容易で、より効率的な組み立てを可能にするよう
に構成される。
【００２７】
　ハンドルハウジング１０２の中間ハウジング部分１０６は、その中に回路基板１５０が
位置するハウジングを提供する。回路基板１５０は、以下でさらに詳細に説明するように
、外科用器具１００の様々な動作を制御するように構成される。
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【００２８】
　外科用器具１００の下側ハウジング部分１０４は、その上面に形成され中間ハウジング
部分１０６の下または中に位置する開口部（図示せず）を画定する。図３および図４に示
すように、下側ハウジング部分１０４の開口部は、下側ハウジング部分１０４内に位置す
る電気構成要素、例えば電池１５６および回路基板１５４を、中間ハウジング部分１０６
および／または上側ハウジング部分１０８内に位置する電気構成要素、例えば回路基板１
５０、駆動機構１６０などに電気的に相互接続するためにその中をワイヤ１５２が通る通
路を提供する。
【００２９】
　ハンドルハウジング１０２は、下側ハウジング部分１０４の開口部内に配置されたガス
ケット１０７を含み、これにより、ワイヤ１５２が通過することを可能にしつつ、下側ハ
ウジング部分１０４の開口部を閉塞または封止する（図３参照）。ガスケット１０７は、
回路基板１５０および駆動機構１６０が滅菌および／または洗浄処理から保護されるよう
に、下側ハウジング部分１０６と中間ハウジング部分１０８との間に気密封止を確立する
よう機能する。
【００３０】
　引き続き図３および図４を参照すると、ハンドルハウジング１０２の下側ハウジング部
分１０４は、その中に電池１５６が取り外し可能に配置されるハウジングを提供する。電
池１５６は、充電式電池（例えば、鉛ベース、ニッケルベース、リチウムイオンベースな
ど）でもよい。電池１５６は、単回使用の非充電式電池でもよいことも想定される。電池
１５６は、外科用器具１００の電気構成要素のいずれにも電力を供給するように構成され
る。下側ハウジング部分１０４は、その中に電池１５６が挿入される空洞（図示せず）を
画定する。下側ハウジング部分１０４は、下側ハウジング部分１０４の空洞を閉じ、その
中に電池１５６を保持するために、そこに枢動可能に接続されたドア１０５を含む。
【００３１】
　引き続き図３および図５を参照すると、上側ハウジング部分１０８の遠位側半分１１０
ａは、ノーズまたは接続部分１０８ａを画定する。ノーズコーン１１４は、上側ハウジン
グ部分１０８のノーズ部分１０８ａ上に支持される。ノーズコーン１１４は、透明な光透
過性材料から製造される。照明部材１１６は、ノーズコーン１１４内に配置され、そのた
め、それを通して照明部材１１６が視認される。ノーズコーン１１４は、照明部材１１６
が活性化されたときに、それが視認されるように、着色されていてもよい。
【００３２】
　図５を参照すると、照明部材１１６は、長手方向軸「Ａ－Ａ」を横切る垂直面内に配置
されたプリント回路基板（ＬＥＤ　ＰＣＢ）１１６ａ上に配置された発光ダイオード（Ｌ
ＥＤ）などの複数の任意の適切な発光デバイスを含み得る。照明部材１１６は、固有の離
散事象に付随する特定の色彩パターンを有する複数の色で照明するように構成される。実
施形態では、ＬＥＤは、単色ＬＥＤまたは多色ＬＥＤであってよい。
【００３３】
　ハンドルハウジング１０２の上側ハウジング部分１０８は、その中に駆動機構１６０が
位置するハウジングを提供する。図５に示すように、駆動機構１６０は、外科用器具１０
０の様々な動作を行うためにシャフトおよび／または歯車構成要素を駆動するように構成
される。特に、駆動機構１６０は、エンドエフェクタ３００のツールアセンブリ３０４を
アダプタアセンブリに対して選択的に移動させるため、エンドエフェクタ３００を長手方
向軸「Ａ－Ａ」（図２）の周りでハンドルハウジング１０２に対して回転させるため、ア
ンビルアセンブリ３０６をエンドエフェクタ３００のカートリッジアセンブリ３０８に対
して移動させるため、および／またはエンドエフェクタ３００のカートリッジアセンブリ
３０８内のステープリングおよび切断カートリッジを発射させるために、シャフトおよび
／または歯車構成要素を駆動するように構成される。
【００３４】
　駆動機構１６０は、アダプタアセンブリ２００に対して直近に位置するセレクタギアボ
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ックスアセンブリ１６２を含む。セレクタギアボックスアセンブリ１６２の近位には、セ
レクタギアボックスアセンブリ１６２内の歯車要素を選択的に移動させて第２の（例えば
、駆動）モータ１６６を有する入力駆動構成要素１６５と係合させるよう機能する第１の
（例えば、セレクタ）モータ１６４を有する機能選択モジュール１６３がある。
【００３５】
　図１～図４に示すように、上側ハウジング部分１０８の遠位側半分１１０ａは、アダプ
タアセンブリ２００の対応するシャフト連結アセンブリ２１４を受容するように構成され
た接続部分１０８ａを画定する。
【００３６】
　図６～図８に示すように、外科用器具１００の接続部分１０８ａは、アダプタアセンブ
リ２００が外科用器具１００に嵌合するときに、アダプタアセンブリ２００を受容する、
円筒形凹部１０８ｂを有する。接続部分１０８ａは、３つの回転可能駆動コネクタ１１８
、１２０、１２２を収容する。
【００３７】
　図６を参照すると、アダプタアセンブリ２００が外科用器具１００に嵌合すると、外科
用器具１００の回転可能駆動コネクタ１１８、１２０、１２２の各々が、アダプタアセン
ブリ２００の対応する回転可能コネクタスリーブ２１８、２２０、２２２と連結する。こ
れに関して、対応する第１の駆動コネクタ１１８と第１のコネクタスリーブ２１８との間
の接合面、対応する第２の駆動コネクタ１２０と第２のコネクタスリーブ２２０との間の
接合面、および対応する第３の駆動コネクタ１２２と第３のコネクタスリーブ２２２との
間の接合面はキー止めされ、外科用器具１００の駆動コネクタ１１８、１２０、１２２の
各々の回転が、アダプタアセンブリ２００の対応するコネクタスリーブ２１８、２２０、
２２２の対応する回転を引き起こす。
【００３８】
　上述の実施形態では、外科用手持ち型器具１００は、セレクタギアボックスアセンブリ
１６２の歯車を選択的に移動させるて第２の（例えば、駆動）モータを有する入力駆動構
成要素と係合させるよう機能する第１の（例えば、セレクタ）モータ１６４を含んでもよ
い。実施形態では、他のモータ構成を使用してもよく、例えばコネクタスリーブの各々を
駆動するために異なるモータを使用してもよい。さらなる実施形態では、限定はされない
が、空気圧および／または油圧ドライバ、ソレノイド、付勢部材、およびそれらの組み合
わせを含む、コネクタスリーブを作動させるための他の駆動機構を使用してもよい。
【００３９】
　外科用器具１００の駆動コネクタ１１８、１２０、１２２とアダプタアセンブリ２００
のコネクタスリーブ２１８、２２０、２２２との嵌合により、回転力が３つのそれぞれの
コネクタ接合面の各々を介して独立に伝達され得る。外科用器具１００の駆動コネクタ１
１８、１２０、１２２は、駆動機構１６０によって独立して回転されるように構成される
。これに関して、駆動機構１６０の機能選択モジュール１６３は、外科用器具１００のど
の１つまたは複数の駆動コネクタ１１８、１２０、１２２が駆動機構１６０の入力駆動構
成要素１６５によって駆動されるかを選択する。セレクタギアボックスアセンブリ１６２
および機能選択モジュール１６３は、共同所有の米国特許出願第１３／２８０，８９８号
により詳細に開示されており、その全内容は参照により本明細書に組み込まれるものとす
る。
【００４０】
　外科用器具１００の駆動コネクタ１１８、１２０、１２２の各々は、アダプタアセンブ
リ２００のそれぞれのコネクタスリーブ２１８、２２０、２２２とキー止めされおよび／
または実質的に回転不能な接合面を有するので、アダプタアセンブリ２００が外科用器具
１００に連結されると、回転力は、外科用器具１００の駆動機構１６０からアダプタアセ
ンブリ２００に選択的に伝達される。
【００４１】
　外科用器具１００の駆動コネクタ１１８、１２０、および／または１２２の選択的回転
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により、外科用器具１００はエンドエフェクタ３００の異なる機能を選択的に作動させる
ことができる。以下により詳細に説明するように、外科用器具１００の第１の駆動コネク
タ１１８の選択的かつ独立した回転は、選択的かつ独立した、エンドエフェクタ３００の
ツールアセンブリ３０４の開閉およびエンドエフェクタ３００のツールアセンブリ３０４
