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(57)【要約】
【課題】　正確な回転位置決めを行う。
【解決手段】　クランピング機構と関連超音波エンドエ
フェクターの協同作業で組織の切断、凝固および固定が
起こるような構造にする。上記クランピング機構とエン
ドエフェクターの選択的な割出し回転位置決めを、この
装置のクランプ駆動機構の中に移動止め機構を組み込む
ことで達成する。このような構造配置にし、この装置の
ウエイブガイドに関連超音波駆動装置を有効連結させて
それが上記クランピング機構と一緒に回転するようにす
ると、この装置の細長い部分をこの装置のハウジングに
関して選択的に回転可能なように位置させることができ
る。
【選択図】　図５
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　超音波外科クランプ装置であって、
　ハウジング；
　上記ハウジングに回転可能なように連結している基部末端と遠方末端を有する外側管状
被覆物；
　上記外側管状被覆物内に往復運動可能なように位置していてそれと一緒に上記ハウジン
グに関して回転する内側の作動部材；
　上記外側管状被覆物の上記遠方末端の遠位に伸びているエンドエフェクターを有してい
て上記外側管状被覆物内に位置する超音波ウエイブガイド；
　上記外側管状被覆物の上記遠方末端に旋回し得るように取り付けられていて上記エンド
エフェクターに関して旋回移動することで組織をクランプアームと上記エンドエフェクタ
ーの間に固定するクランプアームであって、上記作動部材の往復運動によって上記クラン
プアームが上記エンドエフェクターに関して旋回移動するように上記作動部材に作動的に
連結しているクランプアーム；
　上記ハウジングに旋回可能なように取り付けられている動作レバー、および上記動作レ
バーの旋回移動で上記作動部材が往復運動することで上記クランプアームが旋回移動する
ように上記動作レバーと上記作動部材を相互連結させている手段；
を含み、上記相互連結させている手段は上記作動部材が上記動作レバーに関して回転する
ことを容認するものでありかつ上記作動部材および管状外側被覆物が上記ハウジングに関
して起こす回転移動を指示するための移動止め手段を含み、
　ここで、上記相互連結されている手段が、周囲に間隔を置いて位置するくぼみを限定す
る複数の歯を限定している移動止め受け表面を限定する、共同回転するように上記作動部
材に連結しているドライブカラーと、上記動作レバーに連結しており少なくとも一つの移
動止めを有するドライブヨークとを含んでなり、上記くぼみが、上記作動部材および管状
外側被覆物が上記ハウジングに関して起こす回転移動を指示するための上記少なくとも１
つの移動止めを受けるように適合されており、
　相互連結されている手段が、鉗子アームとウエイブガイドの対応する回転を可能にする
、
超音波外科クランプ装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は一般に超音波外科装置に関し、より詳細には、組織の凝固および／または切断
をもたらす外科用超音波クランプコアギュレーター（ｃｌａｍｐ　ｃｏａｇｕｌａｔｏｒ
）装置に関し、それに、超音波エンドエフェクター（ｅｎｄ－ｅｆｆｅｃｔｏｒ）および
関連クランプアーム（ｃｌａｍｐ　ａｒｍ）の回転位置［アセンブリ（ａｓｓｅｍｂｌｙ
）のハウジング（ｈｏｕｓｉｎｇ）に関する］を決める割出す移動止め（ｄｅｔｅｎｔ）
機構を含める。
【背景技術】
【０００２】
　超音波外科装置はユニークな性能特徴を有することから、このような装置は外科処置で
益々幅広く用いられるようになるであろう。超音波外科装置は、具体的な装置構造および
操作パラメーターに応じて、組織の切断および凝固による止血を実質的に同時にもたらし
、望ましくは患者の外傷を最小限にし得る。典型的には、上記装置の遠方末端に位置する
エンドエフェクターが切断作用を果し、このエンドエフェクターは、超音波エネルギーを
上記エンドエフェクターに接触する組織に伝達する。このような性質を有する超音波装置
に開放性（ｏｐｅｎ）外科使用または腹腔鏡もしくは内視鏡外科処置に適するような構造
を持たせることができる。
【０００３】
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　超音波エネルギーを患者の組織に連結させる目的で、組織を超音波外科装置のエンドエ
フェクターに押し付けるクランプ機構を含めた超音波外科装置が開発された。そのような
装置（時には超音波トランセクター（ｔｒａｎｓｅｃｔｏｒ）と呼ばれる）が特許文献１
（引用することによって本明細書に組み入れられる）に開示されている。しかしながら、
典型的な構造に含まれているクランプ機構は上記装置の取っ手、即ちハンドピース（ｈａ
ｎｄ　ｐｉｅｃｅ）に関して固定された方向で取り付けられている。このように、外科医
は、典型的に、クランピング（ｃｌａｍｐｉｎｇ）機構の回転方向を変えようとする場合
には装置全体を物理的に回転させる必要があった。このことによって上記装置を便利に用
いることが妨げられる可能性がある。
【０００４】
　本発明は、クランプ機構および関連エンドエフェクターの回転位置を装置のハウジング
に関して選択的に決めることを可能にする改良超音波外科クランプコアギュレーター装置
に向けたものであり、ここでは、使用中の正確な回転位置決めを容易に行うことができる
ように、望ましくは、上記回転移動に割出す。
【０００５】
【特許文献１】米国特許第５，３２２，０５５号
【発明の開示】
【０００６】
　本発明の原理を具体化した超音波外科クランプコアギュレーター装置の構造は、外科処
置中に組織の切断、凝固および固定を選択的に行うことを可能にする構造である。この装
置のクランピング機構の回転位置（この構造物のハウジングに関係した位置）を選択的に
決めることができるようにしていることから、この装置は便利かつ有効な使用が助長され
ており、このように、外科医はクランピング機構をハウジングの回転操作なしに要求に応
じて選択的に位置させることができる。ハウジングに関するクランピング機構の回転位置
を決める割出す機能を果す移動止め機構を与えていることから、有効かつ便利な使用が助
長される。好適には、上記装置の超音波ウエイブガイドを超音波駆動装置に有効連結させ
（ｏｐｅｒａｔｉｖｅｌｙ　ｃｏｕｐｌｅｄ）、この駆動装置とウエイブガイドをクラン
ピング機構を伴う１つの装置として装置ハウジングに関して回転可能にする。
【０００７】
　例示態様に従い、本超音波外科クランプ装置にハウジングを含め、このハウジングに好
適にはハンドグリップ（ｈａｎｄｇｒｉｐ）部分を含める。更に、上記装置に細長い部分
（内視鏡で用いるに適した構造であってもよい）を含め、この細長い部分に、基部末端（
これを上記ハウジングに回転可能なように連結）と遠方末端（組織の切断、凝固および／
または固定を行う領域に位置させることができる）を有する外側の管状被覆物（ｓｈｅａ
ｔｈ）を含める。好適な態様では、この外側被覆物の割出し回転（装置のハウジングに関
係した回転）をもたらす回転ノブ（ｋｎｏｂ）を上記外側の管状被覆物に取り付ける。
【０００８】
　上記外側の管状被覆物内に内側の管状作動部材を往復運動可能なように位置させてそれ
