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内窥镜装置(1)具备：插入部(101)；旋转壳

体(104)，其以能够绕插入部(101)的长度轴旋转

的方式设置于插入部( 101 )的外周面；马达

( 112 )，其使旋转壳体( 104 )旋转；驱动电路

(203)，其对马达(112)进行驱动；以及再生保护

电路(204)，其进行保护动作，该保护动作用于从

通过马达(112)的再生而产生的再生电压保护保

护驱动电路(203)。
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1.一种自行式内窥镜装置，其中，

该自行式内窥镜装置具备：

细长形状的插入部；

旋转壳体，其以能够绕所述插入部的长度轴旋转的方式设置于所述插入部的外周面；

马达，其使所述旋转壳体旋转；

驱动电路，其对所述马达进行驱动；以及

再生保护电路，其进行保护动作，该保护动作用于从通过所述马达的再生而产生的再

生电压保护所述驱动电路。

2.根据权利要求1所述的自行式内窥镜装置，其中，

该自行式内窥镜装置还具备控制电路，该控制电路构成为，对所述马达的动作状态进

行监视，并根据所述监视的结果来控制基于所述再生保护电路的所述保护动作。

3.根据权利要求2所述的自行式内窥镜装置，其中，

所述控制电路进行控制，使得在检测到停止了所述驱动电路对所述马达的驱动时，开

始进行基于所述再生保护电路的所述保护动作，并且所述控制电路进行控制，使得在从检

测到所述马达的停止起经过规定的设定时间后，结束基于所述再生保护电路的所述保护动

作。

4.根据权利要求1所述的自行式内窥镜装置，其中，

在进行基于所述再生保护电路的所述保护动作的期间，所述驱动电路将所述马达设为

自由状态。

5.根据权利要求2所述的自行式内窥镜装置，其中，

所述再生保护电路具有：

再生电阻，在该再生电阻中，第1端子相对于所述马达与所述驱动电路之间的电源线而

并联连接，第2端子与地线连接；以及

再生电阻切换电路，其设置在所述再生电阻与地线之间，根据来自所述控制电路的控

制信号，使所述再生电阻与所述地线之间短路或开放。

6.根据权利要求5所述的自行式内窥镜装置，其中，

所述电源线具有：

第1电源线，其用于供给用于使所述马达正转的电力；以及

第2电源线，其用于供给用于使所述马达反转的电力，

所述再生电阻具有：

第1再生电阻，在该第1再生电阻中，第3端子与所述第1电源线并联连接，第4端子与所

述地线连接；以及

第2再生电阻，在该第2再生电阻中，第5端子与所述第2电源线并联连接，第6端子与所

述地线连接，

所述再生电阻切换电路具有：

第1再生电阻切换电路，其使所述第1再生电阻与所述地线之间短路或开放；以及

第2再生电阻切换电路，其使所述第2再生电阻与所述地线之间短路或开放，

所述第1再生电阻与所述第2再生电阻具有相同的电阻值。

7.一种自行式内窥镜装置的控制装置，具有：
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细长形状的插入部；

