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(57)【要約】
　骨プレート(200,310,1150,1250)に着脱可能に接続す
るように、かつ中心軸を有する少なくとも1つの穴(202,
312)を通してドリルビット(300)を案内するように適合
されたドリルガイドアセンブリ(10)が提供される。この
ドリルガイドアセンブリ(10)は、ガイドスリーブ(80,60
0,910,952,1000,1052,1110,1210)と、ガイドスリーブに
接続されたガイドカラー(30)とを含む。このガイドカラ
ーは、アウトリガー(40,500,800)を有し、このアウトリ
ガーは、ドリルビットを受けるように適合された少なく
とも1つの開口(42,504,804)を有する。この少なくとも1
つの開口は、ドリルビットを配置するための角度を操作
者が選択できるようにし、かつ操作者によって選択可能
な最大角度を制限する。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　骨プレートに着脱可能に接続するように、かつ前記骨プレートの少なくとも1つの穴を
通してドリルビットを案内するように適合され、前記少なくとも1つの穴が中心軸を有す
るドリルガイドアセンブリにおいて、
　a．近位端部と遠位端部とを有するガイドスリーブであって、前記中心軸と同軸であり
、前記骨プレートとの接触を前記遠位端部が維持した状態で前記中心軸の周りで旋回する
ように適合されたガイドスリーブと、
　b．前記近位端部に機能的に接続されたガイドカラーであって、アウトリガーを有し、
前記アウトリガーが、前記ドリルビットを受けるように適合された少なくとも1つの開口
を有し、前記少なくとも1つの開口が、前記ドリルビットを配置するための角度を操作者
が選択できるようにし、かつ前記操作者によって選択可能な最大角度を制限するように適
合されたガイドカラーと、
を具備してなることを特徴とするドリルガイドアセンブリ。
【請求項２】
　前記アウトリガーが、さらに、フランジ付きボビンを備えることを特徴とする請求項1
に記載のドリルガイドアセンブリ。
【請求項３】
　前記アウトリガーが、さらに、複数のスカラップを備えることを特徴とする請求項1に
記載のドリルガイドアセンブリ。
【請求項４】
　さらに、少なくとも1つのボールプランジャを備えることを特徴とする請求項1から請求
項3のいずれか一項に記載のドリルガイドアセンブリ。
【請求項５】
　前記ガイドカラーが、底部と、本体部分とを含み、前記アウトリガーが、概して前記本
体部分から延在することを特徴とする請求項1から請求項4のいずれか一項に記載のドリル
ガイドアセンブリ。
【請求項６】
　前記ガイドスリーブが、スリーブ本体と、通路とを含むことを特徴とする請求項1から
請求項5のいずれか一項に記載のドリルガイドアセンブリ。
【請求項７】
　前記ガイドスリーブが、さらに、少なくとも1つのマーカ溝を備えることを特徴とする
請求項1から請求項6のいずれか一項に記載のドリルガイドアセンブリ。
【請求項８】
　前記アウトリガーが、前記ドリルビットの角度を示すために1つまたは複数のマーキン
グを含むことを特徴とする請求項1から請求項7のいずれか一項に記載のドリルガイドアセ
ンブリ。
【請求項９】
　さらに、ドリルガイドハンドルを備え、前記ドリルガイドハンドルが、グリップ部分と
、係合部分とを有することを特徴とする請求項1から請求項8のいずれか一項に記載のドリ
ルガイドアセンブリ。
【請求項１０】
　前記ドリルガイドハンドルが、さらに、ピボット部分を備えることを特徴とする請求項
9に記載のドリルガイドアセンブリ。
【請求項１１】
　前記ガイドスリーブの前記遠位端部が、球状先端を備えることを特徴とする請求項1か
ら請求項10のいずれか一項に記載のドリルガイドアセンブリ。
【請求項１２】
　さらに、ブッシングと、遠位ガイド先端とを備えることを特徴とする請求項11に記載の
ドリルガイドアセンブリ。
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【請求項１３】
　さらに、制限体を備えることを特徴とする請求項12に記載のドリルガイドアセンブリ。
【請求項１４】
　前記制限体が、前記ガイドスリーブにねじ係合するようになっていることを特徴とする
請求項13に記載のドリルガイドアセンブリ。
【請求項１５】
　前記ガイドスリーブの前記遠位端部が、ドリルガイド先端を備えることを特徴とする請
求項1から請求項10のいずれか一項に記載のドリルガイドアセンブリ。
【請求項１６】
　前記ドリルガイド先端が、回転防止機構を備えることを特徴とする請求項15に記載のド
リルガイドアセンブリ。
【請求項１７】
　前記回転防止機構が、位置付けボスであることを特徴とする請求項16に記載のドリルガ
イドアセンブリ。
【請求項１８】
　前記回転防止機構が、前記少なくとも1つの骨プレート穴の少なくとも1つのねじ山と対
合するように適合された少なくとも1つのねじ山を備えることを特徴とする請求項16に記
載のドリルガイドアセンブリ。
【請求項１９】
　前記遠位ガイド先端が、位置付け部材を含むことを特徴とする請求項16に記載のドリル
ガイドアセンブリ。
【請求項２０】
　前記ガイドスリーブが、さらに、少なくとも1つのタングを備え、前記ドリルガイド先
端が、さらに、前記少なくとも1つのタングを受けるように適合されたアンダーカット溝
を備えることを特徴とする請求項15から請求項19のいずれか一項に記載のドリルガイドア
センブリ。
【請求項２１】
　前記ドリルガイド先端が、さらに、円錐体を備えることを特徴とする請求項15から請求
項20のいずれか一項に記載のドリルガイドアセンブリ。
【請求項２２】
　骨プレートを通して骨に穴を開ける方法であって、