のステープリング／切断構成要素の駆動に対応する。また、外科用器具１００の第２の駆
動コネクタ１２０の選択的かつ独立した回転は、長手方向軸「Ａ－Ａ」（図２）を横切る
ピン５０５によって画定される関節運動軸「Ｂ－Ｂ」（図１２）の周りのエンドエフェク
タ３００のツールアセンブリ３０４の選択的かつ独立した関節運動に対応する。特に、エ
ンドエフェクタ３００は、第２の長手方向軸「Ｃ－Ｃ」を画定し、第２の長手方向軸「Ｃ
－Ｃ」（図１２）が第１の長手方向軸「Ａ－Ａ」と実質的に整列する第１の位置から第２
の長手方向軸「Ｃ－Ｃ」が第１の長手方向軸「Ａ－Ａ」に対して非ゼロの角度で配置され
る少なくとも第２の位置まで移動可能である。加えて、外科用器具１００の第３の駆動コ
ネクタ１２２の選択的かつ独立した回転は、外科用器具１００のハンドルハウジング１０
２に対する長手方向軸「Ａ－Ａ」の周りのエンドエフェクタ３００の選択的かつ独立した
回転に対応する。
【００４２】
　図５および図８に示すように、駆動機構１６０は、セレクタギアボックスアセンブリ１
６２と、セレクタギアボックスアセンブリ１６２に近接して配置され、セレクタギアボッ
クスアセンブリ１６２内の歯車要素を第２のモータ１６６と係合するように選択的に移動
させるよう機能する機能選択モジュール１６３と、を含む。したがって、駆動機構１６０
は、所与の時間に外科用器具１００の駆動コネクタ１１８、１２０、１２２のうちの１つ
を選択的に駆動する。
【００４３】
　図１～図３および図９に示すように、ハンドルハウジング１０２は、中間ハウジング部
分１０８の遠位面または側部に制御アセンブリ１０３を支持する。制御アセンブリ１０３
は、中間ハウジング部分１０８と協働して、一対の指作動制御ボタン１２４、１２６およ
びロッカーデバイス１２８、１３０を支持する。特に、制御アセンブリ１０３は、第１の
制御ボタン１２４を摺動可能に受容するための上方開口部１２４ａと、第２の制御ボタン
１２６を摺動可能に受容するための下方開口部１２６ｂと、を画定する。
【００４４】
　制御ボタン１２４、１２６およびロッカーデバイス１２８、１３０の各々は、オペレー
タの作動によって移動されるそれぞれの磁石（図示せず）を含む。加えて、回路基板１５
０は、制御ボタン１２４、１２６およびロッカーデバイス１２８、１３０の各々について
、制御ボタン１２４、１２６およびロッカーデバイス１２８、１３０内の磁石の移動によ
って作動させるそれぞれのホール効果スイッチ１５０ａ～１５０ｄを含む。特に、制御ボ
タン１２４の直近には、オペレータが制御ボタン１２４を作動させたときに制御ボタン１
２４内の磁石が移動すると作動される第１のホール効果スイッチ１５０ａ（図３および図
７）が位置している。制御ボタン１２４に対応する第１のホール効果スイッチ１５０ａの
作動により、回路基板１５０は、駆動機構１６０の機能選択モジュール１６３および入力
駆動構成要素１６５に適切な信号を提供して、エンドエフェクタ３００のツールアセンブ
リ３０４を閉じ、および／またはエンドエフェクタ３００のツールアセンブリ３０４内の
ステープリング／切断カートリッジを発射させる。
【００４５】
　また、ロッカーデバイス１２８の直近には、オペレータがロッカーデバイス１２８を作
動させたときにロッカーデバイス１２８内の磁石（図示せず）が移動すると作動される第
２のホール効果スイッチ１５０ｂ（図３および図７）が位置している。ロッカーデバイス
１２８に対応する第２のホール効果スイッチ１５０ｂの作動により、回路基板１５０は駆
動機構１６０の機能選択モジュール１６３および入力駆動構成要素１６５に適切な信号を
供給して、ツールアセンブリ３０４をアダプタアセンブリ２００に対して関節運動させる
。有利には、ロッカーデバイス１２８の第１の方向の移動は、ツールアセンブリ３０４を
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アダプタアセンブリ２００に対して第１の方向に関節運動させ、ロッカーデバイス１２８
の反対の、例えば第２の方向の移動は、ツールアセンブリ３０４をアダプタアセンブリ２
００に対して反対の、例えば第２の方向に関節運動させる。
【００４６】
　さらに、制御ボタン１２６の直近には、オペレータが制御ボタン１２６を作動させたと
きに制御ボタン１２６内の磁石（図示せず）が移動すると作動される第３のホール効果ス
イッチ１５０ｃ（図３および図７）が位置している。制御ボタン１２６に対応する第３の
ホール効果スイッチ１５０ｃの作動により、回路基板１５０は、駆動機構１６０の機能選
択モジュール１６３および入力駆動構成要素１６５に適切な信号を提供して、エンドエフ
ェクタ３００のツールアセンブリ３０４を開く。
【００４７】
　加えて、ロッカーデバイス１３０の直近には、オペレータがロッカーデバイス１３０を
作動させたときにロッカーデバイス１３０内の磁石（図示せず）が移動すると作動される
第４のホール効果スイッチ１５０ｄ（図３および図７）が位置している。ロッカーデバイ
ス１３０に対応する第４のホール効果スイッチ１５０ｄの作動により、回路基板１５０は
駆動機構１６０の機能選択モジュール１６３および入力駆動構成要素１６５に適切な信号
を提供して、エンドエフェクタ３００を外科用器具１００のハンドルハウジング１０２に
対して回転させる。具体的には、ロッカーデバイス１３０の第１の方向の移動は、エンド
エフェクタ３００をハンドルハウジング１０２に対して第１の方向に回転させ、ロッカー
デバイス１３０に対して反対の、例えば第２の方向の移動は、エンドエフェクタ３００を
ハンドルハウジング１０２に対して反対の、例えば、第２の方向に回転させる。
【００４８】
　ここで図１および図１０を参照し、アダプタアセンブリ２００を詳細に示し説明する。
アダプタアセンブリ２００は、外科用器具１００の第１、第２、および第３の回転可能駆
動コネクタ１１８、１２０、および１２２の回転力をエンドエフェクタ３００に伝達する
ように構成される。上述したように、アダプタアセンブリ２００は、外科用器具１００へ
の選択的接続のために構成される。
【００４９】
　図１、図６、図１０、および図１１に見られるように、アダプタアセンブリ２００は、
近位端２１０ａおよび遠位端２１０ｂを有する細長い、実質的に剛性の細長い本体部分２
１０と、細長い本体部分２１０の近位端２１０ａに接続され、外科用器具１００への選択
的接続のために構成されたトランスミッションハウジング２１２とを含む。アダプタアセ
ンブリ２００は、エンドエフェクタ３００に連結するために遠位端２１０ｂに配置された
関節運動アセンブリ２３０も含む。
【００５０】
　実施形態では、トランスミッションハウジング２１２は、外科用器具１００の第１、第
２、および／または第３の回転可能駆動コネクタ１１８、１２０、および／または１２２
の回転（例えば、増加または減少）の速度／力を、かかる回転速度／力がエンドエフェク
タ３００に伝達する前に変化させるための１つ以上の歯車列システムをその中に含んでも
よい。
【００５１】
　アダプタアセンブリ２００のトランスミッションハウジング２１２は、外科用器具１０
０の上側ハウジング部分１０８の接続部分１０８ａに接続するように構成および適合され
る。図１および図６に見られるように、アダプタアセンブリ２００のトランスミッション
ハウジング２１２は、近位端２１０ａに支持されたシャフト連結アセンブリ２１４を含む
。
【００５２】
　アダプタアセンブリ２００は、各々がトランスミッションハウジング２１２および細長
い本体部分２１０内に配置される第１歯車列システムおよび第２歯車列システムを含んで
もよい。各歯車列システムは、外科用器具１００の第１および第２の回転可能駆動コネク
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タ１１８および１２０の回転（例えば、増加または減少）の速度／力を、かかる回転の速
度／力がエンドエフェクタ３００に伝達される前に変化させるように構成および適合され
る。複数の歯車列を有するアダプタアセンブリが、共同所有の米国特許第８，８９９，４
６２号により詳細に開示されており、その全内容は参照により本明細書に組み込まれるも
のとする。
【００５３】
　図１１に見られるように、アダプタアセンブリ２００は、トランスミッションハウジン
グ２１２、すなわち対応する回転可能コネクタスリーブ２１８、２２０、２２２に接続さ
れた近位端を含む第１、第２、および第３の駆動シャフト２１８ａ、２２０ａ、２２２ａ
を回転可能に支持してもよい。駆動シャフト２１８ａ、２２０ａ、２２２ａの各々は、以
下により詳細に説明されるように、関節運動アセンブリ２３０まで延在し、かつ関節運動
アセンブリ２３０に動作可能に接続された遠位端も含む。アダプタアセンブリ２００の細
長い本体部分２１０は、本体部分２１０を通る少なくとも３つの長手方向に延在するチャ
