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(54)【発明の名称】 超音波プローブ駆動装置

(57)【要約】
【課題】万一リニア走査途中にリニア駆動用モータが停
止した際、超音波プローブの取り出しを容易に行える超
音波プローブ駆動装置を提供すること。
【解決手段】ユニット外装部材４ａは、ベース２１を固
定支持する下カバー部７１と、上カバー部７２とにより
主に構成され、下カバー部７１にはステッピングモータ
３２の出力軸３２ａに対向する開口７１ａが設けられて
いる。この開口７１ａには外側から着脱することが可能
な蓋体７０が配置される。駆動ユニット４がリニア走査
途中に故障等で停止して、超音波プローブ３が奥に入っ
たままの状態になった場合、蓋体７０を開口７１ａから
取り外して、開口７１ａを介してペンチを挿入し、出力
軸３２ａ等をつまんで手動で回転させることにより、超
音波プローブ３を所定の位置である最も前方に戻して超
音波プローブ３を取り外せる。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】  超音波振動子を内蔵した超音波プローブ
が着脱自在で、この超音波プローブに挿通する可撓性シ
ャフトに駆動力を伝達して、前記超音波振動子を回転さ
せるためのラジアル動作用モータ及び進退移動させるた
めのリニア駆動用モータを装置筐体内に設けた超音波プ
ローブ駆動装置において、
前記装置筐体に前記リニア駆動用モータの出力軸に対向
する開口を設けたことを特徴とする超音波プローブ駆動
装置。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】本発明は、超音波プローブ内
に配置された超音波振動子を可撓性シャフトを回転させ
たり、進退移動させてラジアル走査、リニア走査を行う
超音波プローブ駆動装置に関する。
【０００２】
【従来の技術】近年、体腔内を診断する機器として、光
学的に診断する内視鏡とともに、音響的に診断する超音
波プローブが広く用いられるようになった。
【０００３】この超音波プローブは、細管であるプロー
ブ内を挿通する回転自在なフレキシブルシャフトの先端
部に超音波振動子を固設し、この超音波振動子によって
超音波を送受信する。
【０００４】一般的に超音波プローブは、観測装置に接
続されて超音波観測装置を構成し、前記超音波振動子を
回転させながら超音波を発信し、反射してきたエコー信
号を超音波振動子で受信するとともに電気信号に変換し
て観測装置に送信し、これを処理してモニタ上に超音波
断層像を表示するものである。この超音波観測装置は、
低侵襲で断面の観測、診断ができるなどの利点がある。
【０００５】最近では、前記超音波振動子を回転させる
ラジアル走査に加えて、同時に超音波振動子を進退動さ
せるリニア走査を行うことで、所定の間隔で連続的にラ
ジアルの断層像を得て、これを画像処理によって３次元
の立体的超音波断層像として構築する３次元超音波観測
装置が提案されている。
【０００６】例えば、特開平１１－２７６４８８号公報
には、ラジアル駆動用、リニア駆動用にそれぞれ専用の
モータを備え、３次元の立体的走査が可能な３次元走査
超音波プローブ用駆動装置が提案されている。この３次
元走査超音波プローブ用駆動装置では超音波プローブ接
続部を除く駆動機構全体が１つの筐体に納められて構成
されている。
【０００７】
【発明が解決しようとする課題】しかしながら、前記特
開平１１－２７６４８８号公報の３次元走査超音波プロ
ーブ用駆動装置では、破損の防止、患者の苦痛の低減及
び３次元走査超音波プローブを確実に接続できるよう
に、駆動ユニットは、超音波プローブ本体を着脱する時
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にはリニア動作をロック（規制）した状態にするため、
リニア動作する部分を最も前方に移動させて停止するよ
うに制御している。
【０００８】このため、リニア走査途中に万一リニア駆
動用モータに不具合が発生して停止すると、超音波プロ
ーブ本体が筐体内の最も前方ではない位置に移動したま
まの状態になってしまう。この状態では超音波プローブ
本体を取り外すことは非常に困難であるため、一旦筐体
を取り外すなど、駆動装置の分解が必要になり、そのた
めに手間と時間がかかって検査の効率を低下させる要因
になってしまう。
【０００９】本発明は、万一リニア走査途中にリニア駆
動用モータに不具合が発生して停止した際、簡単にリニ