と一緒に上記外側被覆物と有効連結させることで上記装置のハウジングに関して回転する
ようにする。この作動部材の往復運動を通して上記装置のクランピング機構（上記外側被
覆物の遠方末端に与えた）の所望操作を行う。
【０００９】
　超音波ウエイブガイドを上記外側の管状被覆物内に位置させ、このウエイブガイドの長
さは、上記外側の管状被覆物および内側の管作動部材の長さに及ぶ。この超音波ウエイブ
ガイドは、それの遠方末端の所にエンドエフェクターを含み、このエンドエフェクターの
遠方末端は上記外側管状被覆物の遠方末端に及ぶ。このエンドエフェクター（時には「ブ
レード」とも呼ぶ）を関連超音波駆動装置に備わっている変換器で超音波的に駆動させ、
その結果として起こるエンドエフェクターの長さ方向超音波振動で所望の組織切断および
凝固を起こさせる。このウエイブガイドを、好適には、上記外側被覆物および内側の作動
部材と一緒に回転するように連結させ、そしてまた好適には、上記駆動装置もそれと一緒
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に回転するように連結させる。
【００１０】
　本装置に、組織を上記超音波エンドエフェクターに押し付けて固定するクランピング機
構を含める。このクランピング機構にクランプアームを含め、これを上記外側の管状被覆
物の遠方末端に旋回可能なように（上記エンドエフェクターに関して旋回移動するように
）取り付ける。このクランプアームとエンドエフェクターの間に組織を挟んで固定し、そ
れによって、このエンドエフェクターと組織を超音波的に連結させる（エネルギーを与え
る場合）か、或は超音波エネルギーをウエイブガイドに通してエンドエフェクターに伝達
していない時には、組織をつかんで固定することができる。本装置のクランプアームと上
記往復運動可能作動部材をこの作動部材の往復運動移動によって上記クランプアームが上
記エンドエフェクターに関して旋回移動するように有効連結させる。
【００１１】
　動作レバーを上記装置ハウジングに旋回可能なように連結させることで、この装置のク
ランピング機構を選択的に作動させる。好適な態様では、上記動作レバーと上記ハウジン
グの関連ハンドグリップ部分に、はさみのような構造を与え、それによって、使用者は便
利に親指で上記動作レバーを動かすことができる。
【００１２】
　この動作レバーを上記往復運動可能作動部材に、この動作レバーの旋回移動によって上
記作動部材が往復運動して上記装置のクランプアームが旋回移動するようにクランプ駆動
機構で相互連結させる。この駆動機構はまた上記作動部材ばかりでなく外側被覆物および
内側のウエイブガイドも回転（上記装置ハウジングおよび動作レバーに関して）させる働
きもする。
【００１３】
　注目すべきは、この駆動機構に、上記作動部材および管状被覆物（および好適にはウエ
イブガイドおよび関連駆動装置）の回転移動（上記装置ハウジングに関する）の割出しを
与える移動止め機構を含める。現在好適な態様では、上記装置のクランピング機構を複数
の相対角度配列いずれかに選択的に位置（装置ハウジングに関する回転位置）させること
ができるように、上記回転に３０°の間隔で割出す。この例示態様に従い、上記動作レバ
ーと作動部材の相互連結をもたらす駆動機構にドライブヨーク（ｄｒｉｖｅ　ｙｏｋｅ）
（これを上記動作レバーに有効連結させる）とドライブカラー（ｄｒｉｖｅ　ｃｏｌｌａ
ｒ）（これを上記作動部材に共同回転するように取り付ける）を含める。このドライブヨ
ークとドライブカラーを、上記動作レバーとドライブヨークの旋回移動を通して上記ドラ
イブカラーと作動部材の往復運動が起こるように噛み合わせる。
【００１４】
　好適な態様では、上記ドライブカラーに、間隔を置いて位置する１対のドライブフラン
ジ（ｄｒｉｖｅ　ｆｌａｎｇｅｓ）を含め、上記ドライブヨークにヨークアームを少なく
とも１個含めて、それを上記ドライブフランジの間にそれらと噛み合うように位置させる
。このドライブヨークに好適には１対のヨークアームを含めて、それらの直径が上記ドラ
イブカラーに噛み合うようにし、それによって、上記ヨークの旋回運動が上記ドライブカ
ラーに伝達されて上記作動部材の往復運動および上記クランピング機構の作動が起こるよ
うにする。
【００１５】
　上記ドライブヨークに移動止めを少なくとも１個含めることで、上記クランピング機構
が所望通り割出し回転移動するようにするが、ここでは、上記ドライブカラーがこの移動
止めが噛み合う移動止め受け表面（ｄｅｔｅｎｔ－ｒｅｃｅｉｖｉｎｇ　ｓｕｒｆａｃｅ
）を限定していてそれと一緒に作動するようにしていることから、上記ドライブカラーの
割出し回転（上記ドライブヨークに関する）が得られ、従って、上記外側の管状被覆物お
よび内側の作動部材の割出し回転（上記装置ハウジングに関する）が得られる。上記ドラ
イブカラーの移動止め受け表面は、好適には、周囲に間隔を置いて位置する歯を複数限定
しており、これらの歯は、上記ドライブヨークの移動止めを受け取る半径方向くぼみ（ｒ
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ａｄｉａｌ　ｄｅｐｒｅｓｓｉｏｎｓ）をそれらの間に限定している。このドライブヨー
クにヨークアームを少なくとも１個、好適には１対与えて、それらの各々の上に移動止め
を位置させ、ここで、上記ヨークアームは、上記移動止めを上記ドライブカラーの歯が限
定しているくぼみの中に片寄らせる働きをする。現在好適な態様では、このヨークアーム
が相対回転トルクに耐えるに充分な力を約５から２０インチ・オンス未満にすることで、
上記移動止めを上記くぼみの中に片寄らせる。
【００１６】
　以下に示す詳細な記述、添付図および添付請求の範囲から本発明のさらなる特徴および
利点が容易に明らかになるであろう。
【実施例】
【００１７】
　本発明はいろいろな形態の態様を受け易いが、現在好適な態様を本図に示して本明細書
の以下に記述し、本開示は本発明の例示として解釈されるべきであり、本発明をこの例示
する具体的な態様に限定することを意図するものでないと理解する。
【００１８】
　本発明は、詳細には、外科処置中に組織の切断、凝固および／または固定を行うに適し
た構造を持たせた改良超音波外科クランプコアギュレーター装置に向けたものである。本
装置に開放性外科処置ばかりでなく腹腔鏡または内視鏡処置の両方の使用に適するような
構造を容易に持たせることができる。超音波エネルギーを選択的に使用することを通して
多方面の使用が容易に行われる。所望に応じて、本装置の超音波構成要素を作動さない時
には、組織の切断も損傷も起こさせることなく容易に組織をつかんで操作することができ
る。この装置の超音波構成要素を作動させてそのつかんだ組織に超音波エネルギーを連結
させることで組織の凝固を起こさせることができ、そしてそのかける圧力を高くすること
で組織の切断および凝固を効率良く起こさせることができる。望まれるならば、この装置
の超音波「ブレード」、即ちエンドエフェクターを適切に操作することで、この装置のク
ランピング機構を用いることなく超音波エネルギーを組織に与えることができる。
【００１９】
　以下に行う記述から明らかになるであろうように、本クランプコアギュレーター装置は
構造が簡単なことから、この装置に、特に使い捨て使用に適する構造を持たせる。このよ
うに、本装置を外科装置の超音波駆動装置に関連させて用いることが考えられ、上記駆動