　a．可変角度ドリルガイドアセンブリを提供するステップと、
　b．前記可変角度ドリルガイドアセンブリのドリルガイド先端を前記骨プレートと接触
させて係合させるステップと、
　c．回転位置を選択するステップと、
　d．前記可変角度ドリルガイドアセンブリ内にドリルビットを挿入するステップと、
　e．前記ドリルビットの角度位置を選択するステップと、
　f．前記骨に穴開けするステップと、
を含むことを特徴とする方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、一般には手術器具に関し、より詳細には可変角度ドリルガイドに関する。
【０００２】
　本出願は、2006年11月21日出願の米国仮出願第60/866665号の利益を主張するものであ
る。この先行出願の開示の全体を参照によって本明細書に組み込む。
【背景技術】
【０００３】
　現在、医療分野において骨プレーティングで使用するための可変角度ドリルガイドは、
使用者が複数のスリーブを通して穴開けすることを必要とし、または軸外穴開けのために
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複数の複雑なアセンブリ構成要素が枢動することを必要とする。軸上または軸外で穴開け
しながら、ドリルガイドの長手方向軸に関して360度回転することができる機能を提供す
ることが望ましい。また、ドリルガイド自体が骨プレート表面に対して横向きに向けられ
た状態で、単一スリーブまたはガイド機構を通してドリルビットを角度付けることが望ま
しく、これはさらに、任意の角度で穴開けしながら、固定具が穴または他のプレート開口
の中央に位置されることを保証する。
【０００４】
　特許文献1は、プレートに関して所定の角度で向けられた固定具穴を有する骨プレート
と共に使用するための手術用ドリルガイドを開示する。手術用ドリルガイドは、少なくと
も1つの位置合わせドリルガイドバレルを有し、位置合わせドリルガイドバレルは、プレ
ート穴によって許される所望の角度範囲で穴を開けるために、骨プレートにある当該の固
定具穴と位置合わせされる。しかし、この文献は、骨プレートに押し込み式に係合する機
構を開示せず、ドリルビットの角度付けに対する制限も提供しない。
【０００５】
　特許文献2は、スロット付き骨プレートに取外し可能に装着するための手術用ドリルガ
イドを開示する。ドリルガイドアセンブリは、骨プレートにある対応する固定具穴と間接
的に位置合わせされる1つまたは複数の位置合わせドリル管と、骨プレートにあるスロッ
トに係合するように構成および寸法設定された伸張可能ブッシングとを含む。可変角度ブ
ロックは、手術用ドリルガイドアセンブリの中心軸の周りでの位置合わせドリル管の角度
設定を可能にする。手術用ドリル管は、外科医選択角度で解放可能に係止可能である。し
かし、この文献は、骨プレートに近接したドリルガイドを開示していない。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００６】
【特許文献１】国際特許出願PCT/US2005/012116号
【特許文献２】国際特許出願PCT/CH01/00221号
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　骨プレートに近接したドリルビットのための支持を提供し、骨プレート穴に関するドリ
ルビットの最大角度を制限する可変角度ドリルガイドが、当技術分野で必要とされている
。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　骨プレートに着脱可能に接続するように、かつ骨プレートの少なくとも1つの穴を通し
てドリルビットを案内するように適合され、その少なくとも1つの穴が中心軸を有するド
リルガイドアセンブリにおいて、近位端部と遠位端部とを有するガイドスリーブであって
、中心軸と同軸であり、骨プレートとの接触を遠位端部が維持した状態で中心軸の周りで
旋回するように適合されたガイドスリーブと、近位端部に機能的に接続されたガイドカラ
ーであって、アウトリガーを有し、そのアウトリガーが、ドリルビットを受けるように適
合された少なくとも1つの開口を有し、その少なくとも1つの開口が、ドリルビットを配置
するための角度を操作者が選択できるようにし、かつ操作者によって選択可能な最大角度
を制限するように適合されたガイドカラーとを備えるドリルガイドアセンブリが提供され
る。
【０００９】
　いくつかの実施形態では、アウトリガーが、さらに、フランジ付きボビンを備える。
【００１０】
　いくつかの実施形態では、アウトリガーが、さらに、複数のスカラップを備える。
【００１１】
　いくつかの実施形態では、ドリルガイドアセンブリが、さらに、少なくとも1つのボー
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ルプランジャを備える。
【００１２】
　いくつかの実施形態では、ガイドカラーが、底部と、本体部分とを含み、アウトリガー
が、概して本体部分から延在する。
【００１３】
　いくつかの実施形態では、ガイドスリーブが、スリーブ本体と、通路とを含む。
【００１４】
　いくつかの実施形態では、ガイドスリーブが、さらに、少なくとも1つのマーカ溝を備
える。
【００１５】
　いくつかの実施形態では、アウトリガーが、ドリルビットの角度を示すために1つまた
は複数のマーキングを含む。
【００１６】
　いくつかの実施形態では、ドリルガイドアセンブリが、さらに、ドリルガイドハンドル
を備え、ドリルガイドハンドルが、グリップ部分と、係合部分とを有する。
【００１７】
　いくつかの実施形態では、ドリルガイドハンドルが、さらに、ピボット部分を備える。
【００１８】
　いくつかの実施形態では、ガイドスリーブの遠位端部が、球状先端を備える。