ア動作する部分を所定の位置に配置させて、超音波プロ
ーブの取り出しを行える超音波プローブ駆動装置を提供
することを目的にしている。
【００１０】
【課題を解決するための手段】本発明の超音波プローブ
駆動装置は、超音波振動子を内蔵した超音波プローブが
着脱自在で、この超音波プローブに挿通する可撓性シャ
フトに駆動力を伝達して、前記超音波振動子を回転させ
るためのラジアル動作用モータ及び進退移動させるため
のリニア駆動用モータを装置筐体内に設けた超音波プロ
ーブ駆動装置であって、前記装置筐体に前記リニア駆動
用モータの出力軸に対向する開口を設けている。
【００１１】この構成によれば、万一、リニア駆動用モ
ータに故障が発生した際、開口を介して出力軸を操作す
ることによって、簡単にリニア動作する部分を所定の位
置に戻して超音波プローブを取り出せる。
【００１２】
【発明の実施の形態】以下、図面を参照して本発明の実
施の形態を説明する。◎
図１ないし図９は本発明の一実施形態に係り、図１は本
発明の第１の実施の形態を備えた超音波３次元画像診断
システムの全体構成を示す図、図２は３次元走査超音波
プローブ用駆動装置の構造を説明する装置筐体を含む正
面図、図３は３次元走査超音波プローブ用駆動装置の構
造を説明する装置筐体を省いた平面図、図４は３次元走
査超音波プローブ用駆動装置の構造を説明する装置鏡体
を省いた底面図、図５はレバー金具及びロックユニット
部分のロック構造を示す図、図６はロックアームの詳細
な構造を示す図、図７及び図８は３次元超音波プローブ
の着脱時の作用を説明する図、図９はユニット外装部材
の開口とステッピングモータの出力軸との位置関係を説
明する図である。
【００１３】まず、３次元走査超音波プローブを確実に
装着でき、３次元走査超音波プローブの破損を防止し、
患者の苦痛を低減する３次元走査超音波プローブ用駆動
装置を説明する。
【００１４】図１に示すように超音波３次元画像診断シ
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ステム１は体腔内に挿入可能な３次元走査超音波プロー
ブ本体（以下、超音波プローブ本体と略記）２Ａと、こ
の超音波プローブ本体２Ａを被覆するアウタシース２Ｂ
と、超音波プローブ本体２Ａ及びアウタシース２Ｂから
なる３次元走査超音波プローブ３が着脱自在に接続され
る３次元走査超音波プローブ用駆動ユニット（以下、単
に駆動ユニットと略記）４と、この駆動ユニット４から
延出されたケーブル５の一方のコネクタ６ａが接続され
る観測装置７と、他方のコネクタ６ｂが接続される画像
処理装置８と、この画像処理装置８と接続されたモニタ
９とを有し、駆動ユニット４、観測装置７、画像処理装
置８及びモニタ９はカート１０に載置されている。
【００１５】超音波プローブ本体２Ａは可撓性を有する
シース１１で細長の挿入部１２が形成され、この挿入部
１２の先端部１３内に図示しない超音波振動子が内蔵さ
れている。この超音波振動子は挿入部１２内を挿通され
た図示しない中空のフレキシブルシャフトの先端に取り
付けられ、このフレキシブルシャフトにより伝達された
回転駆動力で回転駆動される。この超音波振動子の周囲
には超音波を伝達する超音波伝達媒体が充満されてい
る。また、フレキシブルシャフトの中空部には超音波振
動子と接続されたケーブルが挿通されている。
【００１６】この挿入部１２の後端にコネクタ部１４が
設けられ、駆動ユニット４に着脱自在で接続される。そ
して、駆動ユニット４に接続することによりフレキシブ
ルシャフトは回転駆動され、このフレキシブルシャフト
により伝達された回転力で超音波振動子は超音波プロー
ブ本体２Ａの軸方向の周りで回転されることにより超音
波をラジアル走査する。また、超音波プローブ本体２Ａ
を駆動ユニットのリニア駆動部により、その超音波プロ
ーブ本体２Ａの軸方向に移動することにより、超音波振
動子は３次元走査を行うことができるようにしている。
【００１７】この超音波プローブ本体２Ａは、可撓性を
有するアウタシース２Ｂで被覆することができる。アウ
タシース２Ｂは、アウタシース挿入部１５とその後端に
設けた接続部１６とを有し、接続部１６を介して駆動ユ
ニット４と着脱自在になっている。アウタシース２Ｂに
おける少なくとも超音波プローブ本体２Ａ内の超音波振
動子が位置するその周囲は超音波伝達媒体が充満され
る。
【００１８】駆動ユニット４は、カート１０に設けられ
た支持アーム１８に固定されている。この駆動ユニット