旋转壳体，其以能够绕所述插入部的长度轴旋转的方式设置于所述插入部的外周面；

以及

马达，其使所述旋转壳体旋转，

其中，

该自行式内窥镜装置的控制装置具备：

驱动电路，其对所述马达进行驱动；以及

再生保护电路，其进行保护动作，该保护动作用于从通过所述马达的再生而产生的再

生电压保护所述驱动电路。
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自行式内窥镜装置及其控制装置

技术领域

[0001] 本发明涉及自行式内窥镜装置及其控制装置。

背景技术

[0002] 作为插入到管腔内的内窥镜装置，已知有在日本特开2009-055956号公报等中提

出的自行式的内窥镜装置。自行式的内窥镜装置例如通过推进力而使插入部进退，该推进

力是通过马达使设置于插入部的周围的旋转壳体旋转而产生的。在这样的内窥镜装置中，

辅助使用者对插入部进行的插入操作或拔出操作。

发明内容

[0003] 在自行式内窥镜装置中，通过马达使旋转壳体旋转，因此，在马达的旋转停止时有

时产生再生。通过马达的再生而产生的再生电压有可能对马达的驱动电路等自行式内窥镜

装置的内部电路造成影响。

[0004] 本发明是鉴于所述情况而完成的，其目的在于，提供一种能够抑制因马达的再生

而对自行式内窥镜装置的内部电路造成的影响的自行式内窥镜装置及这种自行式内窥镜

装置的控制装置。

[0005] 为了实现所述目的，本发明的第1方式的自行式内窥镜装置具备：细长形状的插入

部；旋转壳体，其以能够绕所述插入部的长度轴旋转的方式设置于所述插入部的外周面；马

达，其使所述旋转壳体旋转；驱动电路，其对所述马达的驱动进行控制；以及再生保护电路，

其进行保护动作，该保护动作用于从通过所述马达的再生而产生的再生电压保护所述驱动

电路。

[0006] 为了实现所述目的，本发明的第2方式的自行式内窥镜装置的控制装置具有：细长

形状的插入部；旋转壳体，其以能够绕所述插入部的长度轴旋转的方式设置于所述插入部

的外周面；以及马达，其使所述旋转壳体旋转，其中，该自行式内窥镜装置的控制装置具备：

驱动电路，其对所述马达进行驱动；以及再生保护电路，其进行保护动作，该保护动作用于

从通过所述马达的再生而产生的再生电压保护所述驱动电路。

附图说明

[0007] 图1是示出本发明的一实施方式的内窥镜装置的结构例的图。

[0008] 图2是用于说明再生保护电路的结构的图。

[0009] 图3是与内窥镜装置的再生处理相关的时序图。

具体实施方式

[0010] 以下，参照附图对本发明的实施方式进行说明。图1是示出本发明的一实施方式的

内窥镜装置的结构例的图。内窥镜装置1具有内窥镜100和控制装置200。内窥镜100构成为

经由设置于内窥镜100的连接器116而与控制装置200连接。
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[0011] 内窥镜100是具有插入部101和操作部111的自行式内窥镜装置。