【００１９】
　いくつかの実施形態では、ドリルガイドアセンブリが、さらに、ブッシングと、遠位ガ
イド先端とを備える。
【００２０】
　いくつかの実施形態では、ドリルガイドアセンブリが、さらに、制限体を備える。制限
体は、ガイドスリーブにねじ係合することも、ねじ係合しないこともある。
【００２１】
　いくつかの実施形態では、ガイドスリーブの遠位端部が、ドリルガイド先端を備える。
ドリルガイド先端が、回転防止機構を含むことがある。回転防止機構は、位置付けボス、
位置付け部材であることがあり、または少なくとも1つの骨プレート穴の少なくとも1つの
ねじ山と対合するように適合された少なくとも1つのねじ山を備えることがある。
【００２２】
　いくつかの実施形態では、ガイドスリーブが、さらに、少なくとも1つのタングを備え
、ドリルガイド先端が、さらに、少なくとも1つのタングを受けるように適合されたアン
ダーカット溝を備える。
【００２３】
　いくつかの実施形態では、ドリルガイド先端が、さらに、円錐体を備える。
【００２４】
　また、骨プレートを通して骨に穴を開ける方法であって、可変角度ドリルガイドアセン
ブリを提供するステップと、可変角度ドリルガイドアセンブリのドリルガイド先端を骨プ
レートと接触させて係合させるステップと、回転位置を選択するステップと、可変角度ド
リルガイドアセンブリ内にドリルビットを挿入するステップと、ドリルビットの角度位置
を選択するステップと、骨に穴開けするステップとを含む方法も提供される。
【００２５】
　さらに、骨プレートに着脱可能に接続するように、かつ骨プレートの少なくとも1つの
穴を通してドリルビットを案内するように適合されたドリルガイドアセンブリであって、
少なくとも1つの穴が中心軸を有し、ドリルガイドアセンブリが、近位端部と遠位端部と
を有するガイドスリーブアセンブリを備え、ガイドスリーブアセンブリが、中心軸と同軸
であり、骨プレートとの接触を遠位端部が維持した状態で中心軸の周りで旋回するように
適合され、ガイドスリーブアセンブリが、外側ガイドスリーブと、外側ガイドスリーブに
枢動可能に接続された内側ガイドスリーブを備え、内側ガイドスリーブが、ドリルビット
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を受けるように適合された少なくとも1つの開口を有し、少なくとも1つの開口が、ドリル
ビットを配置するための角度を操作者が選択できるようにし、かつ操作者によって選択可
能な最大角度を制限するように適合されたドリルガイドアセンブリが提供される。
【００２６】
　また、骨プレートの少なくとも1つの穴を通してドリルビットを案内するためのドリル
ガイドアセンブリであって、アウトリガーを有するガイドカラーであって、アウトリガー
が、ドリルビットを受けるように適合されたスロットを有するガイドカラーと、ガイドカ
ラーに接続されたガイドスリーブであって、通路と、長さとを有し、通路が、ガイドスリ
ーブの長さの少なくとも一部分に延在するガイドスリーブと、ガイドスリーブに接続され
たドリルガイド先端であって、骨プレートに着脱可能に接続するように適合され、円錐体
を有するドリルガイド先端とを備え、ドリルの移動が、スロットと、通路と、円錐体とに
よって制限されるドリルガイドアセンブリが提供される。
【００２７】
　また、骨プレートの少なくとも1つの穴を通してドリルビットを案内するためのドリル
ガイドアセンブリであって、底部と、本体部分と、アウトリガーとを有するガイドカラー
であって、本体部分が、底部から横方向に延在し、アウトリガーが、概して本体部分から
弓状方向に延在し、アウトリガーが、ドリルビットを受けるように、かつドリルビットの
最大角度を制限するように適合されたスロットを有するガイドカラーと、ガイドカラーに
接続されたガイドスリーブであって、スリーブ本体と、ボアと、通路と、複数のタングと
、長さとを有し、ボアが、スリーブ本体の長さに延在し、通路が、長さの少なくとも一部
分に延在するガイドスリーブと、ガイドスリーブに接続されたドリルガイド先端であって
、複数のタングを受けるためのアンダーカット溝と、円錐体と、位置付けボスとを有し、
位置付けボスが、骨プレートに着脱可能に接続するように適合されたドリルガイド先端と
を備え、ドリルの移動が、スロットと、通路と、円錐体とによって制限されるドリルガイ
ドアセンブリが提供される。
【００２８】
　骨プレーティングの用途で使用するための可変角度ドリルガイドアセンブリが提供され
る。可変角度ドリルガイドアセンブリは、ガイドカラーと、ガイドスリーブと、ガイド先
端とを含む。ガイド先端は、横向きに骨プレートと整合し、骨プレート穴の中央に可変角
度ドリルガイドを位置決めする。可変角度ドリルガイドは、係止または非係止穴と共に使
用するのに適している。可変角度ドリルガイドは、使用者が、約0度～約30度の任意の角
度で軸上または軸外で、かつドリルガイドの長手方向軸の周りで360度回転の任意の方向
で穴開けできるようにする。
【００２９】
　可変角度ドリルガイドアセンブリは、先行のデバイスに比べて、骨折固定できる機会を
増やす。回転自由度および角度自由度が、使用者が骨折固定できる機会を高める。特に、
回転自由度は、骨プレートの所定の穴位置に制限されない。
【００３０】
　可変角度ドリルガイドアセンブリは、使用がより簡単であり、手術技法に必要とされる
器具の総数を減少するので、先行のデバイスに勝る利点を提供する。可変角度ドリルガイ
ドアセンブリは、複数のバレルまたはガイドスリーブの必要性をなくし、これはまた、手
術技法を完了するのに必要とされる時間を短縮する。
【００３１】
　本発明の適用可能性のさらなる範囲は、本明細書に以後提供される詳細な説明から明ら
かになろう。詳細な説明および特定の実施例は、本発明の好ましい実施形態を示している