４から延出されたケーブル５は途中で２本に分岐し、一
方はコネクタ６ａを介して、超音波振動子に対する駆動
信号の生成及び受信した超音波エコー信号に対する信号
処理を行う観測装置７に電気的に接続され、もう一方は
コネクタ６ｂを介して画像処理を行う画像処理装置８に
電気的に接続されている。
【００１９】図１ではケーブル５は途中で２本に分岐す
る形態であるが、もちろん駆動ユニット４から２つ本の
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ケーブル５が伸びている形態でも良い。観測装置７と画
像処理装置８は、背面パネルの通信ケーブル（図示しな
い）を介して電気的に接続されている。また、画像処理
装置８とモニタ９は背面パネルの信号ケーブル（図示し
ない）を介して電気的に接続されている。
【００２０】図２の正面図、図３の平面図、図４の底面
図を参照して、駆動ユニット４の詳細な構造を説明す
る。
【００２１】装置筐体であるユニット外装部材４ａ内に
配設されたベース２１にはアウタシース２Ｂの後端の接
続部１６を接続固定する固定部としての接続パイプ２２
が取り付けられている。接続パイプ２２と同軸上でその
後方位置には超音波プローブ２Ａの後端のコネクタ部１
４が接続されるプローブ本体接続ユニット２３が移動自
在に配置されている。
【００２２】プローブ本体接続ユニット２３の後方（背
後）にはモータ、エンコーダ、スリップリング、ラジア
ル回転制御回路、超音波信号増幅回路を内在するラジア
ル駆動ユニット２４が位置しており、前記プローブ本体
接続ユニット２３にケーブルを内在したフレキシブルな
コイルシャフト２５を介して接続されている。
【００２３】プローブ本体接続ユニット２３、ラジアル
駆動ユニット２４はリニアベース板２６に固定されてい
る。リニアベース板２６はリニアガイド２７に取り付け
られている。このリニアガイド２７は超音波プローブ本
体２Ａの挿入軸方向にスライド可能に設けられてリニア
駆動部を形成している。
【００２４】リニアベース板２６にはベルトクランプ２
８が取り付けられており、ベルトクランプ２８にはベル
ト２９が取り付けられている。ベルト２９はベース２１
の２ヶ所に配設された駆動プーリ３０と従動プーリ３１
にかけられている。さらに、この駆動プーリ３０はステ
ッピングモータ３２とギア３３を介して駆動可能に接続
されている。このステッピングモータ３２はベース２１
に固定されている。
【００２５】ラジアル駆動ユニット２４、ステッピング
モータ３２から出た信号ケーブル（図示せず）はそれぞ
れ信号コネクタ（図示せず）を介してケーブル５の中に
延在している。また、接続パイプ２２のラジアル駆動ユ
ニット２４側の端にはレバー金具３４が接続パイプ２２
の中心軸の周りに回動可能に取り付けられている。
【００２６】このレバー金具３４に連動するようにロッ
クユニット３５がベース２１に取り付けられている。リ
ニアベース板２６にはロックユニット３５に引っかかる
ロック爪３６が取り付けられている。
【００２７】図５はレバー金具３４とロックユニット３
５付近の詳細を示す。ロックユニット３５の前側に配置
されるレバー金具３４には、接続パイプ２２内部に、こ
の接続パイプ２２前側に向かう突起３７が、後方のロッ
クユニット３５側に向かって突起３８が設けられてい
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る。このレバー金具３４とその後方のラジアル駆動ユニ
ット２４との間にロック機構を構成するロックユニット
３５のロックベース３９がベース２１に取り付けられて
いる。
【００２８】ロックベース３９にはロックアーム４０が
回動自在に取り付けられており、バネ４１によって、反
時計回り方向、つまりイ方向に付勢されている。このロ
ックアーム４０には前後方向へのアーム部４２、アーム
部４３とその側方へのアーム部４４が形成されている。
アーム部４２の端部にはピン４５が下方に向けて取り付
けられ、アーム部４３の端部にはピン４６が上方に向け
て取り付けられている。
【００２９】そして、駆動ユニット４をリニア動作させ
てリニアベース板２６を前方に移動することにより、プ
ローブ本体接続ユニット２３等とともに、ロック爪３６
も前方に移動し、図５に示すようにロック爪３６がロッ
クユニット３５のピン３６に引っかかる状態に設定さ
れ、プローブ本体接続ユニット２３のリニア移動が規制
されたロック状態となる。
【００３０】ロックベース３９の、アーム部４４の動き