[0012] 插入部101是内窥镜100的前端的部分。该插入部101形成为细长形状，且构成为柔

软。此外，在插入部101的前端设置有摄像元件102。摄像元件102对存在于插入部101的前端

侧的被摄体进行拍摄，取得关于被摄体的图像数据。并且，在插入部101中设置有自行机构

103。自行机构103具有旋转壳体104和螺旋管105。旋转壳体104以能够绕插入部101的长度

轴旋转的方式设置于插入部101的外周面。螺旋管105设置为在旋转壳体104的周围具有螺

旋状的翅片。螺旋管105也可以构成为能够从旋转壳体104卸载。此外，螺旋管105也可以构

成为一次性使用。

[0013] 操作部111是由用户把持的部分，具有用于进行内窥镜100的操作的各种操作构

件。此外，操作部111具有马达112。马达112产生自行机构103的驱动力。当马达112旋转时，

该旋转运动经由设置在从操作部111的内部到插入部101的范围内的传递构件113而向旋转

壳体104传递。伴随着旋转壳体104的旋转，螺旋管105旋转。通过该螺旋管105的旋转，在插

入部101产生推进力。通过该推进力使插入部101自动行驶。通过插入部101自动行驶，来辅

助用户对插入部101进行的插入作业及拔出作业。此外，在马达112的附近设置有例如旋转

式的编码器114。编码器114输出与马达112的旋转速度相应的编码器信号。编码器信号包括

编码器A相信号和编码器B相信号。编码器A相信号与编码器B相信号的相位相差90度。

[0014] 此外，在操作部111连接有通用缆线115。在通用缆线115中设置有用于进行内窥镜

100与控制装置200之间的信号的授受的各种信号线。该通用缆线115与连接器116连接。如

上所述，内窥镜100与控制装置200经由连接器116而连接。

[0015] 控制装置200具有脚踏开关201、控制电路202、驱动电路203、再生保护电路204以

及电源电路205。

[0016] 脚踏开关201包括前进踏板和后退踏板。前进踏板通过由使用者踩踏而发出用于

使马达112正转的操作状态信号。后退踏板通过由使用者踩踏而发出用于使马达112反转的

操作状态信号。脚踏开关201也可以构成为发出与踩下相应的强度的操作状态信号。

[0017] 控制电路202是由FPGA、CPU等硬件构成的控制电路，对驱动电路203、再生保护电

路204这样的控制装置200的各部的动作进行控制。控制电路202具有驱动控制部2021、监视

部2022以及再生控制部2023。控制电路202可以由单一的FPGA等构成，也可以由多个FPGA等

构成。控制电路202的一部分功能也可以通过软件来实现。

[0018] 驱动控制部2021控制驱动电路203，以与体内负载相应的旋转速度对马达112进行

驱动。例如，驱动控制部2021取入从编码器114输出的编码器信号。然后，驱动控制部2021生

成用于控制从驱动电路203输出的电压的大小的PWM数据，使得根据编码器信号检测的马达

112的实际的旋转速度与和脚踏开关201的踩下相应的旋转速度一致。与脚踏开关201的踩

下相应的旋转速度是与操作状态信号相应的旋转速度。然后，驱动控制部2021将伺服控制

信号设为有效并与PWM数据一起向驱动电路203输入，其中，该伺服控制信号用于使驱动电

路203开始驱动马达112。此外，驱动控制部2021将伺服控制信号和编码器信号向监视部

2022输入。

[0019] 监视部2022对马达112的动作状态进行监视，将监视结果向再生控制部2023输入。

这里，马达112的动作状态包括伺服控制信号的状态和马达112的实际的旋转速度。伺服控

制信号的状态包括是否正在进行基于驱动控制部2021的马达的控制的状态。监视部2022在
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伺服控制信号为有效时，检测到正在进行马达112的控制，在伺服控制信号为无效时，检测