が、単に例示目的として意図されており、本発明の範囲を限定するものとは意図されてい
ないことを理解すべきである。
【００３２】
　本明細書に組み込まれ、本明細書の一部を成す添付図面が、本発明の実施形態を例示し
、記述する説明と共に、本発明の原理、特徴、および機能を説明する働きをする。
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【図面の簡単な説明】
【００３３】
【図１】可変角度ドリルガイドアセンブリと、ハンドルと、骨プレートとの分解前面斜視
図である。
【図２】ガイドカラーの分解前面斜視図である。
【図３】ガイドスリーブの前面斜視図である。
【図４】ガイド先端の部分断面前面図である。
【図５】第1の実施形態でのガイド先端の底面図である。
【図６】第2の実施形態でのガイド先端の底面図である。
【図７】第3の実施形態でのガイド先端の底面図である。
【図８】可変角度ドリルガイドアセンブリと、骨と、骨プレートとの前面斜視図である。
【図９】図8に示される可変角度ドリルガイドアセンブリの断面前面図である。
【図１０】ハンドルの代替実施形態の前面斜視図である。
【図１１】図10に示されるハンドルの断面側面図である。
【図１２】第2の実施形態でのアウトリガーの断面側面図である。
【図１３】第2の実施形態でのガイドスリーブの断面側面図である。
【図１４】第3の実施形態でのガイドスリーブの断面側面図である。
【図１５】第3の実施形態でのアウトリガーの部分上面図である。
【図１６】第4の実施形態でのガイドスリーブの断面側面図である。
【図１７】第5の実施形態でのガイドスリーブの断面側面図である。
【図１８】第6の実施形態でのガイドスリーブの断面側面図である。
【図１９】第7の実施形態でのガイドスリーブの断面側面図である。
【図２０】ドリルガイドアセンブリの代替実施形態の前面斜視図である。
【図２１】骨プレートとドリルガイドアセンブリとの間の関係を制限する代替方法の前面
図である。
【発明を実施するための形態】
【００３４】
　(1つまたは複数の)好ましい実施形態の以下の説明は、性質上、単に例示にすぎず、本
発明、その適用分野、または用途を限定することは全く意図されていない。
【００３５】
　図1は、ドリルガイドアセンブリ10の分解図である。図示される実施形態では、ドリル
ガイドアセンブリ10は、ガイドカラー30と、ガイドスリーブ80と、ドリルガイド先端110
とを含む。ドリルガイドアセンブリ10は、ドリルガイドハンドル20を含むことがある。ド
リルガイドハンドル20は、ドリルガイドアセンブリ10の一部分に着脱可能に装着されるこ
とがある。ドリルガイドアセンブリ10は、骨プレート200に着脱可能に接続するように、
かつ、骨プレート200の穴202を通してドリルビット300(図6で最も良く見られる)を案内す
るように適合される。以下にさらに詳細に説明されるように、ドリルガイドハンドル20が
ドリルガイドアセンブリ10の一部分に接続し、ドリルガイドアセンブリ10が骨プレート20
0上に位置した後、ドリルガイドハンドル20を使用してガイドスリーブ80を枢動させ、ド
リルビット300の所望の位置を得ることができる。仮想線AおよびBが、ハンドル20の例示
的な回転位置を示すが、ハンドル20を他の回転位置に枢動させることもできる。
【００３６】
　ドリルガイドアセンブリ10は、金属、プラスチック、または複合材料からなることがあ
る。図示される実施形態では、ドリルガイドアセンブリ10は、ステンレス鋼から構成され
、アセンブリの各部片は、機械加工された構成要素である。別法として、ドリルガイドア
センブリ10は、射出成形された一部片設計であってもよい。
【００３７】
　ハンドル20は、グリップ部分22と、係合部分24とを含む。図示される実施形態では、グ
リップ部分22は、係合部分24に対して横向きである。しかし、いくつかの実施形態では、
グリップ部分22は、係合部分24と実質的に平坦である。係合部分24は、開口26を含み、概
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して平坦な下面27を有することがある。開口26が、ガイドカラー30の一部分を受け、いく
つかの実施形態では、平坦な下面27が、カラー30に係合する。図示される実施形態では、
開口26は、概してC字形である。任意選択で、ハンドル20は、第1のボールプランジャ28を
含む。ハンドル20は、木材、金属、プラスチック、または複合材料を含めた任意の数の材
料からなることがある。
【００３８】
　次に図2を参照すると、ガイドカラー30は、底部32と、本体部分34と、アウトリガー40
とを含む。「アウトリガー」は、他に「スナウト」または「伸張機構」と呼ばれることも
ある。本体部分34は、底部32から横方向に延在する。図示される実施形態では、底部32と
本体部分34とが概して円筒形であるが、他の形状が使用されることもある。底部32と本体
部分34とは、第1のボア35を含む。本体部分34は、底部32がレッジ36を提供するようにサ
イズおよび寸法設定される。レッジ36は、ハンドル20用の支持部を提供する。いくつかの
実施形態では、本体部分34は、第1の溝38を含む。第1の溝38は、第1のボールプランジャ2
8に関連して使用されることがある。このようにして、ハンドル20をカラー30に一時的に
固着することができる。任意選択で、底部32は、実質的に平坦な面39を含むことがある。
図示される実施形態では、アウトリガー40は、本体部分34から弓状方向に延在するが、他
の実施形態では、アウトリガー40は、本体部分34から横方向に延在することもある。
【００３９】
　アウトリガー40は、開口、穴、またはスロット42を含む。いくつかの実施形態では、ス
ロット42は、単一のドリルサイズに合わせて寸法設定される。例えば、スロット42は、2.