によりＯＮ、ＯＦＦされる位置に検知スイッチ４７が取
り付けられている。この検知スイッチ４７がＯＮする
と、ロック解除検知信号をリニア駆動部に出力し、リニ
ア進退移動の動作が可能となる。
【００３１】図６はロックユニット３５を形成するロッ
クアーム４０の詳細を示し、図６（Ａ）は平面図、図６
（Ｂ）は側面図を示す。ロックアーム４０はロックベー
ス３９に回動自在に取り付けられ、かつバネ４１により
時計回り方向に付勢されている。また、ロックアーム４
０には前後方向へのアーム部４２、４３とその側方への
アーム部４４とが設けられている。このアーム部４４に
隣接して検知スイッチ４７が取り付けられている。
【００３２】そして、図５に示す状態で、後述するよう
にアウタシース２Ｂの接続部１６を接続パイプ２２に接
続固定する操作でレバー金具３４が反時計回り方向、つ
まりロ方向に回動されると、アーム部４４もロ方向に回
動し、検知スイッチ４７のスイッチレバーを回動させて
検知スイッチ４７をＯＦＦからＯＮにできるようにして
いる。
【００３３】また、この接続固定する操作で、ロック爪
３６がロックユニット３５のピン３６に引っかかるロッ
ク状態が解除され、プローブ本体接続ユニット２３のリ
ニア移動が可能な状態となるようにしていることが特徴
となっている。
【００３４】次に本実施の形態の作用を説明する。超音
波プローブ本体２Ａへのラジアル回転の伝達はラジアル
駆動ユニット２４、コイルシャフト２５、プローブ本体
接続ユニット２３を介して行う。一方、超音波プローブ
本体２Ａの挿入軸方向の進退動作（リニア動作）の伝達
は、ステッピングモータ３２の回転をギア３３、駆動プ
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ーリ３０、ベルト２９によって超音波プローブ本体２Ａ
の挿入軸方向の動作に変換し、ベルト２９に取り付けら
れたベルトクランプ２８、このベルトクランプ２８に取
り付けられたリニアベース板２６、さらにこのリニアベ
ース板２６に固定されたプローブ本体接続ユニット２３
で行う。
【００３５】本実施の形態の駆動ユニット４は、超音波
プローブ本体２Ａを着脱する時にはリニア動作をロック
（規制）したロック状態（図５に示したような状態）に
するため、リニア動作する部分を最も前方に移動させて
停止するように制御している。
【００３６】アウタシース２Ｂを超音波プローブ本体２
Ａに装着した超音波プローブ３を駆動ユニット４に装着
するときの動作を図５ないし図８を参照して説明する。
アウタシース２Ｂの接続部１６を接続パイプ２２に接続
していない状態では、図５に示すようにロック爪３６が
ロックアーム４０のピン４６に係止されており、リニア
動作がロックされているためプローブ本体接続ユニット
２３は移動しない。この状態を図７（Ａ）に示す。な
お、図７及び図８ではロックユニット３５の動作を図示
するために、その上側に位置するプローブ本体接続ユニ
ット２３を２点鎖線で示している。
【００３７】次にアウタシース２Ｂの接続部１６を、接
続パイプ２２に突き当たるまで押し込む。接続部１６が
接続パイプ２２に押し込まれる時に、超音波プローブ本
体２Ａはプローブ本体接続ユニット２３に押し込まれて
接続される。
【００３８】このときは、リニア動作がロックされてい
るため、プローブ本体接続ユニット２３は移動しない。
  プローブ本体接続ユニット２３が移動しないので超音
波プローブ本体２Ａはプローブ本体接続ユニット２３に
確実に接続される（図７（Ｂ）の状態）。
【００３９】その状態から接続部１６をプローブ先端側
から見て時計回りの方向（図５のロ方向）に回転させる
ことで、接続部１６は接続パイプ２２に固定される構造
となっている。接続部１６をロ方向に回転させると、接
続部１６に設けた突起１７がレバー金具３４の突起３７
を押して、ロ方向に回転させる。
【００４０】このレバー金具３４が回転すると、ピン４
５が突起３８により押され、ロックアーム４０がロ方向
に回転する。ロックアーム４０がロ方向に回転すると、
アーム部４３がロック爪３６から外れリニア動作が可能
となり、アーム部４４が検知スイッチ４７をＯＮし、ア
ウタシース２Ｂが接続され、ロックが解除されたことが
検知される（図８（Ａ）の状態）。
【００４１】アウタシース２Ｂが接続され、ロックの解
除が検知されると、リニア動作が可能となり、例えば図
８（Ａ）の状態からプローブ本体接続ユニット２３を後
方側へ移動ができる（図８（Ｂ）の状態）。
【００４２】３次元超音波走査が終了すると、リニア動