到未进行马达112的控制。此外，监视部2022根据编码器信号来检测马达112的旋转速度。

[0020] 再生控制部2023根据监视部2022的监视结果对再生保护电路204进行控制。再生

控制部2023在驱动控制部2021对马达的控制停止时，开始进行基于再生保护电路204的保

护动作，对此之后详细说明。然后，再生控制部2023在从驱动控制部2021对马达的控制停止

而使马达112实际上停止起经过规定的设定时间后，结束再生保护电路204的保护动作。

[0021] 驱动电路203根据来自驱动控制部2021的伺服控制信号所包含的PWM数据，生成向

马达112供给的电压，将生成的电压施加到马达112。

[0022] 再生保护电路204设置在马达112与驱动电路203的路径之间，进行保护动作，该保

护动作用于保护控制装置200的各部不受到通过马达112中的再生而产生的再生电压的影

响。该再生保护电路204具有再生电阻2041和再生电阻切换电路2042。再生电阻2041是其一

端相对于连接马达112与驱动电路203的电源线而并联连接、且另一端接地的电阻。再生电

阻切换电路2042设置在再生电阻2041与地线(GND_F)之间，是按照来自控制电路202的再生

控制部2023的再生控制信号而使再生电阻2041与地线(GND_F)之间短路或开放的开关。之

后对再生保护电路204详细进行说明。

[0023] 电源电路205例如包括交流电源，将该交流电源的电力转换成控制装置200的各部

所需的电力。然后，电源电路205将转换后的电力供给到控制装置200的各部。此外，电源电

路205也向内窥镜100的马达112及编码器114等供给电力。

[0024] 以下，对再生保护电路204进一步进行说明。图2是用于说明再生保护电路的结构

的图。如上所述，再生保护电路204设置在马达112与驱动电路203的路径之间。在图2的例子

中，马达112与驱动电路203经由马达电源线1121而连接。马达电源线1121具有与马达112的

正(+)端子连接的电源线(M+)、以及与马达112的负(-)端子连接的电源线(M-)。当驱动电路

203使电流从电源线M+向电源线M-流动时，马达112正转。反之，当驱动电路203使电流从电

源线M-向电源线M+流动时，马达112反转。并且，在电源线M-上设置有马达继电器1122。马达

继电器1122在伺服控制信号为有效时，将电源线M-设为连接状态，在伺服控制信号为无效

时，将电源线M-设为切断状态。在电源线M-为切断状态时，马达112成为不存在来自驱动电

路203的电力供给的自由状态。在马达112为自由状态时，马达112例如受到来自体内的外力

而自由地旋转。

[0025] 在图2的例子中，再生保护电路204的再生电阻2041具有与作为第1电源线的电源

线M+并联连接的第1再生电阻2041a、以及与作为第2电源线的电源线M-并联连接的第2再生

电阻2041b。第1再生电阻2041a经由构成再生电阻切换电路2042的第1再生电阻切换电路

2042a而与地线(GND_F)连接。第2再生电阻2041b经由构成再生电阻切换电路2042的第2再

生电阻切换电路2042b而与地线(GND_F)连接。另外，期望第1再生电阻2041a与第2再生电阻

2041b是具有相同的电阻值的相同构造的电阻。

[0026] 第1再生电阻切换电路2042a及第2再生电阻切换电路2042b分别按照来自控制电

路202的再生控制信号而接通或断开。在第1再生电阻切换电路2042a接通时，第1再生电阻

2041a与地线短路。另一方面，在第1再生电阻切换电路2042a断开时，第1再生电阻2041a被

开放。同样，在第2再生电阻切换电路2042b接通时，第2再生电阻2041b与地线短路。另一方

面，在第2再生电阻切换电路2042b断开时，第2再生电阻2041b被开放。另外，在图2的例子
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中，第1再生电阻2041a及第2再生电阻2041b同时接地或开放。当然，第1再生电阻2041a及第

2再生电阻2041b也可以独立地接地或开放。

[0027] 这里，为了实现通用缆线115的细径化等，如图2所示，在马达电源线1121的附近配

置编码器电源线1141。编码器电源线1141是将编码器114与电源电路205连接的电源线，将

由电源电路205生成的编码器114用的电力传输到编码器114。

[0028] 以下，对本实施方式中的内窥镜装置1的动作进行说明。图3是与内窥镜装置1的再

生处理相关的时序图。这里，图3所示的“操作状态信号”示出脚踏开关201的有效或无效的

状态。此外，“伺服控制信号”示出伺服控制信号的有效或无效的状态。此外，“PWM数据”示出

向驱动电路203输送的PWM数据的状态。此外，“再生控制信号”示出再生控制信号的有效或

无效的状态。此外，“编码器A相”示出编码器A相信号的状态。此外，“编码器B相”示出编码器

B相信号的状态。此外，“马达输出电压(+)”示出电源线M+的电压。此外，“马达输出电压(-)”