7ミリメートルのドリルビットを受けるように寸法設定されることがある。他の実施形態
では、スロット42は、複数のサイズのドリルビットを受けるように寸法設定されることが
ある。スロット42は、第1のボア35につながる。スロット42は、ドリルビット300を案内す
る。スロット42の長さは、ドリルの所望の最大角度に従って寸法設定される。最大角度は
30度程度であってよいが、図示される実施形態では、最大角度は15度である。いくつかの
実施形態では、アウトリガー40は、ガイドスリーブ80の中心軸に対するドリルの角度を示
すマーキングを含むことがある。例えば、これらのマーキングは、2.5度、5.0度、7.5度
、10度、12.5度、および15度を示すテキストまたは他のマーカを含むことがある。任意選
択で、ガイドカラー30は、第2のボールプランジャ50と、第2のボールプランジャ50を受け
るためのねじ穴60とを含むことがある。第2のボールプランジャ50は、ガイドカラー30の
いずれかの側に位置されることがある。
【００４０】
　次に図3を参照すると、ガイドスリーブ80は、スリーブ本体82と、第2のボア84と、近位
端部86と、遠位端部88と、通路90と、1つまたは複数のタング98とを含む。ガイドスリー
ブ80の長さは、ドリルビット300の長さによって決定される。言い換えると、ガイドスリ
ーブ80の長さは、ドリルビット300の長さに応じて設計される。スリーブ本体は任意の形
状であってよいが、図3では、スリーブ本体82は概して円筒形である。図示される実施形
態では、第2のボア84は、スリーブ本体82と概して同軸である。第2のボア84は、実質的に
スリーブ本体82の全長に延在し、ドリルビット300を受けるように寸法設定される。近位
端部86は、カラー30の第1のボア35内部に嵌合するように寸法設定される。タング98は、
概して遠位端部88から延在する。図示される実施形態では4つのタングが存在するが、よ
り多数またはより少数のタングが使用されることもあることを当業者は理解されよう。任
意選択で、ガイドスリーブ80は、マーカ溝92を含むことがある。マーカ溝92は、ドリルガ
イドアセンブリ10が特定のサイズまたは形状のドリルに使用する目的で設計されているこ
とを示すために、塗装または着色されることがある。別法として、マーカ溝92は、ドリル
ガイドアセンブリ10が特定のキットの一部であることを示すように塗装または着色される
ことがある。いくつかの実施形態では、ガイドスリーブ80は、U字形切欠94を含むことが
ある。U字形切欠94は、第2のボールプランジャ50のための空隙を提供する。
【００４１】
　図4および図5を参照すると、ドリルガイド先端110は、アンダーカット溝120と、遠位開
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口122と、中心軸124と、近位開口126と、円錐部130と、位置付けボス140とを含む。アン
ダーカット溝120は、タング98を受ける。遠位開口122は、ドリルガイド先端110が骨プレ
ート200と係合されるときに穴202とつながる。近位開口126は、ガイドスリーブ80の遠位
端部88を受けるようにサイズおよび寸法設定される。円錐部130が、ドリルビット300を案
内する。言い換えると、円錐部130は、ドリルがスロット42内で移動するときにドリルビ
ット300を制限する。円錐部130は、中心軸124に対して角度を付けられた円錐壁132を有す
る。最大角度は30度程度であってよいが、図示される実施形態では、最大角度は15度であ
る。図示される実施形態では、円錐壁132の最大角度は、スロット42によって提供される
最大角度と一致する。
【００４２】
　位置付けボス140は、骨プレート200の穴202に係合するように適合される。位置付けボ
ス140は、穴202内にねじ式に通ることができるようにねじ切りされることがある。別法と
して、位置付けボス140は、穴202の一部分に対応する幾何形状を有することがある。例と
して、位置付けボス140は、星形状(図5で最も良く見られる)、正方形または長方形状(図6
で最も良く見られる)、または三角形状(図7で最も良く見られる)を有することがある。し
かし、他の形状が使用されることもあることを当業者は理解されよう。重要なのは、位置
付けボス140が、骨プレート200の穴202に係合して、ドリルガイド先端110が回転するのを
防止することである。
【００４３】
　ドリルガイドアセンブリ10は、以下のステップで組み立てられる。第1に、カラー30が
、ガイドスリーブ80の近位端部86に組み付けられる。上述したように、近位端部86は、カ
ラー30の第1のボア35内部に嵌合するように寸法設定される。2つの構成要素の嵌合は、滑
り嵌めまたは圧入であってよい。いくつかの実施形態では、近位端部86がカラー30に組み
付けられる前に、構造用接着剤が近位端部86に塗布される。ガイドスリーブ80は、通路90
がスロット42と位置合わせされるようにカラー30内に挿入される。任意選択で、カラー30
がガイドスリーブ80に取り付けられた後、ボールプランジャ50が、通路90内にボールが突
出するようにカラーに取り付けられることがある。このようにすると、第2のボールプラ
ンジャ50は、ドリルビット300が軸上であるか軸外であるかを使用者が知るための指標と
して働く。言い換えると、第2のボールプランジャ50は、ドリルビット300が第2のボア84
と位置合わせされているか否かを使用者が知るための指標として働く。第2に、ドリルガ
イド先端110が、タング98がアンダーカット溝120に係合するまでガイドスリーブ80の遠位
端部88に対して押圧される。タング98がアンダーカット溝120に係合して把持すると、ド
リルガイド先端110は、ガイドスリーブ80の長手方向軸の周りで360度回転することができ
るが、ガイドスリーブから簡単に取り外すことはできない。第3に、ハンドル20が、カラ
ー30に接続する。開口26が、本体部分34の上に配置され、係合部分24が、レッジ36に係合
するまで下に押圧される。任意選択で、ハンドル20は、第1のボールプランジャ28を含む
ことがあり、第1のボールプランジャ28は、第1の溝38に係合することがある。その後、ハ
ンドル20を使用して、ドリルガイドアセンブリ10を持ち上げて、ドリルガイドアセンブリ
10を骨プレート200に関して配置することができる。
【００４４】