ネルを含む。チャネルは、それぞれの歯車システム（図示せず）に接続されてもよい駆動
シャフト２１８ａ、２２０ａ、２２２ａを回転可能に受容し、かつ支持するように構成お
よび寸法決めされている。駆動シャフト２１８ａ、２２０ａ、２２２ａの各々は細長く、
以下にさらに詳細に説明されるように、エンドエフェクタ３００を駆動するために使用さ
れる、トランスミッションハウジング２１２から関節運動アセンブリ２３０への回転力を
伝達するのに十分に剛性である。
【００５４】
　図１２～図１６は、エンドエフェクタ３００の構成要素および動作を示す。エンドエフ
ェクタ３００は、カートリッジアセンブリ３０８と、アンビル３０６と、を含む、一対の
ジョー部材を含む。カートリッジアセンブリ３０８は、その内部に配置される１つ以上の
留め具４３３（図１３）を収容し、器具１００の発射時に留め具４３３を展開するように
構成されている。アンビル３０６は、エンドエフェクタ３００に移動可能に（例えば、枢
動可能に）取り付けられ、カートリッジアセンブリ３０８から離間した開き位置と、それ
によって組織を挟持するための、アンビル３０６がカートリッジアセンブリ３０８と緊密
協調的に整列する閉じ位置との間で移動可能である。
【００５５】
　図１３を参照すると、エンドエフェクタ３００の分解図が示されている。エンドエフェ
クタ３００は、カートリッジアセンブリ３０８およびアンビル３０６を支持するための、
細長いチャネル４１１と、ベース４１２と、ノッチ４３９などいくつかの取り付け構造を
含む２つの平行な直立壁４１４および４１６と、を有する、キャリア４３１も含む。長手
方向スロット４１３は、細長いチャネル４１１を通って延在する。
【００５６】
　キャリア４３１は、その底面に配置されたプレートカバー４１５も含む。プレートカバ
ー４１５は、キャリア４３１のチャネル４１１と摩擦係合するように構成され、キャリア
４３１の外部に沿って可動部分から組織を保護するように機能する。キャリア４３１は、
それぞれの壁４１４、４１６の近位端に配置され、エンドエフェクタ３００のハウジング
部分４１０に連結するように構成された一対のタブ４０７および４０９も含む。
【００５７】
　キャリア４３１は、その上面に配置されたホルダプレート４０２も含む。ホルダプレー
ト４０２は、キャリア４３１およびカートリッジアセンブリ３０８と摩擦係合して、留め
具４３３およびプッシャ４３７をその中に固定するように構成される。ホルダプレート４
０２は、カートリッジアセンブリ３０８の遠位タブ４３６ａおよび近位タブ４３６ｂとそ
れぞれ係合するように構成された一対の遠位ウイング４０２ａおよび一対の近位ウイング
４０２ｂを含む。ホルダプレート４０２の遠位ウイング４０２ａもまた、キャリア４３１
の遠位端に配置されたスロット４３９ａと係合し、それによってカートリッジアセンブリ
３０８をキャリア４３１に固定するように構成および寸法決めされる。
【００５８】
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　引き続き図１３を参照すると、チャネル４１１の遠位部分は、複数の外科用留め具４３
３および複数の対応するエジェクタまたはプッシャ４３７を含むカートリッジアセンブリ
３０８を支持する。エンドエフェクタ３００は、以下でより詳細に説明するように、カー
トリッジアセンブリ３０８から留め具４３３を押し出すプッシャ４３７に留め具駆動力を
与えるように構成された直立カムウェッジ４４４を有する作動スレッド４４０を含む。カ
ートリッジアセンブリ３０８は、チャネル壁４１４および４１６の上面に形成された対応
するノッチ４３９に摩擦係合する横方向ストラット４３６によってチャネル４１１内に維
持される。これらの構造は、チャネル４１１内のカートリッジアセンブリ３０８の横方向
、長手方向、および高さ方向の移動を制限する働きをする。本明細書に開示された実施形
態のいずれにおいても、カートリッジアセンブリ３０８は取り外し可能かつ交換可能であ
り得、そのため、エンドエフェクタ３００が特定の手術内で再使用され、単一のエンドエ
フェクタ３００の複数の発射を可能とする。
【００５９】
　離間された複数の長手方向スロット（図示せず）は、カートリッジアセンブリ３０８を
通して延在し、作動スレッド４４０の直立カムウェッジ４４４を収容する。スロットは、
その中に複数の留め具４４３および複数のプッシャ４３７がそれぞれ支持される複数のポ
ケット４４２と連通する。プッシャ４３７は、作動スレッド４４０によるその係合に先立
ちプッシャ４３７を支持および整列させる、カートリッジアセンブリ３０８の下方に配置
されたプッシャリテーナ（図示せず）によって固定される。動作中、作動スレッド４４０
がカートリッジアセンブリ３０８を通って並進すると、カムウェッジ４４４の傾斜した前
縁がプッシャ４３７に順次接触し、プッシャをスロット４４６内で垂直に並進させ、そこ
から留め具３０６を付勢する。カートリッジアセンブリ３０８は、以下でより詳細に説明
するように、ナイフブレード４７４がそこを通って進むことを可能にするように、長手方
向スロット４８５も含む。
【００６０】
　引き続き図１３および図１４を参照すると、エンドエフェクタ３００は、アンビル３０
６上に配置されたアンビルカバー４３５を含む。アンビルカバー４３５は、アンビル３０
６の外側に沿って組織を可動部分から保護する。アンビルカバー４３５は、アンビル３０
６の戻り止め４５４、４５６にそれぞれ係合するように寸法決めおよび構成された対向取
り付けウイング４５０および４５２を含む。取り付けウイング４５０および４５２は、閉
じている間、アンビル３０６をカートリッジアセンブリ３０８と整列させるように機能す
る。アンビル３０６およびカバー４３５は、以下でより詳細に説明するように、閉じられ
るまでは開いた構成のままであるように構成される。
【００６１】
　アンビル３０６は、キャリア４３１に枢動可能に連結されている。キャリア４３１は、
それぞれのタブ４０７、４０９に形成された一対の開口４２１、４２２を含む。アンビル
カバー４３５は、その中に見られる一対の対向開口４５７および４５９も含む。枢軸ピン
４１７または一対のピンが開口４２１、４２２、４５７、および４５９を貫通し、アンビ
ル３０６をキャリア４３１およびカートリッジアセンブリ３０８に枢動可能に連結させる
。
【００６２】
　図１３および図１４に見られるように、エンドエフェクタ３００は、以下でより詳細に
説明するように、第２の駆動シャフト２２０ａによって与えられる回転駆動力を、ステー
プリング処置中に作動スレッド４４０に伝達するための軸方向駆動ねじ４６０をさらに含
む。駆動ねじ４６０は、キャリア４３１内に回転可能に支持され、ねじ山付き部分４６０
ａおよび近位係合部分４６０ｂを含む。駆動ねじ４６０は、駆動ねじ４６０がキャリア４
３１に対して回転され得るように、遠位ハウジング部材４１０内のスラストプレート４１
０ｂによって回転可能に取り付けられる。エンドエフェクタ３００の遠位ハウジング部材
４１０は、枢軸ピン４１７を介してキャリア４３１の近位端に連結されている。ハウジン
グ部材４１０は、その中に係合部分４６０ｂを収容する、そこを通して画定される孔４１
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４（図１４）を含む。駆動ねじ４６０の遠位先端は、キャリア４３１のチャネル４１１内
に画定された凹部内に置かれる。
【００６３】
　図１３～図１５に示すように、駆動ねじ４６０は、以下でさらに詳細に説明するように
、第２の駆動シャフト２２０ａとエンドエフェクタ３００の駆動ねじ４６０とを機械的に
係合する駆動リンケージ６００に連結されている。ハウジング部分４１０内に配置された
駆動リンケージ６００は、駆動ねじ４６０に対して軸外にある。特に、駆動リンケージ６
００によって画定される長手方向軸は、駆動ねじ４６０によって画定される長手方向軸に
対して非平行（例えば、非ゼロの角度）の角度にある。実施形態では、駆動リンケージ６
００は、駆動ねじ４６０と同じ長手方向軸に沿って配置されてもよい。
【００６４】
　図１５を参照すると、駆動リンケージ６００は、近位係合部分６０１および遠位係合部
分６０３を含む。近位係合部分６０１は、連結部材５１５によって係合されるように構成
され、遠位係合部分６０３は、駆動ねじ４６０の近位係合部分４６０ｂに係合するように
寸法決めおよび構成される。特に、係合部分６０１は、対応するファセット面を有する結
合部材５１５のソケット５１６と接合するように構成および寸法決めされたファセット面
を含む。係合部分６０３は、対応するファセット面を有する係合部分４６０ｂのソケット
４６０ｃと接合するように構成および寸法決めされたファセット面も含む。係合部分６０
１および６０３とソケット５１６および４６０ｃとのそれぞれの機械的連結は、係合部分