装置から出る超音波エネルギーによって本クランプコアギュレーター装置を所望通り超音
波作動させる。本発明の原理を具体化したクランプコアギュレーター装置の構造を使い捨
て使用でない使用に適するような構造にすることができそしてそれを関連超音波駆動装置
と一体化させる（取り外し可能でないように）ことも可能であることは理解されるであろ
う。しかしながら、この装置を１人の患者に対して一度のみ使用するように本クランプコ
アギュレーター装置と関連超音波駆動装置を取り外し可能なように連結させるのが現在の
ところ好適である。
【００２０】
　最初に図１および３を参照して、そこに、現在好適な外科装置（一般的に１０で表示）
態様を示し、それに、本発明の原理を具体化した超音波クランプコアギュレーター装置を
含める。この外科装置１０に含める超音波発生装置と関連超音波駆動装置の好適な詳細を
最初に記述した後、本発明の原理を具体化した超音波外科クランプコアギュレーター装置
を詳細に記述し、この超音波外科クランプコアギュレーター装置に、割出し回転を与える
構造を持たせたクランプ機構を含める。
【００２１】
　上記外科装置１０に超音波発生装置３０および関連超音波外科装備を含める。この外科
装置に超音波駆動装置（５０と表示）および本発明の原理を具体化した超音波クランプコ
アギュレーター装置１２０を含める。更に記述するように、上記駆動装置５０の超音波変
換器と上記クランプコアギュレーター１２０の超音波ウエイブガイドが一緒になって本外
科装置の音響アセンブリ（ａｃｏｕｓｔｉｃ　ａｓｓｅｍｂｌｙ）を成しており、この音
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響アセンブリは、これに電力を発生装置３０によって与えると外科処置用超音波エネルギ
ーが発生する。ある用途では上記超音波駆動装置５０を「ハンドピースアセンブリ」と呼
ぶことを特記する、と言うのは、このような外科装置に含める外科装備の構造は外科医が
いろいろな処置および手術中に超音波駆動装置５０をつかんで操作するような構造になっ
ているからである。本発明の原理を具体化したクランプコアギュレーター装置１２０に、
好適には、上記装備を上記超音波駆動装置５０の操作位置から離れた位置に位置させて操
作することを容易にするはさみ様グリップ装置を含める。
【００２２】
　この外科装置の発生装置３０で電気シグナルをケーブル３２に通して選択した振幅（ｅ
ｘｃｕｒｓｉｏｎ）、周波数および相（発生装置３０の制御装置で決定）で送る。更に記
述するように、このシグナルで上記外科装置の音響アセンブリに備わっている１つ以上の
圧電構成要素が膨張および収縮することで、その電気エネルギーが機械的な動きに変換さ
れる。この機械的な動きによって超音波エネルギーの縦波が上記音響アセンブリの中を定
常音波の状態で伝播して、上記音響アセンブリが選択した振動数および振幅で振動する。
この音響アセンブリに備わっているウエイブガイドの遠方末端にエンドエフェクターを位
置させて、それを患者の組織に接触させると、その超音波エネルギーがその組織に伝達さ
れる。以下に更に記述するように、このエンドエフェクターに組織を押し付ける目的で、
好適には、外科具、例えばジョーまたはクランピング機構などを用いる。
【００２３】
　このエンドエフェクターと組織を連結させると、その組織内に摩擦、音吸収および粘度
損失が起こる結果として、熱エネルギー、即ち熱が発生する。この熱は蛋白質と水素の結
合を破壊するに充分であり、それによって、高度に組織化した蛋白質（即ちコラーゲンお
よび筋肉蛋白質）が変性を受ける（即ち組織化の度合が低くなる）。この蛋白質が変性を
受けると粘性のある凝塊が生じ、それが小さい血管の閉塞をもたらす、即ち血管の凝固を
もたらす。この効果を長引かせると、結果として、より大きな血管の深い凝固が起こる。
【００２４】
　超音波エネルギーが組織に伝達されると他の効果も引き起こされ、そのような効果には
機械的裂け、切断、空洞化、細胞破壊および乳化が含まれる。得られる切断の度合ばかり
でなく凝固の度合は、エンドエフェクターの振幅、振動数、使用者がかける圧力の度合、
エンドエフェクターの鋭利さ、およびエンドエフェクターと組織の間の連結度合に伴って
変わる。
【００２５】
　図１に示すように、発生装置３０に、この発生装置３０と一体式の制御装置、電力スイ
ッチ３４および始動機構３６を含める。発生装置３０に送られる電力を電力スイッチ３４
で制御し、そして始動機構３６で発生装置３０を作動させると、この発生装置がエネルギ
ーを外科装置１０の音響アセンブリが前以て決めておいた振動数で駆動しかつエンドエフ
ェクターが前以て決めておいた振幅レベルで駆動するようにそれらに与える。この発生装
置３０が上記音響アセンブリを駆動させる、即ち励起させる上記音響アセンブリの共振振
動数は、適切な如何なる共振振動数であってもよい。
【００２６】
　この発生装置３０を始動機構３６で作動させると、この発生装置３０が電気エネルギー
を上記音響アセンブリの変換器スタック（ｓｔａｃｋ）、即ちアセンブリ４０に連続供給
する。この発生装置３０の制御システム内に位置させたフェーズロックループ（ｐｈａｓ
ｅ－ｌｏｃｋｅｄ　ｌｏｏｐ）で上記音響アセンブリに由来するフィードバックを監視す
る。上記発生装置３０が送る電気エネルギーの周波数を上記フェーズロックループで調整
して上記音響アセンブリの選択した縦振動モードの共振振動数を合致させる（組織の負荷
を包含）。加うるに、上記音響アセンブリのエンドエフェクターの所で実質的に一定の振
幅を達成する目的で、上記制御システム内に位置させた２番目のフィードバックループを
用いて、上記音響アセンブリに供給する電流を前以て選択しておいた一定レベルに維持す
る。
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【００２７】
　上記音響アセンブリに供給する電気シグナルを用いて、上記ウエイブガイドの遠方末端
部、即ちエンドエフェクターを例えば約２０ｋＨｚから２５０ｋＨｚの範囲、好適には約
５４ｋＨｚから５６ｋＨｚの範囲、最も好適にはほぼ５５．５ｋＨｚで縦方向に振動させ
る。このエンドエフェクターの所で起こる振動の振幅は、例えば、発生装置３０で音響ア
センブリの変換器アセンブリ４０に供給する電気シグナルの振幅を制御することなどで制
御可能である。
【００２８】
　この上で述べたように、使用者は、発生装置３０の始動機構３６を用いて、電気エネル
ギーが音響アセンブリに連続供給され得るように発生装置３０を作動させることができる
。この始動機構３６に好適には足で作動するスイッチを含め、これをケーブルまたはコー
ドで発生装置３０に取り外し可能なように連結する、即ち取り付ける。別法として、この
始動機構をハンドスイッチのような構造にすることも可能であり、それを、使用者が発生
装置３０を作動させることができるように超音波駆動装置５０の中に組み込む。
【００２９】
　上記発生装置３０にまた電力線３８も含めて、これを電気外科装置または通常の電気取
り出し口に挿入する。また、この発生装置３０に電力を直流（ＤＣ）源、例えばバッテリ
ーなどで供給することも可能であると考える。このような発生装置３０には適切な如何な
る発生装置も含まれ得、例えばＥｔｈｉｃｏｎ　Ｅｎｄｏ－Ｓｕｒｇｅｒｙ，Ｉｎｃ．か