　図8および図9は、ドリルガイドアセンブリ10と、ドリルビット300と、骨306と、骨プレ
ート310と例示する。図示される実施形態では骨306は脛骨であるが、本発明が他の骨の骨
プレーティングにも同様に適用可能であることを当業者は理解されよう。「ドリルビット
」は、他に「ツイストドリル」と呼ばれることもある。骨プレート310は、複数の穴312を
有する。使用時、ドリルガイドアセンブリ10は、穴312の1つと接触して配置される。いく
つかの実施形態では、ドリルガイド先端110が、骨プレート310の上に位置する。他の実施
形態では、ドリルガイド先端110は、穴312を通って突き出て、骨306の上に位置する。任
意選択で、骨プレート310の穴312と接触させてドリルガイドアセンブリを配置するために
ハンドル20を使用することができる。ドリルガイド先端110が、骨プレート310と係合され
た後、使用者がカラー30を回転させることができる。しかし、使用者が軸上で穴開けする
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場合、回転は必要とされないことがある。使用者は、ドリルビット300をドリル(図示せず
)に接続する。使用者は、ドリルビット300を第2のボア84内に挿入する。任意選択で、使
用者は、ドリルビット300を、角度を付けてスロット42および円錐部130内に入れることが
ある。軸外で穴開けする一方で、アウトリガー40とスロット42とが、ドリルビットの一部
分に対する支持および位置合わせを提供する。
【００４５】
　図9で最も良く見られるように、ドリルビットは、軸上で(すなわち、第2のボア84と同
軸に)、スロット42の端部で最大角度で、またはそれらの間の任意の位置で配置されるこ
とがある。いくつかの実施形態では、第2のボールプランジャ50が、ドリルビット300が軸
上から軸外に移動する位置を示す。その後、使用者は、ドリルビット300を回転させ、ド
リルを使用して、骨306に固定具穴を形成する。任意選択で、使用者は、ドリルガイドア
センブリ10を別の穴312に移動させ、プロセスを繰り返すことができる。
【００４６】
　図10および図11は、ハンドル400の代替実施形態を例示する。ハンドル400は、前方ピボ
ット402と、グリップ部分404とを含む。枢動ハンドル400は、その複数位置前方ピボット4
02によって、接近性および視認性の向上をもたらす。前方部分402は、固定具406の使用に
よってグリップ部分404に接続される。図示される実施形態では、固定具406は、ショルダ
ボルトである。いくつかの実施形態では、ハンドル400は、皿ばねまたは皿座金408も含む
。皿ばね408は、固定具406にバイアス力を付与する。固定具406は、前方ピボット402がグ
リップ部分に関して枢動可能であるようにグリップ部分404と前方ピボット402とを接続す
る。いくつかの実施形態では、前方ピボット402は、グリップ部分404に関して選択的に位
置決め可能である。これらの実施形態では、前方ピボットおよび/またはグリップ部分が
、前方ピボットを所望の位置で一時的に係止する係止機構を有する。例えば、前方ピボッ
ト402および/またはグリップ部分が、円周方向で間隔を空けて配置された戻り止め410と
、戻り止め410に係合する第3のボールプランジャ412とを有することがある。ハンドル400
は、さらに、カラー30を受けるための開口426を含み、第4のボールプランジャ428を含む
ことがある。複数位置回転前方ピボット402は、骨折部位への接近性の向上のために、ド
リルガイド自体の長手方向軸から外れるように回転する。
【００４７】
　図12は、アウトリガー500の代替実施形態を例示する。アウトリガー500は、ドリルビッ
ト300の位置合わせを維持し、ドリルビット300のより近位の部分を支持する。アウトリガ
ー500は、複数の異なる角度増分での軸外穴開けを使用者が確実に認識できるようにする
追加の機構を組み込むことがある。例えば、アウトリガー500は、スロット504内に位置さ
れた戻り止めまたは突起502と、スロット504内で浮動するフランジ付きボビン506とを含
むことがある。戻り止め502は、空間508がドリルビット300の離散角度位置と位置的に一
致するように位置される。フランジ付きボビン506と戻り止め502とは、戻り止め502を越
えるようにフランジ付きボビン506を押すことができ、しかしまた戻り止め502が空間508
の1つの中でフランジ付きボビン506を一時的に保持するようにサイズおよび寸法設定され
る。いくつかの実施形態では、フランジ付きボビン506は、ばね鋼などの材料から構成さ
れ、これは、戻り止め502に対して押圧されたときに少なくとも部分的につぶれるが、空
間508の1つの中に位置されるときにその通常サイズおよび形状に戻る。ドリルビット300
は、フランジ付きボビン506のアパーチャ510内に挿入されることがあり、フランジ付きボ
ビン506は、ドリルビット300を角度付けて位置決めするために空間508内に選択的に位置
決めされることがある。
【００４８】
　図13は、ガイドスリーブ600の代替実施形態を例示する。ガイドスリーブ600は、ボール
ノーズまたは球形状を有する遠位端部602を有する。球形状は、ガイドスリーブが、骨プ
レート200,310の穴202,312内で旋回できるようにする。ガイドスリーブ600は、ドリルビ
ット300を受ける第2のボア604を含む。
【００４９】
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　図14は、ドリルスリーブ700の別の代替実施形態を例示する。この実施形態では、ドリ
ルスリーブ700の実質的な部分が、中心点の周りでの回転を可能にする円錐体の形状であ
る。使用者は、自分の所望の穴開け角度を定められるが、円錐部によって提供される最大
角度によって制限される。ドリルスリーブ700は、下側アパーチャ702を含み、骨プレート
200,310と係合する係合部分704を含むことがある。ガイドカラーは、図示される実施形態
には示されていない。
【００５０】
　図15は、アウトリガー800のさらに別の実施形態を例示する。アウトリガー800は、空間
804を形成する一連のスカラップ802を含む。空間804は、ドリルビット300の離散角度位置
と位置的に一致する。スカラップ802と空間804とは、ドリルビット300が空間804内で容易