６０１および６０３の雄型ファセット面の、対応する雌型ファセットソケット５１６およ
び４６０ｃとの当接を介してそれぞれ行われ、連結部材５１５の回転運動が駆動リンケー
ジ６００へ、ひいては駆動ねじ４６０へ伝達される。実施形態では、駆動リンケージ６０
０は、任意の他の適切な機械的連結、例えば、ピン留めを使用して、駆動ねじ４６０およ
び連結部材５１５と機械的に接合してもよい。
【００６５】
　図１３および図１４を参照すると、エンドエフェクタ３００は、キャリア４３１内に配
置された駆動ビーム４６２をさらに含む。駆動ビーム４６２は、垂直支持ストラット４７
２および当接面４７６を含み、当接面４７６はナイフブレード４７４と係合し、ひいては
駆動スレッド４４０と係合する。駆動ビーム４６２は、垂直支持ストラット４７２上に配
置されたカム部材４８０も含む。カム部材４８０は、発射中に体組織に対してアンビル３
０６を徐々に挟持するために、アンビル３０６の外側カム面４８２と係合しかつそれに対
して並進するように寸法決めおよび構成されている。
【００６６】
　長手方向スロット４８４が、アンビル３０６を通って延在し、垂直ストラット４７２の
並進を取り込む。これにより、発射中にカム部材４８０はカバー４３５とアンビル３０６
との間を進むことができる。実施形態では、アンビルカバー４３５は、その下面に形成さ
れた対応する長手方向スロット（図示せず）を含んでもよく、アンビル３０６の上面に固
定されてそれらの間にチャネルを形成する。
【００６７】
　駆動ビーム４６２は、そこを通して画定されるねじ孔４８９を有する保持部分４８８を
含む。駆動ねじ４６０が孔４８９を通して保持部分４８０に螺合され、駆動ねじ４６０が
回転すると、駆動ビーム４６２が駆動ねじ４６０によって画定される長手方向軸に沿って
長手方向に進む。
【００６８】
　使用時、駆動ねじ４６０が時計回り方向に回転されると、カム部材４８０がそのカム面
４８２を押し下げるので、駆動ビーム４６２はアンビル３０６を閉じる遠位方向に進む。
駆動ビーム４６２はスレッド４４０も遠位方向に押し、それが次いでカムウェッジ４４４
を介してプッシャ４３７と係合し、留め具４３３を射出する。駆動ビーム４６２は、プラ
スチック、金属、およびそれらの組み合わせを含むが、これらに限定されない任意の適切
な第１の材料から作製されてもよい。第１および第２の材料は同じであっても異なってい
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てもよい。
【００６９】
　ナイフブレード４７４は、ステープリング処置中に作動スレッド４４０のわずかに後ろ
を進み、体組織留め具の列間に切開を形成する。駆動ビーム４６２が遠位方向に駆動され
ると、垂直ストラット４７２の当接面４７６がナイフブレード４７４を押し、それが次い
でスレッド４４０を遠位方向に押し、留め具４３３を射出し、同時にナイフブレード４７
４で組織を切開する。ナイフブレード４７４および駆動ビーム４６２は、長手方向スロッ
ト４８４および４８５を通って進む。駆動ビーム４６２は、遠位方向に駆動されるときに
アンビルを閉じ、さらにスレッド４４０を押し、それがひいてはナイフブレード４７４の
前方に留め具４３３を射出する。留め具４３３が射出されると、それらは、再び、複数の
アンビルポケット（図示せず）を有するアンビル３０６の組織接触（例えば、下側）面に
対し変形する。
【００７０】
　図１１、図１２、および図１４～１７Ａを参照すると、関節運動アセンブリ２３０が示
されている。アセンブリ２３０は、エンドエフェクタ３００の近位端に連結するための遠
位継手部材２３２と、本体部分２１０の遠位端２１０ｂに連結された近位継手部材２３４
とを含む。
【００７１】
　図１３および図１６～図２１を参照すると、エンドエフェクタ３００のハウジング部分
４１０は、ソケット５８０内の１つ以上の対応する孔５８０ａに挿入するための１つ以上
のポスト４１０ａを含む。ソケット５８０は、継手部材２３２内に回転可能に配置されて
いる。特に、ソケット５８０は、スペーサ２３２ａ内に配置され、その外面に配置された
テクスチャ加工リング２３２ｂを含む。これにより、ソケット５８０は、以下でさらに詳
細に説明するように、継手部材２３２内に長手方向に配置されたシャフト５１３によって
長手方向軸「Ｃ－Ｃ」（図１２）の周りを回転することができる。
【００７２】
　シャフト５１３は１つ以上のファセット５１３ａを含み、シャフト５１３はソケット５
８０の中心孔５８０ｂにキー止めされる。これにより、ソケット５８０はシャフト５１３
と共に回転できる。図１６に示すように、挿入中、駆動リンケージ６００の近位係合部分
６０１は、以下にさらに詳細に説明するように、駆動ねじ４６０を作動させる連結部材５
１５のソケット５１６とも係合する。
【００７３】
　図１７Ａ～図１９を参照すると、近位継手部材２３４および遠位継手部材２３２は、ピ
ン５０５と接合するためのクレビスとして構成および寸法決めされている。ピン５０５は
、ピン５０５の少なくとも一部分に沿って１つ以上の長手方向ファセット５０５ａを含む
。ネックアセンブリ２３０の近位継手部材２３４は、一対の対向円形孔２３５ａ、２３７
ａをそれぞれ含む一対の対向アーム２３５、２３７を含み、それにより、ピン５０５は対
向アーム２３５、２３７の孔２３５ａ、２３７ａ内で回転可能に連結され得る。図１７Ａ
～Ｂを参照すると、アセンブリ２３０の継手部材２３２は、一対の対向孔２３９ａ、２４
１ａを含む一対の対向アーム２３９、２４１も含む。図１７Ｂを参照すると、孔２３９ａ
、２４１ａの各々は、ピン５０５が孔２３５ａ、２３７ａ、２３９ｂ、２４１ｂに挿入さ
れると、ピン５０５が孔２３５ａ、２３７ａ内で自由に回転できるように、ファセット２
３９ｂ、２４１ｂを含む。これにより、ピン５０５のファセット５０５ａとファセット２
３９ｂ、２４１ｂとの嵌合を介して孔２３９ａ、２４１ａの周りでピン５０５に対して継
手部材２３２が固定される。ピン５０５は、継手部材２３２の孔２３９ａ、２４１ａにキ
ー止めされ、近位継手部材２３４の孔２３５ａ、２３７ａ内で自由浮動性であるので、継
手部材２３２は、エンドエフェクタ３００と共に、図２２に示され以下にさらに詳細に説
明されるように、ピン５０５によって画定される関節運動軸「Ｂ－Ｂ」（図１２）の周り
で近位継手部材２３４に対して自由に回転してもよい。
【００７４】
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　図１７Ａおよび図１８を参照すると、アセンブリ２３０は、本体部分２１０内で軸回転
可能であり得る第２の（例えば、作動／発射）駆動シャフト２２０ａも含む。駆動シャフ
ト２２０ａは、そこに連結され駆動シャフト２２０ａによって画定される長手方向軸の周
りにそれと共に回転するように構成された第２の歯車要素５０２を含む。歯車要素５０２
は、第１の伝達歯車要素５０４に噛合により係合している。歯車要素５０４は、ピン５０
５によって所定位置に保持され、ピン５０５の周りを回転するように構成されている。
【００７５】
　歯車要素５０４はまた、継手部材２３２内の歯車要素５０６と噛合により係合している
。歯車要素５０２、５０４、５０６は、継手部材２３２およびエンドエフェクタ３００が
本体部分２１０に対して枢動されても、それらの噛合による係合を可能にするかさ歯車で
ある。歯車要素５０２は軸「Ａ－Ａ」と平行な長手方向軸の周りを回転する。歯車要素５
０４は軸「Ｂ－Ｂ」（図１２）の周りを回転し、歯車要素５０６は軸「Ｃ－Ｃ」（図２お
よび図１０）に平行な長手方向軸の周りを回転する。歯車要素５０６はシャフト５０８に
よって歯車要素５１０に接続されている。歯車要素５０６、歯車要素５１０、およびシャ
フト５０８は、継手部材２３２内で、シャフト５０８の中心軸によって画定される長手方
向軸の周りを回転する。歯車要素５１０は、ひいては、継手部材２３２内に長手方向に配
置されたシャフト５１３の周りを回転する歯車要素５１２と噛合により係合している。歯
車要素５１２は、連結部材５１５の歯車要素５１４に噛合により係合している。連結部材
５１５は、上述のように駆動リンケージ６００に連結されたソケット５１６まで遠位側に
延在するシャフト部分を含む。駆動シャフト２２０ａの回転は、歯車要素５０２、５０４
、５０６、５１０、５１２、５１４、およびソケット５１６の回転をもたらし、それがひ
いては駆動リンケージ６００を介して駆動ねじ４６０を回転させ、それによって、上述し
たような発射プロセスを作動させる。
【００７６】
　引き続き図１６～図２１を参照すると、アセンブリ２３０は、本体部分２１０内で軸回
転可能であり得る第３の（例えば、回転）駆動シャフト２２２ａも含む。駆動シャフト２
２２ａは、それに連結され、駆動シャフト２２２ａによって画定される長手方向軸の周り