ら入手可能なＭｏｄｅｌ　Ｎｏ．ＧＥＮ０１などが含まれ得る。
【００３０】
　図１および３を参照して、外科装置の超音波駆動装置５０に、作業者を音響アセンブリ
の振動から絶縁させるに適したマルチピースハウジング（ｍｕｌｔｉ－ｐｉｅｃｅ　ｈｏ
ｕｓｉｎｇ）５２を含める。上記駆動装置のハウジング５２は、それを使用者が通常様式
で保持するような形状にすることができ、ここに記述するように、原則として、本クラン
プコアギュレーター１２０をこの装置のハウジングに与えたはさみ様装置でつかんで操作
することを意図する。マルチピースハウジング５２を例示したが、このハウジング５２が
単一、即ち単体構成要素を構成するようにすることも可能である。
【００３１】
　この超音波駆動装置５０のハウジング５２に、一般的には、基部末端、遠方末端、およ
びこの装置の中を縦方向に伸びる空洞部を含める。このハウジング５２の遠方末端に開口
部６０を含め、これの構造を、外科装置１０の音響アセンブリがその中を貫いて伸びるこ
とができるような構造にし、そして上記ハウジング５２の基部末端をケーブル３２で発生
装置３０につなげる。このケーブル３２に、好適には、上記音響アセンブリの変換器アセ
ンブリ４０を冷却する空気を上記超音波駆動装置５０のハウジング５２の中に導入するこ
とを可能するダクト、即ち排気口６２を含める。
【００３２】
　この超音波駆動装置５０のハウジング５２を好適には耐久性プラスチック、例えばＵｌ
ｔｅｍ（商標）などで作成する。また、別法として、ハウジング５２はいろいろな材料で
作成可能であると考えており、そのような材料には他のプラスチック［即ち、液晶ポリマ
ー（ＬＣＰ）、ナイロンまたはポリカーボネート］などが含まれる。適切な超音波駆動装
置５０はＥｔｃｈｉｃｏｎ　Ｅｎｄｏ－Ｓｕｒｇｅｒｙ，Ｉｎｃ．から入手可能なＭｏｄ
ｅｌ　Ｎｏ．ＨＰ０５０である。
【００３３】
　この外科装置の音響アセンブリに一般的には第一音響部分と第二音響部分を含める。好
適には、この第一音響部分を超音波駆動装置５０で担わせそして第二音響部分（記述する
ようにウエイブガイドとエンドエフェクターの形態）を超音波クランプコアギュレーター
装置で担わせる。この第一音響部分の遠方末端を第二音響部分の基部末端に好適にはねじ
接続で有効連結させる。
【００３４】
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　図３に示すように、この第一音響部分に変換器スタック、即ちアセンブリ４０および取
り付け具８４を含め、そして第二音響部分に伝達構成要素、即ち作動部材（本明細書では
エンドエフェクターを有するウエイブガイドと呼ぶ）を含める。
【００３５】
　この音響アセンブリの構成要素を、好適には、各構成要素の長さが波長の半分の整数倍
（ｎλ／２）［ここで、波長λは、音響アセンブリの前以て選択しておいた、即ち作動縦
振動数ｆ０の波長であり、そしてｎは負でない任意整数である］になるように調音する。
また、この音響アセンブリに適切な任意構造の音響要素を組み込むことも可能であると考
える。
【００３６】
　この音響アセンブリの変換器アセンブリ４０を用いて、発生装置３０から出る電気シグ
ナルを機械的エネルギーに変換し、その結果として、エンドエフェクターが超音波振動数
で縦方向に振動運動する。この音響アセンブリにエネルギーを送ると、この音響アセンブ
リによって、振動運動の定常波が発生する。この音響アセンブリに沿った任意地点で起こ
る振動運動の振幅は、この振動運動を測定する場所（上記音響アセンブリに沿った）に依
存する。この振動運動定常波における最小限またはゼロ交差点を一般にノード（ｎｏｄｅ
）（即ち運動が通常は最小限になる地点）と呼び、この定常波における絶対的最大値、即
ちピークを一般にアンチノードと呼ぶ。このアンチノードとそれに最も近いノードの間の
距離は波長の１／４（λ／４）である。
【００３７】
　図３に示すように、上記音響アセンブリの変換器アセンブリ４０（これをまた「Ｌａｎ
ｇｅｖｉｎスタック」とも認識する）に一般的には変換部分９０、第一共振子９２および
第二共振子９４を含める。この変換器アセンブリの長さを好適には装置波長の半分の整数
倍（ｎλ／２）にする。別法として、静磁、電磁または静電変換器を含む変換器アセンブ
リを包含するように本発明を構成させることも可能であると理解されるべきである。
【００３８】
　上記第一共振子９２の遠方末端を変換部分９０の基部末端に連結させそして上記第二共
振子９４の基部末端を変換部分９０の遠方末端に連結させる。この第一および第二共振子
９２および９４を好適にはチタン、アルミニウム、鋼または他の適切な任意材料で加工し
、最も好適には第一共振子９２を３０３ステンレス鋼で加工しかつ第二共振子９４を７０
７５－Ｔ６５１アルミニウムで加工する。この第一および第二共振子９２および９４に持
たせる長さは数多くの変数で決定され、そのような変数には変換部分９０の長さ、共振子
９２および９４で用いる材料が伝達する音の速度、そして変換器アセンブリ４０で望まれ
る基本的な振動数ｆ０が含まれる。この第二共振子９４をそれの基部末端から遠方末端に
向かって内側に先を細くすることで速度変換器として機能させて超音波振動幅を増幅させ
ることも可能である。
【００３９】
　上記変換器アセンブリ４０の変換部分９０に好適には正電極９６と負電極９８が交互に
存在する圧電部分を含め、圧電要素１００を上記電極９６と９８の間に交互に存在させる
。この圧電要素１００は適切な任意材料で加工可能であり、例えばジルコン酸－チタン酸
鉛、メタニオブ酸鉛、チタン酸鉛または他の圧電材料などで加工可能である。正電極９６
と負電極９８と圧電要素１００の各々にその中心部を貫いて伸びる穴を持たせる。上記正
および負電極９６および９８をそれぞれワイヤー１０２および１０４で電気連結させる。
ワイヤー１０２および１０４で電気シグナルを発生装置３０から電極９６および９８に伝
達する。
【００４０】
　図３に示すように、圧電要素１００を、ボルト１０６によって第一共振子９２と第二共
振子９４の間に圧縮された状態で保持する。このボルト１０６に好適には頭部と幹部とね
じ付き遠方末端部を持たせる。このボルト１０６を第一共振子９２の基部末端から上記第
一共振子９２の穴、電極９６および９８そして圧電要素１０４に通して挿入する。このボ
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ルト１０６のねじ付き遠方末端部を第二共振子９４の基部末端部に存在するねじ込み穴に
ねじ込む。このボルトは鋼、チタン、アルミニウムまたは他の適切な材料で加工可能であ
り、好適にはＴｉ－６Ａｌ－４Ｖチタン、最も好適には４０３７低合金鋼で加工する。
【００４１】
　上記発生装置３０から送られる電気シグナルに応答して上記音響アセンブリ内に定常音
波が生じるようにエネルギーを上記圧電要素１００に送る。この電気シグナルによって上
記圧電要素１００を横切る電磁場の発生が促され、それによって、上記圧電要素１００が
電圧勾配軸に沿って連続様式で膨張および収縮することで、高い振動数の縦方向波である
超音波エネルギーが発生する。この超音波エネルギーは上記音響アセンブリによって上記
エンドエフェクターに伝達される。
【００４２】
　この音響アセンブリの取り付け具８４に基部末端部と遠方末端部を持たせ、そして好適