(5) 特開２００１－３１４４０７

10

20

30

40

50

7
作する部分を前方に移動させて停止する（図８（Ａ）の
状態）。プローブを取り出すときには、まず、プローブ
の装着時とは逆にアウタシース２Ｂの接続部１６をプロ
ーブ先端側から見て反時計回りの方向（図５のイ方向）
に回転させる。
【００４３】レバー金具３４、ロックアーム４０はバネ
４１により超音波プローブ３の装着前の状態に戻り、ア
ーム４３のピン４６にロック爪３６が係止され、アーム
４４が戻り検知スイッチ４７がＯＦＦになる（図７
（Ｂ）の状態）。そして、アウタシース２Ｂを引き抜く
と超音波プローブ本体２Ａもプローブ本体接続ユニット
２３から引き抜かれる（図７（Ａ）の状態）。
【００４４】ここで、図２及び図９を参照して万一、リ
ニア駆動用モータに故障が発生した際に簡単に超音波プ
ローブを取り外すための構成及び作用を説明する。前記
ユニット外装部材４ａは、前記ベース２１を固定支持す
る下カバー部７１と、上カバー部７２と、固定金具（不
図示）とにより構成されている。
【００４５】前記下カバー部７１には前記ステッピング
モータ３２のギア３３が固設されている出力軸３２ａに
対向する開口７１ａが設けられており、この開口７１ａ
には外側から着脱することが可能な蓋体７０が配置され
ている。
【００４６】なお、図２においては蓋体７０は下カバー
７に爪部７０ａで引っかける形態のものを示している
が、ネジで固定する等他の構成であってもよい。また、
図９においては蓋体７０を外した状態を示している。さ
らに、不図示の固定金具は下カバー部７１に取り付けら
れており、駆動ユニット４を支持アーム１８に固定す
る。
【００４７】上述のようにユニット外装部材４ａに開口
７１ａを形成したことにより、駆動ユニット４がリニア
走査途中で万一故障等で停止して、超音波プローブ３が
ユニット外装部材４ａの奥に入ったままの状態になった
場合、まず、蓋体７０を開口７１ａから取り外す。
【００４８】このことによって、図９に示すように下カ
バー部７１の開口７１ａを通して内部のステッピングモ
ータ３２の出力軸３２ａ及びギヤ３３が現れる。次い
で、この出力軸３２ａ又はギヤ３３を開口７１ａを介し
て挿入したペンチなどでつまんで手動で回転させると、
超音波プローブ３がリニア方向に移動するので、超音波
プローブ３を前方に戻す方向に回転させ、所定の位置で
ある最も前方に戻すことによって超音波プローブ３を取
り外すことが可能な状態になる。
【００４９】このように、本実施形態においてはリニア
駆動用のモータの駆動軸に対向する開口をユニット外装
部材に設けたことにより、リニア駆動用モータに不具合
が発生した場合でも、開口を介して挿入したペンチなど
で駆動軸を回転させて、所定位置に復帰させることによ
って、超音波プローブを容易に取り外すことができる。*
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*【００５０】なお、ベンチ等でステッピングモータ３２
の出力軸３２ａ或いはギヤ３３を回転させる代わりに、
図１０に示すようにギヤ３３にスリワリ３３ａを形成し
たり、図１１に示すようにステッピングモータ３２の出
力軸３２ａにスリワリ３２ｂを形成して、前記スリワリ