をそれと共に回転するように構成された第３の歯車要素５５２を含む。歯車要素５５２は
、第２の伝達歯車要素５５４と噛合により係合している。歯車要素５５４は、ピン５０５
によって所定の位置に保持され、ピン５０５の周りを回転するように構成される。
【００７７】
　歯車要素５５４は、継手部材２３２内の歯車要素５５６とも噛合により係合している。
歯車要素５５２、５５４、５５６は、継手部材２３２およびエンドエフェクタ３００が本
体部分２１０に対して枢動されても、それらの噛合による係合を可能にするかさ歯車であ
る。歯車要素５５２は軸「Ａ－Ａ」と平行な長手方向軸の周りを回転する。歯車要素５５
４は軸「Ｂ－Ｂ」の周りを回転し、歯車要素５５６は軸「Ｃ－Ｃ」と平行な長手方向軸の
周りを回転する。かさ歯車、すなわち歯車要素５０２、５０４、５０６、５５２、５５４
、５５６の使用により、継手部材２３４に対して枢動する継手部材２３２を示す図２３に
示すように、アダプタアセンブリ２００の本体部分２１０に対して関節運動中の継手部材
２３２にはできる得る限り最もきつい屈曲角度９０°が可能となる。
【００７８】
　引き続き図１６～図２１を参照すると、歯車要素５５６は、シャフト５５８によって歯
車要素５６０に接続されている。歯車要素５５６、歯車要素５６０、およびシャフト５５
８は、継手部材２３２内で、シャフト５５８の中心軸によって画定される長手方向軸の周
りを回転する。歯車要素５６０は、ひいては、シャフト５１３に固定的に連結された歯車
要素５６２と噛合により係合し、歯車要素５６２の回転がシャフト５１３の回転をもたら
す。上述したように、ソケット５８０はシャフト５１３にしっかりと連結され、シャフト
５１３が長手方向軸「Ｃ－Ｃ」の周りを時計回りまたは反時計回り方向に回転すると、ソ
ケット５８０も同じ方向に回転する。エンドエフェクタ３００がソケット５８０に上述の
ように係合しているので、エンドエフェクタ３００もシャフト５１３によって同様に回転
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する。エンドエフェクタ３００は、このようにして自身の長手方向軸の周りを回転するよ
うに構成されている。
【００７９】
　本開示は、発射中にエンドエフェクタ３００の回転を防止するための回転ロックアウト
アセンブリ７００も提供する。これにより、さもなければネックアセンブリ２３０内の歯
車を逆送りし、エンドエフェクタを不注意に回転させることになる発射プロセス中に生成
されるトルクによる組織損傷の防止が可能となる。
【００８０】
　図１３、図１５、および図１７Ａを参照すると、ハウジング４１０は、それを通して画
定される孔４２３ａ（図１３）を有するボルト４２９によって相互接続された遠位部分４
２７ａおよび近位部分４２７ｂを含んでもよい。継手部材２３２内に配置されたシャフト
５１３は、それを通して画定される孔４２３ｂ（図１７Ａ）を含む。孔４２３ａおよび４
２３ｂは長手方向に整列している。
【００８１】
　図１５～図１７Ａを参照すると、ロックアウトアセンブリ７００は、孔４２３ａ内に配
置されたプッシュロッド７０２と、継手部材２３２内に配置されたロッキング部材７０４
とを含む。ロッキング部材７０４は、孔４２３ｂ内に配置されたロッド７０６を含む。ロ
ッド７０６の遠位端は、プッシュロッド７０２の近位端と接触しており、そのため、プッ
シュロッド７０２またはロッキング部材７０４の長手方向の移動は、それらの間で伝達さ
れる。ロッキング部材７０４は、歯車要素５６２と噛合により係合するように構成および
寸法決めされた１つ以上のロック突起７０７も含む。ロッキング機構７００は、継手部材
２３２に連結されロッキング部材７０４を遠位方向に押すばね７０８も含む。
【００８２】
　図１６を参照すると、エンドエフェクタ３００が継手部材２３２内に挿入される前は、
ロッキング部材７０４がそのロック突起７０７と係合して、連結部材５１５の作動を防止
している。図１５および図１８に示すように、エンドエフェクタ３００が挿入されると、
駆動ビーム４６２は、発射されておらずそのためにプッシュロッド７０２の遠位端に当接
しているので、最も近位の位置にある。これは、プッシュロッド７０２を近位側に移動さ
せ、それがロッキング部材７０４も近位方向に移動させて、ロック突起７０７を歯車要素
５６２の歯から係合解除する。ロッキング部材７０４の係合解除により、シャフト５１３
、ソケット５８０、およびひいてはエンドエフェクタ３００の、長手方向軸「Ｃ－Ｃ」の
周りの時計回りまたは反時計回り方向の回転が可能となる。
【００８３】
　所望の回転位置に達すると、上述したように発射を開始してよい。発射により駆動ビー
ム４６２が遠位側に移動し、それにより、図２４に示すように、ばね７０８の付勢力のた
めに、プッシュロッド７０２は、ロッキング部材７０４と共に遠位側に進むことができる
。これは、ロッキング部材７０４のロック突起７０７を移動させて、歯車要素５６２と係
合させ、発射プロセス中のエンドエフェクタ３００の回転を防止する。
【００８４】
　図１７Ａ、図１８、および図２５～図２７を参照すると、アセンブリは、本体部分２１
０内で軸回転可能であり得る第１の（例えば、枢動）駆動シャフト２１８ａも含む。駆動
シャフト２１８ａは、ウォームギアとして構成された第１の歯車要素５７０をその遠位端
に含む。歯車要素５７０は、ウォームホイール駆動装置として構成された枢動歯車要素５
７２と噛合により係合している。歯車要素５７２は、それを貫き、ファセット５７４ｂを
有する孔５７４ａを含む。歯車要素５７２は、歯車要素５０４、５５４の間に配置され、
キー止め関係にあるピン５０５のファセット５０５ａと歯車要素５７２の孔５７４ａのフ
ァセット５７４ｂとの噛合を介して、孔５７４ａの周りでピン５０５に固定される。した
がって、歯車要素５７２は、継手部材２３２と共にピン５０５に固定され、それによって
、以下により詳細に説明されるように、継手部材２３２はエンドエフェクタ３００と共に
、ピン５０５によって画定される関節運動軸「Ｂ－Ｂ」の周りを本体部２１０に対して回
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転することができる。
【００８５】
　図２５～図２７に示すように、継手部材２３２の関節運動軸「Ｂ－Ｂ」の周りの関節運
動は、駆動シャフト２１８ａのその長手方向軸周りの回転と、それと同時に起こる、駆動
シャフト２１８ａのその長手方向軸に沿った長手方向の移動とが、ひいては歯車要素５７
０を介して歯車要素５７２を回転させることによって与えられる。同時に起こる駆動シャ
フト２１８ａの回転および長手方向移動は、その近位端にある相補的なウォームギア機構
を介して達成されてもよい。歯車要素５７２がピン５０５にしっかりと連結されているの
で、歯車要素５７２の回転は、ピン５０５と、上述のようにやはりそこにしっかりと連結
されている継手部材２３２とを回転させる。駆動シャフト２１８ａは、駆動シャフト２１
８ａの長手方向移動が所定の点を越えないように防止し、ひいては継手部材２３２および
エンドエフェクタ３００の回転が所望の停止点を超ないように防止する停止部材として作
用するスラストプレート２１８ｂを含む。実施形態では、継手部材２３２は、関節運動軸
「Ｂ－Ｂ」の周りを、第２の長手方向軸「Ｃ－Ｃ」が第１の長手方向軸「Ａ－Ａ」と実質
的に整列する第１の整列位置からいずれの方向にも約１５０°として約３００°まで回転
し得る。さらなる実施形態では、継手部材２３２は、関節運動軸「Ｂ－Ｂ」の周りを、第
１の整列位置からいずれの方向にも約９０°として約１８０°まで回転し得る。
【００８６】
　歯車要素５７０および５７２の間の歯車関係により、アダプタアセンブリ２００に対す
るエンドエフェクタ３００の正確な枢動が可能となる。加えて、歯車要素５７０および５
７２は、ウォームギア／ウォームホイール駆動関係による歯車減速を提供し、それにより
、アダプタアセンブリ２００の近位端における追加の歯車減速機構の必要性を回避する。
【００８７】
　図２８～図３０を参照すると、長手方向並進駆動シャフト１２１８ａを含む、本開示に
従って提供される関節運動アセンブリ１２３０の別の実施形態が示されている。関節運動
アセンブリ１２３０は、関節運動アセンブリ２３０と実質的に同様であり、関節運動アセ
ンブリ２３０の構成要素のほとんどを含み、それらは繰り返しを避けるために以下では説
明しない。駆動シャフト１２１８ａは本体部分２１０内に動作可能に配置される。駆動シ
ャフト１２１８ａは、枢動歯車要素５７２と係合する第１の歯車要素１５７０を含む。実
施形態では、歯車要素１５７０は、図３０に最もよく示されているように、ラックアンド
ピニオン関係で枢動歯車要素５７２と係合する鋸歯状ラックとして構成されてもよい。
【００８８】
　図３１～図３３を参照すると、継手部材２３２の関節運動軸「Ｂ－Ｂ」（図２８）の周