に回転し、しかしスカラップ802とわずかに当たるように寸法設定される。このようにす
ると、スカラップ802を越えるようにドリルビット300を押すことができ、しかしまたスカ
ラップ802が、空間804の1つの中でドリルビット300を一時的に保持する。ドリルビット30
0を空間804の1つの中に選択的に位置決めして、ドリルビット300の角度位置を選択するこ
とができる。
【００５１】
　図16は、第4の実施形態でのガイドスリーブを例示する。この実施形態では、スリーブ
および先端アセンブリ900が存在する。アセンブリ900は、ガイドスリーブ910と、遠位ガ
イド先端912と、ブッシング914とを含む。ガイドスリーブ910は、ブッシング920の対応す
る球面と対合する球状先端920を有する。球状先端920とブッシング920との組合せは、ガ
イドスリーブ910が遠位ガイド先端912に関して枢動および旋回できるようにする。得られ
る組合せは、玉継手ロッド軸受または自在軸受と同様である。いくつかの実施形態では、
ブッシング914が遠位ガイド先端912内に圧入され、圧入の締まり具合は、球状先端920と
ブッシング920との間で所望の摩擦量を実現するように選択されることがある。摩擦量は
、ガイドスリーブが特定の角度を一時的に保つ、または使用者の所望の感触を提供するよ
うに選択されることがある。
【００５２】
　ガイドスリーブ910と、遠位ガイド先端912と、ブッシング914とがそれぞれ、中央開口
を有して、ドリルビット300を受け、また、ガイドスリーブ910の移動によって骨プレート
に関して外科医選択角度でドリルビットを位置決めできるようにする。遠位ガイド先端91
2の開口は、図示されるように切頭円錐体であってよく、または開口は、円筒形など別の
形状を有してもよい。
【００５３】
　いくつかの実施形態では、アセンブリ900は、さらに、ガイドスリーブ910に接続された
制限体916を含む。図示される実施形態では、制限体916は、溶接などによってガイドスリ
ーブ910に固着された座金であるが、他の構造が使用されることもある。重要なのは、制
限体916が、ガイドスリーブ910の相対角度位置を制限することである。制限体916は、ガ
イドスリーブ910が枢動することができる最大量を制限するために制限体916がブッシング
920の一部分に接触するように、ガイドスリーブ910に配置される。
【００５４】
　図17は、第5の実施形態でのガイドスリーブを例示する。この実施形態では、スリーブ
および先端アセンブリ950が存在する。アセンブリ950は、ガイドスリーブ952と、ブッシ
ング956と、遠位ガイド先端958と、制限体954とを含む。ガイドスリーブ952は、ブッシン
グ956と対合する球状先端960を有する。球状先端960とブッシング956との組合せは、ガイ
ドスリーブ952が遠位ガイド先端958に関して枢動および旋回できるようにする。ガイドス
リーブ952と、遠位ガイド先端958と、ブッシング956とがそれぞれ、中央開口を有して、
ドリルビット300を受け、また、ガイドスリーブ952の移動によって骨プレートに関して外
科医選択角度でドリルビットを位置決めできるようにする。遠位ガイド先端958の開口は
、図示されるように切頭円錐体であってよく、または開口は、円筒形など別の形状を有し
てもよい。制限体954は、ガイドスリーブ952とねじ係合され、ガイドスリーブ952の相対
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角度位置を制限するようにブッシング956の一部分に接触するように調節される。制限体9
54は、ガイドスリーブ952の選択された最大角度を示すために1つまたは複数のマーキング
を含むことがある。
【００５５】
　図18は、第6の実施形態でのガイドスリーブを例示する。図18は、ガイドスリーブアセ
ンブリ1000を例示する。ガイドスリーブアセンブリ1000は、外側ガイドスリーブ1010と、
内側ガイドスリーブ1012とを含む。内側ガイドスリーブ1012は、外側ガイドスリーブ1010
に枢動可能に接続され、ドリルビット300を受けるために開口(図示せず)を含む。図示さ
れる実施形態では、外側ガイドスリーブ1012は、骨プレート202,312に係合する球状先端1
016を有する。しかし、他の実施形態では、ガイドスリーブアセンブリ1000は、遠位ガイ
ド先端110,912,958に関連して使用されることがある。外側ガイドスリーブ1010は、外科
医が内側ガイドスリーブ1012を所望の位置に旋回できるようにし、内側ガイドスリーブ10
12は、枢動して、外科医が所望のドリル角度を選択できるようにする。いくつかの実施形
態では、外側ガイドスリーブは、内側ガイドスリーブが枢動することができる最大角度を
制限することがある。
【００５６】
　図19は、第7の実施形態でのガイドスリーブを例示する。第7の実施形態のガイドスリー
ブは、通路90が複数の穴によって置き換えられること以外は、ガイドスリーブ80と同様で
ある。図19は、ガイドスリーブ1050を例示する。ガイドスリーブ1050は、壁1052と、ドリ
ルビット300を受けるように構成および寸法設定された2つ以上の開口とを有する。ガイド
スリーブ1050は任意の形状であってよいが、図示される実施形態では円筒形である。図19
での実施形態では、ガイドスリーブ1050は、第1の開口1054と、第2の開口1056と、第3の
開口1058とを有する。図示される実施形態では、第1の開口1054は、円筒形壁1052と概し
て同軸であり、第2の開口1056は、第1の開口1054から約5度だけ軸外であり、第3の開口10
58は、第1の開口1054から約10度だけ軸外である。しかし、任意の数の開口位置および開
口の角度が使用されることがあることを当業者は理解されよう。図示されていないが、ガ
イドスリーブ1050は、球状先端または遠位ガイド先端に関連して使用されることがある。
さらに、ガイドスリーブ1050は、ガイドカラーに関連して使用されることがある。
【００５７】
　図20は、ドリルガイドアセンブリの代替実施形態を例示する。図20は、ドリルガイドア
センブリ1100を例示する。ドリルガイドアセンブリ1100は、ドリルスリーブ1110と、ドリ
ルガイド先端1112とを含む。いくつかの実施形態では、ドリルガイドアセンブリ1100は、
さらに、ガイドカラーを含む。ドリルガイド先端1112は、複数の位置付け部材1114を含む