には、装置波長の半分の整数倍に実質的に等しい長さを持たせる。この取り付け具８４の
基部末端部を好適には軸方向に配列させて、アンチノードの近くで、内側にねじ山が付い
ている連結部で上記第二共振子９４の遠方末端部に連結させる［本開示の目的で、用語「
近く」を「正確にその場所」または「それに近い場所」として定義する］。また、取り付
け具８４を如何なる適切な手段で第二共振子９４に取り付けてもよくそして第二共振子９
４と取り付け具８４を単一、即ち単体構成要素として作成することも可能であると考える
。
【００４３】
　この取り付け具８４と超音波駆動装置５０のハウジング５２をノードの近くで連結させ
る。この取り付け具８４に好適には一体式取り付けフランジ１０８を含め、それを取り付
け具８４の周辺に位置させる。この取り付けフランジ１０８を、好適には、超音波駆動装
置５０のハウジング内に生じさせた環状溝１１０内に位置させることで、この取り付け具
８４とハウジング５２を連結させる。柔順な（ｃｏｍｐｌｉａｎｔ）部材、即ち材料１１
２、例えば一対のシリコンゴム製Ｏリングなどを上記ハウジング５２の環状溝１１０と上
記取り付け具８４の一体式フランジ１０８の間に離して取り付けることにより、超音波の
振動が取り付け具８４からハウジング５２に伝達されないようにするか或はその度合を低
くしてもよい。
【００４４】
　取り付け具８４を好適には複数（好ましくは４個）のピン１１４で前以て決めておいた
軸位置にしっかりと固定する。上記ピン１１４を互いから縦方向に９０度離して上記取り
付け具８４の外側周囲の回りに位置させる。上記ピン１１４を超音波駆動装置５０のハウ
ジング５２に連結させ、そして上記取り付け具８４の音響取り付けフランジ（ａｃｏｕｓ
ｔｉｃ　ｍｏｕｎｔｉｎｇ　ｆｌａｎｇｅ）１０８内の刻み目を貫くように位置させる。
上記ピン１１４を好適にはステンレス鋼で加工する。
【００４５】
　上記取り付け具８４の構造を、好適には、上記音響アセンブリの中を通って上記エンド
エフェクターの遠方末端部に伝達される超音波振幅が増幅されるような構造にする。１つ
の好適な態様では、上記取り付け具８４が先細の固体状ホーン（ｈｏｒｎ）を構成するよ
うにする。超音波エネルギーが取り付け具８４を通して伝達される時、この取り付け具８
４の中を通って伝達される音波の速度が増大する。この取り付け具８４を適切な如何なる
形状物として構成させてもよいと考えており、例えば段階的ホーン、円錐ホーン、指数ホ
ーン、単体ゲイン（ｇａｉｎ）ホーンなどの構造を持たせてもよいと考える。
【００４６】
　図３に示すように、好適には、上記取り付け具８４を超音波クランプコアギュレーター
装置１２０の第二音響部分に音響連結させる。好適には、この取り付け具８４の遠方末端
部をアンチノード近くにおいて一体式ねじ込み連結部で第二音響部分の基部末端部に連結
させるが、代替連結配置も使用可能である。
【００４７】
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　ここに図４を参照して、好適な態様に従う外科装置１０に含める超音波クランプコアギ
ュレーター装置１２０の分解図を示す。好適には、図３に示すように、この超音波クラン
プコアギュレーター装置１２０のハウジングの中に超音波駆動装置５０を挿入することを
通して、この超音波クランプコアギュレーター装置の基部末端部を上記駆動装置の遠方末
端部に受け取らせてはめ込む。この超音波クランプコアギュレーター装置１２０を好適に
は１つの装置として上記超音波駆動装置５０に連結しかつそれから取り外す。この超音波
クランプコアギュレーター１２０を一度使用で処分するようにすることも可能である。
【００４８】
　この超音波クランプコアギュレーター装置１２０に好適には取っ手アセンブリ、即ちハ
ウジング１３０を含め、このハウジング１３０に、好適には、相（ｍａｔｉｎｇ）ハウジ
ング部分１３１、１３２および細長い部分、即ち内視鏡部分１５０を含める。本装置を内
視鏡使用に適した構造にする場合には、この構造物の寸法を、部分１５０の外径が約５．
５ｍｍになるような寸法にしてもよい。この超音波クランプコアギュレーター装置１２０
の細長い部分１５０は装置ハウジング１３０から直角に伸びている。以下にさらなる説明
を行うように、この細長い部分１５０はハウジング１３０に関して選択的に回転し得る。
この音響装置の細長い部分１５０に、好適には、外側の管状部材、即ち被覆物１６０、内
側の管状作動部材１７０、そしてエンドエフェクター１８０’を有するウエイブガイド１
８０の形態の第二音響部分を含める。記述するように、外側被覆物１６０と作動部材１７
０とウエイブガイド１８０を好適には１つの装置（超音波駆動装置５０と一緒に）として
割出し回転可能（ハウジング１３０に関して）なように一緒に連結させる。
【００４９】
　図４に示すように、第二音響部分のウエイブガイド１８０の基部末端をこの上に記述し
た如きアンチノードの近くで上記超音波駆動装置５０の取り付け具８４に好適には取り外
し可能なように連結させる。このウエイブガイド１８０の長さを好適には装置の波長の半
分の整数倍（ｎλ／２）に実質的に等しくなるようにする。このウエイブガイド１８０を
、好適には、超音波エネルギーを効率良く伝播する材料、例えばチタン合金（即ちＴｉ－
６Ａｌ－４Ｖ）またはアルミニウム合金などから作成した固体状のコアシャフト（ｃｏｒ
ｅ　ｓｈａｆｔ）で加工する。別法として、このウエイブガイド１８０を他の適切な任意
材料で加工することも可能であると考える。
【００５０】
　このウエイブガイドを好適には実質的に半軟質にする。別法として、このウエイブガイ
ドを実質的に硬質にするか或はこれに軟質ワイヤーを含めてもよいことは認識されるであ
ろう。このウエイブガイドの構造は、本技術分野でよく知られているように、このウエイ
ブガイドを通ってエンドエフェクターに伝達される機械的振動が増幅されるような構造で
あり得る。このウエイブガイドに、更に、このウエイブガイドに沿った縦振動の上昇を制
御する特徴を持たせることも可能であり、そしてこのウエイブガイドが該装置の共振振動
数に調音されるような特徴を持たせることも可能である。
【００５１】
　このウエイブガイド１８０に持たせる断面寸法は適切な如何なる寸法であってもよいこ
とは理解されるであろう。例えば、このウエイブガイドに実質的に均一な断面を持たせて
もよいか、このウエイブガイドをいろいろな部分において先を細くしてもよいか、或はそ
の長さ全体に沿って先を細くしてもよい。
【００５２】
　図４に示すように、このウエイブガイド１８０は一般に第一部分１８２、第二部分１８
４および第三部分１８６を有する。このウエイブガイドの第一部分１８２の範囲は、ウエ
イブガイド基部末端部から遠位であり、実質的に連続的な断面寸法を有する。
【００５３】
　この第一部分１８２に、好適には、ウエイブガイド１８０の軸に対して実質的に垂直で
この第一部分を直径方向に貫いて伸びる半径方向の穴、即ち開口部１８８を少なくとも１
つ含める。この開口部１８８を好適にはノードの所に位置させるが、その他の場所に位置
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させることも可能である。この開口部１８８の深さは適切な如何なる深さであってもよく
かつ形状は適切な如何なる形状であってもよいと認識されるであろう。この開口部の構造