りの関節運動は、長手方向軸「Ａ－Ａ」（図１０）に平行な、その長手方向軸に沿った駆
動シャフト１２１８ａの長手方向並進によって与えられる。駆動シャフト１２１８ａの長
手方向の移動は、ひいては第１の歯車要素１５７０を介して枢動歯車要素５７２を回転さ
せる。駆動シャフト１２１８ａの長手方向並進は、駆動シャフト２１８ａに関して上述し
た駆動機構を介して達成されてもよい。第１歯車要素１５７０は、第１歯車要素１５７０
の一部が駆動シャフト１２１８ａの近位端に隣接するように、駆動シャフト１２１８ａに
沿って延在してもよい。枢動歯車要素５７２はピン５０５にしっかりと結合されているの
で、枢動歯車要素５７２の回転は、ピン５０５と、上述のようにそれにまたしっかりと連
結された継手部材２３２とを回転させる。
【００８９】
　駆動シャフト１２１８ａは、駆動シャフト１２１８ａの長手方向並進が所定の限界（例
えば、近位限界１２１９ａまたは遠位限界１２１９ｂ）を超えないよう防止する、ひいて
は継手部材２３２およびエンドエフェクタ３００の回転が所望の点を越えないよう防止す
る停止部材として作用するスラストプレート１２１８ｂも含む。実施形態では、継手部材
２３２は、関節運動軸「Ｂ－Ｂ」の周りを、第２の長手方向軸「Ｃ－Ｃ」（図２８）が第
１の長手方向軸「Ａ－Ａ」（図１０）と実質的に整列する第１の整列位置からいずれかの
方向にも第１および第２の枢動位置まで枢動してもよい。第１および第２の枢動位置は、
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第１の整列位置からいずれの方向にも約１５０°の枢動として約３００°までとし得る。
さらなる実施形態では、継手部材２３２は、関節運動軸「Ｂ－Ｂ」の周りを、第１の整列
位置からいずれの方向にも約９０°の枢動として約１８０°まで枢動し得る。
【００９０】
　歯車要素１５７０および５７２の間の歯車関係により、アダプタアセンブリ２００に対
するエンドエフェクタ３００の正確な枢動が可能となる。加えて、歯車要素１５７０およ
び５７２の相互作用は、関節運動ネックアセンブリ１２３０に装着されたエンドエフェク
タに枢軸周りでかかる外力が、完全停止に達する（すなわち、スラストプレート１２１８
ｂが近位または遠位限界１２１９ａ、１２１９ｂに達する）までモータを逆駆動すること
を容認する逆駆動機構を提供してもよい。完全停止は、エンドエフェクタ３００の第１ま
たは第２の回転位置に対応してもよい。逆駆動機構は、モータにかかる力を逆駆動機構に
よって低減するように構成された力乗数を含んでもよい。力乗数は約１から約４０でよく
、実施形態では約５から約２０でよい。
【００９１】
　上述の例では、手持ち型器具ハンドルは、取り外し可能かつ交換可能および／または充
電式の電池と、モータならびにコンピュータおよびメモリ構成要素と、を収容していた。
取り外し可能かつ交換可能なアダプタアセンブリは、１つ以上のエンドエフェクタ構成に
対応し、エンドエフェクタは取り外し可能かつ交換可能である。例えば、アダプタは、吸
引および潅注、可視化といった様々な他の特徴部を伴うまたは伴わない、様々なサイズの
円形ステープリングリロードエンドエフェクタと共に使用されるように構成される。その
他のアダプタが、様々なサイズ、構成で登場し、切開先端および／またはプレロードされ
た外科用バットレス材料といった他の特徴部を有する場合もある外科用リニアステープリ
ングリロードと共に使用するために入手可能である。上述の例では、ハンドルは、使い捨
てであってもよいし、単一処置用でもよいし、または滅菌可能で所定数の処置用に再使用
されてもよい。
【００９２】
　図３４に示す別の例では、外科用ステープリングハンドル２０１０は、取り外し可能か
つ再使用可能なモータおよび電池（図示せず）を含み、ハンドルハウジング２０１２自体
が開閉して、それらの構成要素を受容する。これは、ハンドルハウジング内に密閉状態で
収容され得るモータの有効寿命を延ばし、モータ、電池等を滅菌する必要性を回避する。
ハンドルハウジング２０１２は、図示のように貝殻のように開くことができ、再滅菌可能
である。ハンドルハウジングは、一連のボタン２０１４を担持し、関節運動、組織の挟持
、組織のステープリング、および組織の切断を作動するための制御を行う。これらのボタ
ン、ならびに様々なインジケータ（ライト、画面など）は、上で議論されたものまたはそ
れに類似するものであり得る。コントローラは、望ましくは、器具の使用に関する情報を
記録し、エンドエフェクタリロード、アダプタ、ステープルカートリッジアセンブリなど
の他の構成要素に設けられたセンサと相互作用することができるマイクロプロセッサおよ
びメモリ構成要素を含む。
【００９３】
　アダプタアセンブリ２０１６は、上述のように取り外し可能であり得るか、またはハン
ドルに永久的に装着され得ると考えられる。アダプタアセンブリは、関節運動、ジョーの
開閉など、エンドエフェクタ（図３４Ａ）を操作するための機械構成要素を有する駆動機
構を含む。図３５に示すように、アダプタアセンブリ２０１６は、ノブ２０２０を備えた
近位端部２０１８と、外科用ステープリングエンドエフェクタリロード３０１０に装着さ
れ得る遠位端２０２２とを有する。近位端２０１８は、アダプタアセンブリ２０１６の近
位端２０１８でアクセス可能な近位端２０２８を備えた送りねじ２０２６を有する。内管
２０３０は、送りねじ２０２６の回転が近位方向または遠位方向に内管２０３０を並進さ
せるように螺旋形ねじ山も有する送りねじと螺合により係合する（すなわち、螺旋溝を有
する）。ノブ２０２０に取り付けられるように、送りねじの近位端にスラスト軸受２０３
２（図３６）がある。プッシャ２０３４は、送りねじの遠位端２０２６ａに装着され、ピ
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ン、ねじなどを介してバー２０３６に接続される。内管２０３０、スラスト軸受２０３２
、およびプッシャ２０３４は、図３９Ａおよび図３９Ｂにも見ることができる
【００９４】
　アダプタアセンブリは、関節運動する細長いシャフトの内部に駆動機構を有する。図３
７に示すように、アダプタアセンブリ２０１６の遠位端２０２２は、バー２０３６の両側
にそれぞれ１つずつ一対のバーガイド２０３８を有し、バーガイドに隣接して、バーガイ
ドに隣り合うがそれらより遠位に一対の吹出しプレート２０４６がある。バー自体は、互
いに積み重ねられた複数の層、すなわちステンレス鋼または同等の材料で作られている。
バーの遠位端２０４０において、ビームがバーに装着されている。図示されたビームは上
方フランジ２０４２ａを有するＩ形ビーム２０４２であり、下方フランジ２０４２ｂが装
着されている。バーは、バーおよび吹出しプレート２０４６を包囲するように開口２０４
６を有する支持ブロック２０４４によってさらに支持される。支持ブロックは湾曲した形
状であり、支持ブロックの凸側が近位に面しており、ステンレス鋼のような強靭な材料で
作られている。図３７に見られるように、吹出しプレートは各々、取り付け部材２０５０
のスロットに受容されるためのフランジ２０４８を形成する遠位端２０４６ａを有する。
取り付け部材２０５０は、アダプタアセンブリ２０１６の遠位端を形成し、エンドエフェ
クタリロードに装着され得る。取り付け部材２０５０は、支持ブロック２０４４を受容か
つ支持するための、およびエンドエフェクタリロードがアダプタ（図３８を参照）に対し
て関節運動して枢動するときにアセンブリ（バー、吹出しプレート、支持ブロック）がア
ダプタアセンブリに対して中心外に移動するように支持ブロック２０４４が移動すること
を可能にするための弓形スロットも有する。そのような移動において、バーガイド２０３
８も同様に移動される（図３９を参照）。バー、一対のバーガイド、一対の吹出しプレー
ト、および支持ブロックは、アダプタアセンブリ内の中心位置からアダプタアセンブリ内
の中心外位置まで枢動可能である。
【００９５】
　デバイスが関節運動すると、バーガイドの遠位端部は、中心外に枢動し、吹出しプレー
トおよびバーを形成する複数の層を支持する。ガイドが中心外に枢動すると、バーが駆動
される半径が大きくなり、バーおよびバーを構成する層にかかる応力が低減される。バー
ガイドは別個の部材であるが、一緒に枢動する。反対方向に関節運動するとき、アセンブ
リは同様に動作する。
【００９６】
　Ｉ形ビーム２０４２およびバー２０３６は、内管２０３０によって遠位方向に移動され
、エンドエフェクタジョー部材を組織上に閉じさせ、ステープルを発射して組織を切断す
る。（図３９Ａおよび３９Ｂ）。エンドエフェクタリロード３０１０は、アンビルアセン
ブリ３０１２と、カートリッジアセンブリ３０１４と、カートリッジアセンブリを受容す
るためのチャネル３０１６とを有する。エンドエフェクタリロード３０１０全体をアダプ