３３ａにカニメ回しやピンセット等の工具をはめたり、
前記スリワリ３２ｂにマイナスドライバー等の工具をは
めることで手動でのリニア移動をより簡単に行うことが
できる。
【００５１】なお、上述の各実施の形態等を部分的に組
み合わせて構成される実施の形態も本発明に属する。
【００５２】［付記］
（１）超音波振動子を内蔵した超音波プローブが着脱自
在で、この超音波プローブに挿通する可撓性シャフトに
駆動力を伝達して、前記超音波振動子を回転させるため
のラジアル動作用モータ及び進退移動させるためのリニ
ア駆動用モータを装置筐体内に設けた超音波プローブ駆
動装置において、前記装置筐体に前記リニア駆動用モー
タの出力軸に対向する開口を設けた超音波プローブ駆動
装置。
【００５３】（２）前記装置筐体に設けた開口を塞ぐ蓋
体を有する付記１記載の超音波プローブ駆動装置。
【００５４】（３）前記リニア駆動用モータの出力軸に
固定したギヤに段差部を設けた付記１記載の超音波プロ
ーブ駆動装置。
【００５５】（４）前記リニア駆動用モータの出力軸に
段差部を設けた付記１記載の超音波プローブ駆動装置。
【００５６】（５）前記段差部はスリワリ溝である付記
３又は前記４記載の超音波プローブ駆動装置。
【００５７】
【発明の効果】以上説明したように本発明によれば、万
一リニア走査途中にリニア駆動用モータに不具合が発生
して停止した際、簡単にリニア動作する部分を所定の位
置に配置させて、超音波プローブの取り出しを行える超
音波プローブ駆動装置を提供することができる。
【図面の簡単な説明】
【図１】本発明の第１の実施の形態を備えた超音波３次
元画像診断システムの全体構成を示す図、
【図２】３次元走査超音波プローブ用駆動装置（駆動ユ
ニット）の構造を説明する装置筐体を含む正面図
【図３】駆動ユニットの構造を示す平面図
【図４】駆動ユニットの構造を示す底面図
【図５】レバー金具及びロックユニット周辺のロック機
構を示す斜視図。
【図６】ロックアームの詳細な構造を示す平面及び側面
図。
【図７】接続前及び超音波プローブ本体部分を接続した
場合の駆動ユニットの動作説明の平面図。
【図８】アウタシースを接続固定してロック解除した状
態及びリニア動作した場合の駆動ユニットの動作説明の
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平面図。
【図９】ユニット外装部材の開口とステッピングモータ
の出力軸との位置関係を説明する図
【図１０】ステッピングモータの出力軸に固設したギア
にスリワリを形成した図
【図１１】ステッピングモータの出力軸にスリワリを形
成した図
【符号の説明】
１…超音波３次元画像診断システム
２Ａ…超音波プローブ本体
２Ｂ…アウタシース *
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*３…超音波プローブ
４…駆動ユニット
４ａ…ユニット外装部材
７…観測装置
８…画像処理装置
９…モニタ
１０…カート
３２…ステッピングモータ
３２ａ…出力軸
３３…ギア

【図１】

【図２】

【図１０】

【図１１】
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