は、ウエイブガイド１８０と管状作動部材１７０と管状外側被覆物１６０を一緒に連結さ
せる［それらが連合して割出し回転（装置ハウジング１３０に関して）を起こすように］
連結具ピン部材を受け入れる構造である。
【００５４】
　上記ウエイブガイド１８０の第二部分１８４の範囲は、上記第一部分１８２から遠位で
ある。この第二部分１８４にもまた好適には実質的に連続した断面を持たせる。この第二
部分１８４の直径を上記第一部分１８２の直径よりも小さくし、第三部分１８６の直径よ
りも大きくする。超音波エネルギーがウエイブガイド１８０の第一部分１８２から第二部
分１８４の中に入ると、この第二部分１８４は狭くなっていることから、結果として、そ
の中を通る超音波エネルギーの大きさが増大する。
【００５５】
　第三部分１８６の範囲は上記第二部分１８４の遠方末端から遠位である。この第三部分
１８６にもまた実質的に連続した断面を持たせる。この第三部分１８６にもまたそれの長
さ方向に沿って小さい直径変化を含めてもよい。超音波エネルギーがウエイブガイド１８
０の第二部分１８４から第三部分１８６の中に入ると、この第三部分１８６は狭くなって
いることから、結果として、その中を通る超音波エネルギーの大きさが増大する。
【００５６】
　この第三部分１８６に溝、即ち刻み目（示していない）（外側周囲に生じさせた）を複
数持たせてもよい。この溝をウエイブガイド１８０のノードの所に位置させて、ダンピン
グ（ｄａｍｐｉｎｇ）被覆物（示していない）を取り付ける時の配列指示体として働かせ
かつシリコン環または従順支持体を製造中に安定にする働きをさせてもよい。好適には、
上記ウエイブガイドと作動部材１７０の間の領域の中に組織、血液および他の材料が入り
込む度合を低くする目的で、最も遠方のノード、即ちエンドエフェクター１８０’に最も
近いノードの所に、シールを与える。
【００５７】
　上記ウエイブガイド１８０のエンドエフェクター１８０’を好適にはそれと一体式にし
て単一の装置として成形する。別法として、このエンドエフェクターの連結をねじ付き連
結具または溶接連結で行うことも可能である。上記音響アセンブリに組織による負荷がか
かっていない時にこの音響アセンブリが好適な共振振動数ｆ０に調音されるように、この
エンドエフェクターの遠方末端をアンチノード近くに位置させる。このエンドエフェクタ
ーの遠方末端の構造を、上記変換器アセンブリにエネルギーを前以て決めておいた振動数
ｆ０で与えると上記遠方末端が例えば約１０－５００ミクロン（ピークからピーク）の範
囲、好適には約１０から約１００ミクロンの範囲で縦方向に動くような構造にする。
【００５８】
　この例示した態様に従い、このエンドエフェクター１８０’（これを時にはブレードと
呼ぶ）を好適には円柱形にして、本クランプコアギュレーター装置の関連クランピング機
構と提携させる。このエンドエフェクターに本技術分野で知られているような適切な表面
処理を受けさせることも可能である。
【００５９】
　特に図２を参照して、本クランプコアギュレーター１２０のクランピング機構を例示し
、これの構造はウエイブガイド１８０のエンドエフェクター１８０’と協同作用するに適
した構造である。このクランピング機構に旋回移動し得るクランプアーム１９０を含めて
、これをこれの遠方末端の所で外側管状被覆物１６０の遠方末端に旋回可能なように連結
させる。このクランプアームの表面にクランプパッド（ｐａｄ）１９２［好適にはテフロ
ン（Ｔｅｆｌｏｎ）または他の適切な低摩擦材料で成形した］を、このクランプアームが
旋回移動すると上記クランプパッドがエンドエフェクター１８０’と実質的に平行な関係
になってそれと接触して位置するようにエンドエフェクター１８０’と提携させて取り付
ける。このような構造にすると、挟むべき組織が上記パッド１９２とエンドエフェクター
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１８０’の間に保持される。示すように、上記パッド１９２がエンドエフェクター１８０
’と協同して組織を保持する度合を向上させる目的で好適にはパッド１９２に鋸様形態を
与える。
【００６０】
　上記クランプアームの旋回移動（上記エンドエフェクターに関する）を、このクランプ
アーム１９０の基部末端の所にそれのレバー部分１９３を少なくとも１個、好適には１対
与えることで起こさせる。上記レバー部分をウエイブガイド１８０およびエンドエフェク
ター１８０’の反対側表面それぞれの上に位置させて、往復運動し得る作動部材１７０の
駆動部分１９４と有効的に噛み合わせる。この作動部材が往復運動（外側管状被覆物１６
０およびウエイブガイド１８０に関して）すると、それによって、上記クランプアームが
旋回移動（エンドエフェクターに関して）する。上記レバー部分１９３を、それぞれ、駆
動部分１９４が限定する１対の開口部内に位置させてもよいか或は他の様式でそれらと機
械的に適切に連結させてもよく、それによって、上記作動部材の往復運動が駆動部分１９
４を通して起こりそしてレバー部分１９３によって上記クランプアームが旋回するように
する。
【００６１】
　特に図３、５および６を参照して、作動部材１７０の往復運動を、ドライブカラー（一
般に２００で表示）を上記作動部材の基部末端に取り付けてそれらが共同回転するように
することで起こさせる。この目的で、このドライブカラーに１対のアーム２０２（これは
直径方向反対側に位置していて軸方向に伸びている）を含めて、それらの各々にドライブ
ラグ（ｄｒｉｖｅ　ｌｕｇ）２０４［アーム２０２が上記ドライブラグを片寄らせること
で、このドライブラグは管状作動部材１７０の基部部分が限定する適切な開口部１０６に
噛み合う］を持たせる。上記ドライブカラー２００の回転（上記作動部材１７０と一緒に
起こる）を、更に、１対の鍵（ｋｅｙ）２０８（図８を参照）［これは上記作動部材１７
０の基部末端が限定する適切な開口部２１０に直径方向で噛み合い得る］を取り付けるこ
とで起こさせる。この作動部材１７０の上に生じさせた周囲溝２１１にＯリング２１１’
（図４）を受け取らせてそれを外側被覆物１６０の内側表面と噛み合わせる。
【００６２】
　上記作動部材１７０の回転（これは管状外側被覆物１６０および内側のウエイブガイド
１８０と一緒に起こる）を、本装置の上記構成要素を貫いて伸びる連結具ピン２１２で起
こさせる。図４に示すように、管状作動部材１７０は細長いスロット２１４を限定してい
て、そのスロットを貫いて連結具ピン２１２が伸びている［上記作動部材の往復運動（上
記外側管状被覆物および内側のウエイブガイドに関する）を受容するように］。
【００６３】
　細長い部分１５０の回転位置決め（本クランプコアギュレーター装置のハウジング１３
０に関する）は、上記外側管状被覆物の上に回転ノブ２１６を取り付けていることから容
易である。好適には連結具ピン２１２でノブ２１６を被覆物１６０、部材１７０およびウ
エイブガイド１８０と一緒に連結させて１つの装置としてハウジング１３０に関して回転
させる。現在の態様における上記回転ノブのハブ（ｈｕｂ）部分２１６’は、外側被覆物
１６０と作動部材１７０とウエイブガイド１８０（ノブ２１６を伴う１つの装置として）
をハウジング１３０に回転可能なように取り付ける働きをする。
【００６４】
　本発明に従い、ドライブカラー２００は、作動部材１７０の往復運動によってクランプ