タアセンブリ２０１６に装着し、使用後に取り外して交換することができる。（図４６）
。アンビルアセンブリ３０１２は機械加工および／または合わせて溶接された１つ以上の
部品であり得、アンビルプレート３０１２ａに対して駆動されたときにステープルを閉じ
形状に成形するような形状の凹部を有するアンビルプレート３０１２ａを有する。ステー
プルカートリッジアセンブリ３０１４は、チャネル３０１６に装着され、未成形ステープ
ルを収容し、それらをカートリッジアセンブリ３０１４から組織へ射出させるスロット（
図５０にも見られる）を備えた上面を有する。
【００９７】
　アンビルアセンブリ３０１２、ステープルカートリッジアセンブリ３０１４、およびチ
ャネル３０１６は、Ｉ形ビーム２０４２およびバー２０３６を通過させるスロットを有す
る。バー２０３６の層は、アンビルアセンブリ３０１２のスロットとチャネル３０１６の
スロットの両方に延在するように寸法決めされる。ステープルカートリッジアセンブリ３
０１４は、スレッド上に回転可能に支持されたナイフ３０２０を担持するスレッド３０１
８を有する。ナイフは、組織を切断するための上向き位置に付勢することができるか、ま
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たはそれは、組織にアクセスしない下向き位置に付勢することができ、および／またはナ
イフ３０２０は、Ｉ形ビーム２０４２の特徴部によって移動され得る。図４０に示すよう
に、Ｉ形ビームの特徴部は、ナイフ３０２０上の突起３０２４をカム運動させるためのス
ロット３０２２とすることができる。バーおよびＩ形ビームが遠位側に移動されると、Ｉ
形ビームのフランジ２０４２ａおよび２０４２ｂとアンビルアセンブリおよびチャネルと
の係合により、組織に係合するためにアンビルアセンブリ、ステープルカートリッジアセ
ンブリ、およびチャネルを接近させる。遠位側へのさらなる移動において、Ｉ形ビーム２
０４２は、スレッド３０１８およびナイフ３０２０を遠位側に押す。（図４０および図４
０Ａを参照。以下により詳細に説明され、少なくとも図５２～図６３に示される実質的に
同様の実施形態も参照）。スレッドは、ステープルカートリッジアセンブリ内のプッシャ
と相互作用して、ステープルをスロットから押し出す。他の例では、ナイフはＩ形ビーム
２０４２上に直接形成することができる。
【００９８】
　アダプタアセンブリ２０１６の関節運動機構３０３０の近位端３０３０ａを図４１に示
す。近位端３０３４にねじ山を有する円筒形関節運動ナット３０３２。対応するねじ山を
有する入力シャフト３０３６は、ナット３０３２のねじ山と噛合している。回転シャフト
３０３６は、ねじの動作によってナット３０３２を回転させる。ナット３０３２の内部は
、中空であり、螺旋溝３０３８も有する。溝３０３８は、ナット３０３２の内側に配置さ
れたねじ３０４２（図４２）の外側の溝３０４０と係合する。ナット３０３２が回転する
と、ねじは、遠位側または近位側に移動して、関節運動リンク３０４４を移動させる。こ
のようにして、リンクの遠位側への移動は、エンドエフェクタを一方の方向に関節運動ま
たは枢動させ、リンク３０４４の近位側への移動は、エンドエフェクタを他方の方向に関
節運動または枢動させる。
【００９９】
　アダプタアセンブリ２０１６の関節運動機構３０３０の遠位端３０３０ｂを図４３に示
す。関節運動リンク３０４４は、ピンを介した短いリンク３０４８である第２のリンクへ
の接続で終わる。短いリンクは、湾曲しており、中心外位置で取り付け部材２０５０にピ
ン留めされている。（図４４）。取り付け部材２０５０は、ピン３０５０ａでアダプタア
センブリ２０１６に接続され、取り付け部材２０５０は、リンク３０４４、３０４８が移
動されたときにピン３０５０の周りを枢動する。（図４４および図４５参照）。
【０１００】
　アダプタアセンブリ２０１６の近位端２０１８のノブ２０２０は、それ自身の長手方向
軸「Ａ」の周りでアダプタアセンブリ全体を回転させるための機構を収容する。回転入力
シャフト３０５２は、リングギア３０５５に噛合している歯車３０５４を回転させる。入
力シャフトが回転すると、ノブ２０２０、外管２０２１、およびそれに装着されたものす
べてが回転する。（図４５Ａ）。
【０１０１】
　図４６は、エンドエフェクタリロード３０１０のアダプタアセンブリへの装着を示す。
アンビルアセンブリ３０１２は、組織停止部３０６０を形成する半円筒形近位端３０１２
ａを有する。組織停止部３０６０は、リロード３０１０の各側に１つずつ、壁を形成する
。各組織停止部３０６０の内面には、ロッキングタブ３０６２が画定されている。ロッキ
ングタブは各々、取り付け部材の接続特徴部に受容される延長部３０６２ａを有する。取
り付け部材の接続特徴部は、取り付け部材２０５０内に画定された一対のキー溝２０５１
である。（図４６、図４７、図４８）。キー溝は各々、アダプタアセンブリ上にリロード
をロックするための延長部３０６２ａを受容するスロットを形成する。キー溝スロットは
、上方に開いており、エンドエフェクタリロードは、リロードの下方への移動によって、
アダプタアセンブリ上にロックされる。（図４７および図４８）。ばねフィンガ２０５１
ａがロッキングタブ延長部に係合する。（図４８Ａ）。
【０１０２】
　上述の例は、エンドエフェクタリロード３０１０において取り外しおよび交換されるこ
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とが意図されていないステープルカートリッジアセンブリを有する。さらなる例では、ア
ダプタアセンブリ２０１６およびエンドエフェクタリロード３０１０は、エンドエフェク
タリロードが取り外し可能かつ交換可能なステープルカートリッジアセンブリを有するこ
とを除いて、上述した通りである。図４９および図５０に示すように、ステープルカート
リッジアセンブリ３０１４”は、ステープルカートリッジ本体４０１５の後方向き開口３
０１４ａ”と支持トレイの対応開口３０１８ａ”とによって形成されるスナップ嵌め構成
をその近位端に有する。これらの開口は、スナップ嵌め関係でチャネル３０１６”内のボ
ス３０１６ａ”と係合する。このようにして、エンドエフェクタリロード、アダプタアセ
ンブリ、およびステープラハンドルは、エンドエフェクタリロードを交換することなく再
使用して別のステープルセットを発射することができる。ステープル線の長さは、エンド
エフェクタリロードの選択に依存するので、組織内に形成されるステープル線の長さを変
更するためには、その構成要素は交換しなければならない。しかし、ステープルのサイズ
およびステープルの構成（複数のステープルサイズまたはすべて同じサイズのステープル
）は、プレロードされたバットレスまたは湾曲した先端またはその他の特徴部があるかど
うかにかかわらず、ステープルカートリッジアセンブリ３０１４”の選択を変更すること
によって変更することができる。取り外し可能かつ交換可能なステープルカートリッジア
センブリを有する器具における手動作動ステープラハンドルは、米国特許第９，０１６，
５３９号に開示されており、その全開示が参照により本明細書に組み込まれるものとする
。
【０１０３】
　アダプタアセンブリにおける関節運動機構のさらなる代替例では、図５１は、アダプタ
アセンブリ４０１６の遠位部分にねじ山付き係合部を有する関節運動機構を示す。関節運
動機構は上述した通りであり、ピン４０４６によって互いに連結された関節運動リンク４
０４４と短いリンク４０４８とを有する。駆動シャフト４０４９は、アダプタアセンブリ
４０１６の遠位端まで延在し、その遠位端に一連のねじ山４０５０を形成する。ねじ山４
０５０は、関節運動リンク上のねじ山と係合し、駆動シャフト４０４９が回転するときに
関節運動リンク４０４４を並進させるために使用される。
【０１０４】
　ここで図５２～図６３を参照すると、エンドエフェクタの別の実施形態は、一般にエン
ドエフェクタ５０００と称される。エンドエフェクタ５０００は、ツールアセンブリ５１
００（例えば、マルチユースローディングユニットまたはＭＵＬＵ）と、ツールアセンブ
リ５１００に取り付けられるカートリッジアセンブリ５２００と、を含む。上記のツール
アセンブリ３０４と同様に、ツールアセンブリ５１００は、一般に、一緒に枢動可能に連
結された、第１のジョー部材５１１０および第２のジョー部材５１１２を含む。第２のジ
ョー部材５１１２は、選択的に交換可能であり得るカートリッジアセンブリ５２００、送
りねじ５１１４、および送りねじ５１１４に螺合可能に連結されるＩビーム５１１６（図
６１を参照）を支持し、第１および第２のジョー部材５１１０、５１１２を接近させるた
め、および／またはエンドエフェクタ５０００を発射するために、カートリッジアセンブ