。位置付け部材1114は任意の数の形状であってよいが、図示される実施形態では円筒形で
ある。図20では3つの位置付け部材1114が図示されるが、任意の数の位置付け部材が使用
されることがある。位置付け部材1114は、骨プレート1150に位置付けられた位置付け穴11
52に対応し、位置付け穴1152に係合するように適合される。この実施形態では、ガイドス
リーブ1110は、遠位ガイド先端1112に関して回転可能である。図4～図7に示される実施形
態とは異なり、遠位ガイド先端1112は、位置付けボスを有さず、代わりに、骨プレート11
50に関して遠位ガイド先端1112を位置決めするために位置付け部材1114を利用する。いく
つかの実施形態では、骨プレート1150は、遠位ガイド先端1112が骨プレート1150に関して
枢動できるようにするのに十分な厚さを有する。
【００５８】
　図21は、骨プレートとドリルガイドアセンブリとの関係を制限する代替方法の前面図で
ある。図21は、ドリルガイドアセンブリ1200と、骨プレート1250とを例示する。ドリルガ
イドアセンブリ1200は、ドリルスリーブ1210と、ドリルガイド先端1230とを含む。骨プレ
ート1250は、1つまたは複数の穴(図示せず)を含む。ドリルガイドアセンブリ1200は、所
期の骨プレート穴内に嵌合する。骨プレート穴は、穴に関して特定の角度または特定の角
度回転でドリルガイドアセンブリ1200を保持するための機構を有さない。したがって、遠
位ガイド先端1230は、位置付けボスまたは位置付け部材を有さない。ドリルスリーブ1210
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は、1つまたは複数の球継手1214を含む。ワイヤホルダ1220が、球継手1214に機能的に接
続する。図示される実施形態では、球継手1214を把持するために、C字クランプと止めね
じ1224とが使用される。ワイヤホルダ1220は、キルシュナーワイヤなどのワイヤ1218を把
持するため、および球継手1214を介してドリルガイドアセンブリ1200に引張力を加えるた
めに使用される。例として、ワイヤ1218は、骨または骨プレート1250に一時的に固着され
ることがある。ドリルガイドアセンブリ1200を適切に位置決めおよび安定化するために、
いくつかのワイヤホルダ1220およびワイヤ1218が必要となることがある。したがって、外
科医は、ドリルガイドアセンブリ1200に関する所望の角度位置および回転を選択し、係留
されたワイヤ1218を使用して、選択された配置でドリルガイドアセンブリを一時的に固着
することができる。
【００５９】
　また、本発明は、骨プレートを通して骨に穴を開ける方法を含む。この方法は、可変角
度ドリルガイドアセンブリのガイド先端を骨プレートと接触させて係合させるステップと
、回転位置を選択するステップと、可変角度ドリルガイドアセンブリ内にドリルビットを
挿入するステップと、ドリルビットの角度位置を選択するステップと、骨に穴開けするス
テップとを含む。任意選択のステップが、骨折タイプを識別するステップと、骨プレート
を選択するステップと、骨折を整復するステップと、手術部位を開くステップと、骨プレ
ートの適切な配置を識別するステップと、骨プレートを所望の位置に一時的に固着するス
テップと、骨プレートを骨に固定するステップとを含むことがある。骨折タイプを識別す
るステップは、骨をX線撮影するステップを含むことがある。骨折整復のステップは、手
での整復によって、または骨プレートに係合して軸方向圧縮を提供する圧縮ねじによって
達成されることがある。骨プレートを一時的に固着するステップは、仮の固定によって骨
プレートをクランプおよび/または装着するステップを含むことがある。骨プレートを骨
に固定するステップは、係止ねじおよび/または非係止ねじを設置するステップによって
達成されることがある。
【００６０】
　以上のことに鑑みて、本発明のいくつかの利点が実現されて達成されることが分かる。
【００６１】
　本発明の原理とその実際的な用途とを最も良く説明し、それにより、想定される特定の
用途に適した様々な実施形態で、かつ様々な修正を伴って当業者が本発明を最適に利用で
きるようにするために、いくつかの実施形態を選択して説明した。
【００６２】
　本発明の範囲から逸脱することなく、本明細書で説明して例示した構成および方法に様
々な修正を施すことができるので、上の説明に含まれる、または添付図面に図示される全
ての事項は、限定ではなく例示とみなされるものと意図される。例えば、図1が遠位ガイ
ド先端を例示するが、ガイドスリーブと骨プレートとの接触を一時的に維持するために他
の構造および/または方法が使用されることもある。したがって、本発明の外延および範
囲は、任意の上述した例示実施形態によって限定されるべきでなく、本明細書に添付され
る以下の特許請求の範囲およびそれらの等価箇所に従ってのみ定義されるべきである。
【符号の説明】
【００６３】
　10　ドリルガイドアセンブリ
　20　ドリルガイドハンドル
　22　グリップ部分
　24　係合部分
　26　開口
　27　下面
　28　ボールプランジャ
　30　ガイドカラー
　32　底部
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　34　本体部分
　35　ボア
　36　レッジ
　38　第1の溝
　39　実質的に平坦な面
　40　アウトリガー
　42　スロット
　50　ボールプランジャ
　60　ねじ穴
　80　ガイドスリーブ
　82　スリーブ本体
　84　第2のボア
　86　近位端部
　88　遠位端部
　90　通路
　92　マーカ溝
　94　U字形切欠
　98　タング
　110　ドリルガイド先端
　120　アンダーカット溝
　122　遠位開口
　124　中心軸
　126　近位開口
　130　円錐部
　132　円錐壁
　140　位置付けボス
　200　骨プレート
　202　穴
　300　ドリルビット
　306　骨
　310　骨プレート
　312　穴
　400　ハンドル
　402　前方ピボット
　404　グリップ部分
　406　固定具
　408　皿ばね、皿座金
　410　戻り止め
　412　ボールプランジャ
　426　開口
　428　ボールプランジャ
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