アーム１９０が旋回移動するクランプ駆動機構（本装置に持たせる）の一部を成すもので
ある。このクランプ駆動機構に更にドライブヨーク２２０を含めて、このドライブヨーク
を本装置の動作レバー２２２と有効連結させ、このようにして、この動作レバーを、ドラ
イブヨーク２２０およびドライブカラー２００を通して、往復運動し得る作動部材１７０
と相互連結させる。この動作レバー２２２を本装置のハウジング１３０と旋回可能なよう
に連結［ピボットマウント（ｍｏｕｎｔ）２２３で］させていることから、これは上記ハ
ウジングのハンドグリップ部分２２４と一緒に鋏様式で協同作業する。レバー２２２をハ
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ンドグリップ部分２２４に向けて動かすと、その動きは作動部材１７０が基部に向かって
動く動きに変換され、それによって、クランプアーム１９０がエンドエフェクター１８０
’に向かって旋回する。
【００６５】
　ドライブヨーク２２０と動作レバー２２２をスプリング２２６（好適には圧縮コイルス
プリングを含める）で有効連結させる。このスプリング２２６を、ドライブヨーク２２０
が限定するスプリングスロット２２８内にはめ込み、これを次に、動作レバー２２２に含
まれる１対のスプリング保持フランジ２３０の間に位置させる。上記ドライブヨーク２２
０は、圧縮コイルスプリングに対抗して、スプリングフランジ２３０に関して旋回移動可
能であり（ハウジング１３０のピボットマウント２２３の回りを）、それによって、それ
はスプリングフランジ２３０の各々が限定しているスプリングスロットの表面に押し付け
られる。このように、ドライブヨーク２２０およびドライブカラー２００で作動する動作
レバー２２２の旋回移動によって上記作動部材１７０にかかり得る力は、スプリング２２
６がスプリングフランジ２３０を押し付ける力で制限される。過剰な力がかかると、スプ
リング２２６に対抗してドライブヨーク２２０が旋回転位を起こす（動作レバー２２２の
スプリングフランジ２３０に関して）。現在好適な態様では、クランプアーム１９０の所
のクランピング力が約２ポンドに制限されるようにスプリング２２６を選択する。スプリ
ング２２６が過剰に圧縮されないように動作レバー２２２の移動をハウジング１３０のス
トップ部分で制限する。
【００６６】
　本クランプコアギュレーター装置１２０の細長い部分１５０の割出し回転位置決めを、
本発明に従い、移動止め機構を本装置のクランプ駆動機構の中に組み込むことで与える。
具体的には、ドライブカラー２００に１対のドライブフランジ２３２（軸方向に間隔を置
いて位置する）を含める。移動止め受け表面を上記ドライブフランジ２３２間に与えて、
その表面で複数の歯２３４（周囲に間隔を置いて位置する）を限定し、上記歯で、移動止
めを受け取るへこみを限定して、これらのへこみを一般にドライブカラー２００の周囲に
位置させる。現在好適な態様では、歯２３４を１２個与え、それによって、本装置の細長
い部分１５０が本装置のハウジング１３０に関して３０度の間隔で割出し位置決めを行う
ようにする。
【００６７】
　割出し回転移動を、更に、少なくとも１個、好適には直径方向に向かい合う１対の移動
止め２３６をそれぞれドライブヨーク２２０の片持ち（ｃａｎｔｉｌｅｖｅｒｅｄ）ヨー
クアーム２３８の上に与えることで達成する。このような構造配置にすると、ヨークアー
ム２３８はドライブフランジ２３２間に位置してそれらに向かい合う表面とかみ合うこと
で、移動止め２３６を片寄らせてドライブカラー２００とかみ合わせる。このようにして
割出し相対回転が達成され、上記ヨークアームの移動止め２３６とドライブフランジ２３
８が協同作業して作動部材１７０を往復運動させる。現在好適な態様では、ドライブヨー
ク２２０を適切なポリマー材料で作成し、上記ドライブカラーが限定する半径方向へこみ
と協同作業する上記ヨークアームの移動止めに上記ヨークアームが作用することで作り出
される片寄らせる力を約１から２インチ・ポンド未満の相対回転トルクに耐えるような力
にする。このようにして、本クランプコアギュレーター装置の細長い部分１５０は、かか
るトルク（例えば回転ノブ２１６がかけるトルク）が前以て決めておいた上記トルクレベ
ルを越えない限り、選択した割出し回転位置（ハウジング１３０に関する）のいずれかに
維持される。このようにして、スナップ様の割出し動作が得られる。
【００６８】
　本クランプコアギュレーター装置１２０に含める細長い部分１５０の回転を、好適には
、超音波駆動装置５０の相対的回転移動（装置ハウジング１３０に関する）と一緒に起こ
させる。この細長い部分１５０と超音波駆動装置５０を超音波伝達関係で連結させる目的
で、好適には、外側管状被覆物１６０の基部部分に１対のレンチフラット（ｗｒｅｎｃｈ
　ｆｌａｔｓ）２４０（図４参照）を与える。このレンチフラットにトルクを適切なトル
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クレンチなどでかけることができ、それによって、上記ウエイブガイド１８０と超音波駆
動装置５０を連結させることができる。このようにして、上記超音波駆動装置ばかりでな
く上記細長い部分１５０は、回転ノブ２１６を適切に操作することを通して、１つの装置
として本装置のハウジング１３０に関して回転し得る。ハウジング１３０の内部寸法は、
上記駆動装置５０のそのような相対的回転を受け入れるような寸法である。
【００６９】
　このように、本外科クランプコアギュレーター装置の構造は非常に有効で多様な使用に
適した構造であることに加えて、この構造は一患者一使用を容認するに充分なほど構造が
簡潔で経済的である。本装置の構成要素は外科用途に適切な材料から加工可能である。ド
ライブカラー２００とドライブヨーク２２０の協同作業で移動止め機構を与えていること
から、本装置の細長い部分１５０と関連超音波駆動装置５０の選択的角位置決め（本装置
のハウジング１３０に関する）が容易に達成される。旋回動作レバー２２２と協同作業す
るハンドグリップ２２４で鋏様動作を与えていることから、本装置の便利かつ有効な操作
および位置決めそして本装置の遠方部分に位置させたクランピング機構の操作は容易であ
り、それによって、組織が効率良くエンドエフェクター１８０’に押し付けられる。上記
移動止め機構は上記超音波駆動装置および関連ケーブルアセンブリの回転（ハウジング１
３０に関する）に抵抗するが、充分なトルクを回転ノブ２１６でかけると、その回転に対
する抵抗は容易かつ便利に打ち負かされる。
【００７０】
　本発明の新規な概念の真の精神および範囲から逸脱しない修飾形および変形が数多く成
され得ることが前記から観察されるであろう。本明細書に例示した具体的な態様に関して
は制限を意図するものでないか或は推測されるべきものでないと理解されるべきである。
本開示は本請求の範囲の範囲内に入る如きそのような修飾形全部を包含し、それらを添付
請求の範囲に含めることを意図する。
【００７１】
　本発明の特徴および態様は以下のとうりである。
１．　超音波外科クランプ装置であって、
　　　ハウジング；
　　　上記ハウジングに回転可能なように連結している基部末端と遠方末端を有する外側
管状被覆物；
　　　上記外側管状被覆物内に往復運動可能なように位置していてそれと一緒に上記ハウ