リ５２００に沿って、Ｉビーム５１１６を選択的に前進させる。エンドエフェクタ５００
０は、外科用器具１００に選択的に連結する、アダプタアセンブリ２００ｘに連結するよ
うに構成される（図５２Ａを参照）。
【０１０５】
　図５４を参照すると、エンドエフェクタ５０００のカートリッジアセンブリ５２００は
、カートリッジホルダ５２１０と、組織接触面５２２２を有するカートリッジ５２２０と
を含む。カートリッジアセンブリ５２００のカートリッジホルダ５２１０およびカートリ
ッジ５２２０は、プッシャ５２３０、プッシャ５２３０で支持された留め具５２４０、お
よびカートリッジアセンブリ５２００に沿って摺動可能に前進可能で、プッシャ５２３０
がスレッドアセンブリ５２５０に沿ってカム運動した際に、カートリッジ５２２０から留
め具５２４０を発射する、スレッドアセンブリ５２５０を支持する。
【０１０６】
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　図５５～図５９に見られるように、スレッドアセンブリ５２５０は、作動スレッド５２
５２と、第１の位置と第２の位置との間で作動スレッド５２５２上に枢動可能に支持され
る、ナイフアセンブリ５２５４と、を含む。作動スレッド５２５２は、ナイフマウント５
２５２ｂによって分離され、プッシャ５２３０（図５４）に留め具駆動力を及ぼすように
構成されている、複数の直立カムウェッジ５２５２ａを含む。ナイフマウント５２５２ｂ
は、その中にばね孔５２５２ｃおよび垂直チャネル５２５２ｄを画定する。ナイフマウン
ト５２５２ｂは、ナイフマウント５２５２ｂの側壁５２５２ｆから横方向に延在して、そ
の上にナイフアセンブリ５２５４を枢軸可能に支持する枢軸ピン５２５２ｅ、ナイフマウ
ント５２５２ｂから近位に延在し、ナイフアセンブリ５２５４が第２の位置に配置された
ときに、ナイフアセンブリ５２５４に横方向の安定性を提供するように位置付けられる安
定化フィンガ５２５２ｇ、およびナイフアセンブリ５２５４にわたって延在し、ナイフア
センブリ５２５４を第２の位置に支持して、組織切断を容易にするように位置付けられる
ブロッキングアーム５２５２ｈをさらに含む。ナイフアセンブリ５２５４は、ナイフマウ
ント５２５２ｂのばね孔５２５２ｃ内に受容されるばね５２５４ａ（例えば、圧縮ばね）
と、ばね５２５４ａと係合するナイフ５２５４ｂと、を含む。矢印「Ａ」によって示され
るように、ナイフアセンブリ５２５４のナイフ５２５４ｂは、枢軸ピン５２５２ｅ上で枢
軸可能に支持されて、ナイフ５２５４ｂがカートリッジ５２２０の組織接触面５２２２の
下に配置されて、組織の切断を防ぐ第１の位置（図５５）と、ナイフ５２５４ｂがカート
リッジ５２２０の組織接触面５２２２の上に持ち上げられて、組織接触面５２２２上に支
持された組織の組織切断を可能にする第２の位置（図５６）との間でナイフ５２５４ｂが
枢軸ピン５２５２ｅの周りで枢動（例えば、回転）することができるようにする。
【０１０７】
　ナイフアセンブリ５２５４のナイフ５２５４ｂは、ナイフ５２５４ｂの近位端部分に配
置されたナイフヘッド５２５４ｘ上のブレード５２５４ｄを支持するナイフアーム５２５
４ｃを含む。ナイフ５２５４ｂは、ナイフマウント５２５２ｂの枢軸ピン５２５２ｅを受
容する、その遠位端部分の枢軸穴５２５４ｅをさらに画定する。ナイフアーム５２５４ｃ
は、アーチ形状を含み、ナイフマウント５２５２ｂのブロッキングアーム５２５２ｈの底
面に係合して、ナイフ５２５４ｂがナイフ５２５４ｂの第２の位置を越えて枢動すること
を防止するように配置される。ナイフアーム５２５４ｃは、ナイフ５２５４ｂのブレード
５２５４ｄがナイフマウント５２５２ｂのブロッキングアーム５２５２ｈの下に位置付け
られる第１の位置に向けて、ばね５２５４ａをナイフ５２５４ｂに付勢すすできるように
、ばね５２５４ａと係合する遠位足部５２５４ｆをさらに含む（図５７を参照）。遠位足
部５２５４ｆは、アーチ５２５４ｇを含み、ナイフ５２５４ｂが枢軸ピン５２５２ｅの周
りを枢動する際に、それに沿ってばね５２５４ａの遠位部分がカム運動する。ナイフアセ
ンブリ５２５４のばね５２５４ａは、遠位足部５２５４ｆを遠位に付勢して、ナイフ５２
５４ｂを第１の位置に維持するように（例えば、ブレード５２５４ｄがカートリッジ５２
２０の組織接触面５２２２の下にとどまるように）位置付けられる。遠位足部５２５４ｆ
は、ナイフ５２５４ｂが第１の位置から第２の位置へとナイフマウント５２５２ｂに対し
て枢動するときに、ナイフマウント５２５２ｂの垂直チャネル５２５２ｄに受容可能であ
る、近位つま先部５２５４ｈをさらに含む。
【０１０８】
　図６０～図６３に示される動作において、Ｉビーム５１１６は、第１および第２のジョ
ー部材５１１０、５１１２の間で前進して、第１および第２のジョー部材５１１０、５１
１２を接近させるまたは一緒に挟持する（図６０を参照）。そのような挟持された位置で
は、Ｉビーム５１１６の遠位面５１１６ａは、スレッドアセンブリ５２５０の作動スレッ
ド５２５２の近位面５２５２ｘから離間され、スレッドアセンブリ５２５０のナイフ５２
５４ｂのナイフヘッド５２５４ｘは、Ｉビーム５１１６のカム面５１１６ｂと接触する。
矢印「Ｂ」で示すように、送りねじ５１１４の回転に応答して、Ｉビーム５１１６がさら
に遠位に前進するとき、矢印「Ｒ」で示すように、スレッドアセンブリ５２５０のナイフ
５２５４ｂのナイフヘッド５２５４ｘは、Ｉビーム５１１６のカム面５１１６ｂに沿って
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上方にカム運動し、かつナイフアセンブリ５２５４のばね５２５４ａによって付与される
ばね付勢力に対抗してカム運動する。ナイフヘッド５２５４ｘがＩビーム５１１６のカム
面５１１６ｂに沿ってカム運動すると、ナイフ５２５４ｂは、矢印「Ａ」で示すように、
第１位置から第２位置に向かって上方向および遠位方向に枢動（例えば、回転）する（図
６２を参照）。ナイフアセンブリ５２５４のナイフ５２５４ｂがその第２の位置に向かっ
て移動すると、Ｉビーム５１１６の遠位面５１１６ａは、作動スレッド５２５２の近位面
５２５２ｘに接近する。
【０１０９】
　ナイフ５２５４ｂが、その第２の位置にあり、その結果、ナイフ５２５４ｂのブレード
５２５４ｄがカートリッジ５２２０の組織接触面５２２２の上にあり、Ｉビーム５１１６
の遠位面５１１６ａが作動スレッド５２５２の近位面５２５２ｘと接触している場合、Ｉ
ビーム５１１６のさらなる遠位前進によって、スレッドアセンブリ５２５０が、矢印「Ｃ
」によって示されるように、カートリッジアセンブリ５２００を通って遠位に前進し、留
め具５２４０を形成し、エンドエフェクタ５０００によって挟持された組織を切断するた
めにエンドエフェクタ５０００を発射する。発射されると、カートリッジアセンブリ５２
００は、エンドエフェクタ５０００を後で再利用するために、取り外して交換され得る。
【０１１０】
　いくつかの実施形態では、ナイフアセンブリ５２５４のナイフヘッド５２５４ｘは、そ
こから横方向に延在し、かつ例えば、Ｉビーム内に画定されたスロット（例えば、図４０
のスロット３０２２を参照）を通じて並進して、ナイフ５２５４ｂの枢動運動を容易にす
るように構成されているガイドピンを含み得る（例えば、そのようなガイドピン「ＧＰ」
を有する同様の実施形態を示す図４０Ａおよび４０Ｂを参照）。
【０１１１】
　当業者であれば、本明細書において具体的に説明され、添付の図面に示される構造およ
び方法が、非限定的で例示的な実施形態であり、説明、開示、および図面が、単に特定の
実施形態を例示しているものと解釈されるべきであることを理解するであろう。したがっ
て、本開示は、説明される厳密な実施形態に限定されることがなく、種々の他の変更およ
び修正を、本開示の範囲または主旨から逸脱することなく、当業者により行うことができ
ることを理解されたい。例えば、外科用器具１００および／またはエンドエフェクタ３０
０は、ステープルを適用する必要はなく、当技術分野で知られているように、２部構成留
め具を適用してもよい。さらに、ステープルまたは留め具の線形列の長さは、特定の外科
的処置の要件を満たすように変更されてもよい。したがって、ステープルカートリッジア
センブリ内のステープルおよび／または留め具の線形列の長さはそれに応じて変更されて
もよい。また、特定の実施形態に関連して示される、または説明される構成要素および特
徴は、特定の他の実施形態の構成要素および特徴と、本開示の範囲から逸脱することなく
組み合わせることができ、このような修正および変形もまた、本開示の範囲に含まれる。
したがって、本開示の主題は、具体的に示され、記載されているものによって限定されな
い。
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