ジングに関して回転する内側の作動部材；
　　　上記外側管状被覆物の上記遠方末端の遠位に伸びているエンドエフェクターを有し
ていて上記外側管状被覆物内に位置する超音波ウエイブガイド；
　　　上記外側管状被覆物の上記遠方末端に旋回し得るように取り付けられていて上記エ
ンドエフェクターに関して旋回移動することで組織をクランプアームと上記エンドエフェ
クターの間に固定するクランプアームであって、上記作動部材の往復運動によって上記ク
ランプアームが上記エンドエフェクターに関して旋回移動するように上記作動部材に有効
連結しているクランプアーム；
　　　上記ハウジングに旋回可能なように取り付けられている動作レバー、および上記動
作レバーの旋回移動で上記作動部材が往復運動することで上記クランプアームが旋回移動
するように上記動作レバーと上記作動部材を相互連結させている手段；
を含み、ここで、上記相互連結させている手段は上記作動部材が上記動作レバーに関して
回転することを容認するものでありかつ上記作動部材および管状外側被覆物が上記ハウジ
ングに関して起こす回転移動を割出す移動止め手段を含む、
超音波外科クランプ装置。
２．　上記相互連結させている手段が、共同回転するように上記作動部材に連結している
ドライブカラー、および上記ドライブカラーに噛み合う上記動作レバーに連結しているド
ライブヨークを含む、
第１項記載の超音波外科クランプ装置。
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３．　上記ドライブカラーが、間隔を置いて位置する一対のドライブフランジを含み、上
記ドライブヨークが上記ドライブフランジ間にそれらと噛み合うように位置している、
第２項記載の超音波外科クランプ装置。
４．　上記ドライブヨークが、上記ドライブカラーと直径方向で噛み合い得る一対のヨー
クアームを含む、
第２項記載の超音波外科クランプ装置。
５．　上記移動止め手段が、上記ドライブヨーク上に少なくとも１個の移動止めを含み、
そして上記ドライブカラーが、上記作動部材および上記外側被覆物が上記ハウジングに関
して割出し回転を起こすように上記移動止めと噛み合ってそれと協同作業する移動止め受
け表面を限定している、
第２項記載の超音波外科クランプ装置。
６．　上記外側被覆物に取り付けられていて上記外側被覆物および上記作動部材の割出し
回転を起こさせる回転ノブ、
を含む第１項記載の超音波外科クランプ装置。
７．　超音波外科クランプ装置であって、
　　　ハウジング；
　　　上記ハウジングに回転可能なように連結している基部末端と遠方末端を有する外側
管状被覆物；
　　　上記外側被覆物に取り付けられていてそれを上記ハウジングに関して回転させる回
転ノブ、
　　　上記外側管状被覆物内に往復運動可能なように位置していてそれと一緒に上記ハウ
ジングに関して回転する内側の管状作動部材；
　　　上記外側管状被覆物の上記遠方末端の遠位に伸びているエンドエフェクターを有し
ていて上記外側管状被覆物内に位置する超音波ウエイブガイド；
　　　上記外側管状被覆物の上記遠方末端に旋回し得るように取り付けられていて上記エ
ンドエフェクターに関して旋回移動することで組織をクランプアームと上記エンドエフェ
クターの間に固定するクランプアームであって、上記作動部材の往復運動によって上記ク
ランプアームが上記エンドエフェクターに関して旋回移動するように上記作動部材に有効
連結しているクランプアーム；
　　　上記ハウジングに旋回可能なように取り付けられている動作レバー、および上記動
作レバーの旋回移動で上記作動部材が往復運動することで上記クランプアームが旋回移動
するように上記動作レバーと上記作動部材を相互連結させているクランプ駆動機構；
を含み、ここで、
　　　上記クランプ駆動機構が、共同回転するように上記作動部材に連結しているドライ
ブカラー、および上記ドライブカラーに噛み合う上記動作レバーに連結しているドライブ
ヨークを含むが、それらの間の相対的回転を容認し、そしてここで、上記駆動機構が、上
記ドライブカラー、作動部材および上記管状被覆物が上記ドライブヨークおよび上記ハウ
ジングに関して起こす回転移動を割出す移動止め機構を含む、
超音波外科クランプ装置。
８．　上記ドライブヨークが、移動止めが上に付いていて上記移動止めを片寄らせて上記
ドライブカラーに噛み合わせるヨークアームを少なくとも１個含む、
第７項記載の超音波外科クランプ装置。
９．　上記ドライブヨークが、上記ドライブカラーと直径方向で噛み合い得る移動止めが
各々に付いている一対のヨークアームを含む、
第７項記載の超音波外科クランプ装置。
１０．　上記ドライブカラーが、間隔を置いて位置する一対のドライブフランジ、および
それらの間に位置する移動止め受け表面を含み、上記ヨークアームが上記ドライブフラン
ジ間に位置していて、上記移動止めと上記移動止め受け表面が噛み合う、
第９項記載の超音波外科クランプ装置。
１１．　上記移動止め受け表面が、周囲方向に間隔を置いて位置する歯を複数限定してい
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第１０項記載の超音波外科クランプ装置。
１２．　約５から２０インチ・オンス未満の相対的回転トルクに耐える上記ヨークアーム
によって上記移動止めが上記へこみの中に片寄る、
第１１項記載の超音波外科クランプ装置。
１３．　上記ドライブカラーが、各々がドライブラグを有していて直径方向に向かい合っ
て軸方向に伸びている一対のアームを含み、上記アームが上記ドライブラグを片寄らせて
上記管状作動部材と噛み合わせることで上記作動部材が上記管状外側被覆物に関して往復
運動する、
第７項記載の超音波外科クランプ装置。
１４．　上記ドライブカラーが、更に、上記管状作動部材と直径方向で噛み合い得る一対
の鍵を含む、
第１３項記載の超音波外科クランプ装置。
１５．　上記回転ノブが、上記外側被覆物と上記作動部材と上記ウエイブガイドを上記回
転ノブを伴う１つの装置として上記ハウジングに回転可能なように取り付けるハブ部分を
含む、
第７項記載の超音波外科クランプ装置。
【図面の簡単な説明】
【００７２】
【図１】本発明の原理を具体化した超音波クランプコアギュレーター装置を含めた超音波
外科装置の透視図である。
【図２】図１に示したクランプコアギュレーター装置のクランプ機構を示す拡大部分透視
図である。
【図３】図１に示した外科装置に備わっている超音波駆動装置の作動に関係させて示す本
発明の原理を具体化したクランプコアギュレーターの部分分解側面図である。
【図４】本発明の原理を具体化した超音波外科クランプコアギュレーター装置の分解図で
ある。
【図５】本クランプコアギュレーター装置のクランプ駆動機構および関連移動止め機構を
例示する拡大部分図である。
【図６】本クランプコアギュレーター装置のクランプ駆動機構および移動止め機構を更に
説明する図式図である。
【図７】本発明の移動止め機構を示す図式図である。
【図８】本クランプコアギュレーター装置のクランプ機構ドライブカラーを示す透視図で
ある。
【符号の説明】
【００７３】
　１０　外科装置
　３０　発生装置
　３６　始動機構
　５０　超音波駆動装置
　１２０　クランプコアギュレーター装置
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