示出电源线M-的电压。

[0029] 如图3所示，本实施方式中的再生处理的顺序(sequence)被分为，(1)脚踏开关未

踩下状态时的顺序、(2)脚踏开关踩下状态时的顺序、(3)再生控制状态时的顺序这三个顺

序。脚踏开关未踩下状态是马达112停止中且未踩下脚踏开关201的状态。脚踏开关踩下状

态是踩下了脚踏开关201的期间的状态。再生控制状态是从踩下了脚踏开关201的状态刚刚

切换到未踩下脚踏开关201的状态后的状态。

[0030] 在脚踏开关未踩下状态时，操作状态信号为无效。此时，驱动控制部2021不进行马

达112的控制。即，驱动控制部2021将向驱动电路203输入的伺服控制信号设为无效。此时，

马达继电器1122也进行动作，将电源线M-设为切断状态。因此，马达112成为自由状态。当将

马达112设为自由状态时，驱动控制部2021无需向驱动电路203输入PWM数据。此外，在脚踏

开关未踩下状态时，马达112不旋转，因此，编码器信号(A相及B相)也示出马达112的旋转停

止时的值。

[0031] 控制电路202的监视部2022从驱动控制部2021取得伺服控制信号和编码器信号并

输入到再生控制部2023。再生控制部2023根据伺服控制信号为无效，识别出当前未进行马

达112的控制，根据由编码器信号示出的旋转速度，识别出当前马达112停止。此时，再生控

制部2023将再生控制信号设为无效。由此，第1再生电阻切换电路2042a为无效，第1再生电

阻2041a被开放。同样，第2再生电阻切换电路2042b也为无效，第2再生电阻2041b被开放。

[0032] 在脚踏开关踩下状态时，操作状态信号成为有效。此时，驱动控制部2021进行马达

112的控制。即，驱动控制部2021取入从编码器114输出的编码器信号。而且，驱动控制部

2021生成用于控制从驱动电路203输出的电压的大小的PWM数据，使得从编码器信号检测的

马达112的实际的旋转速度与和脚踏开关201的踩下相应的旋转速度一致。与脚踏开关201

的踩下相应的旋转速度是与操作状态信号相应的旋转速度。然后，驱动控制部2021将伺服

控制信号设为有效，并与PWM数据一起向驱动电路203输入，其中，该伺服控制信号用于使驱

动电路203开始驱动马达112。

[0033] 驱动电路203根据来自驱动控制部2021的PWM数据，生成向马达112供给的电压，将

生成的电压施加到马达112。由此，马达112旋转。通过马达112的旋转，编码器信号(A相及B

相)示出与马达112的旋转速度相应的值。

[0034] 再生控制部2023根据伺服控制信号为有效，识别出当前正在进行马达112的控制。
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此时，再生控制部2023使再生控制信号保持无效。

[0035] 在脚踏开关踩下状态下解除了脚踏开关201的踩下时，操作状态信号成为无效。

即，驱动控制部2021将向驱动电路203输入的伺服控制信号设为无效。此时，马达继电器

1122也进行动作，将电源线M-设为切断状态。因此，马达112成为自由状态。

[0036] 这里，在马达112的旋转中，插入部101克服体内负载而自动行驶。在该状态下马达

112成为自由时，由于体内负载的影响，马达112可能向与目前为止的旋转方向相反的方向

旋转。通过这样的马达112的反向旋转(再生)，马达112自身成为发电机，产生再生电压。图3

示出马达112通过再生而反转、在电源线M-中产生了再生电压的例子。这样的再生电压可能

对驱动电路203等造成不良影响。

[0037] 因此，在本实施方式中，在刚刚从踩下脚踏开关201的状态切换到未踩下脚踏开关

201的状态后的状态、即再生控制状态时，进行用于保护控制装置200的各部不受到再生电

压的影响的保护动作。具体而言，再生控制部2023根据伺服控制信号从有效切换成无效，识

别出当前停止了马达112的控制。此时，再生控制部2023将再生控制信号设为有效。由此，第

1再生电阻切换电路2042a为有效，第1再生电阻2041a接地。同样，第2再生电阻切换电路

2042b也为有效，第2再生电阻2041b接地。由此，如图2所示，与再生电压相应的再生电流RC

经由再生电阻2041向地线流动。由此，防止了再生电压被施加到驱动电路203等。另外，图2

示出马达112通过再生而正转时的例子。在该情况下，再生电流RC经由第2再生电阻2041b向

地线流动。另一方面，当马达112通过再生而反转时，再生电流RC经由第1再生电阻2041a向

地线流动。

[0038] 这里，如上所述，马达电源线1121与编码器电源线1141接近，因此，如图2的S所示，

可能产生马达电源线1121与编码器电源线1141的短路故障。当马达电源线1121与编码器电

源线1141短路时，从编码器电源线1141向马达112流动电流。此时，当再生电阻2041接地时，

在编码器电源线1141、马达112、再生电阻2041、地线之间形成闭合电路，因此，尽管未踩下

脚踏开关201，马达112也会旋转。

[0039] 然而，由于体内负载的影响而引起马达112的再生。因此，若针对马达112的体内负

载消失，则马达112的旋转结束。若在马达112的旋转结束后，则即便将再生电阻2041开放，

再生电压也不可能对驱动电路203等造成不良影响。

[0040] 因此，在本实施方式中，再生控制部2023在使再生电阻2041短路(将再生电阻切换

电路2042设为有效)后，根据编码器信号来判定马达112是否停止。然后，再生控制部2023在

判定为马达112停止时，判定是否经过了规定的设定时间，在判定为经过了设定时间时，通

过将再生电阻切换电路2042设为无效而将再生电阻2041开放。由此，即便之后发生马达电

源线1121与编码器电源线1141的短路，也能够抑制马达112的非意图的旋转。另外，设定时

间可以是固定时间，也可以根据例如设想的负载的大小而适当设定。例如能够根据向马达

112供给的电流的大小来检测负载的大小。

[0041] 如以上说明的那样，根据本实施方式，通过在马达与其驱动电路之间设置再生保

护电路，能够保护驱动电路等控制装置的各部不受到再生电压的影响，该再生电压例如是

通过体内负载的影响所引起的马达的再生而产生的。

[0042] 此外，在本实施方式中，在脚踏开关未踩下状态时或脚踏开关踩下状态时这样的

认为未产生再生的定时，不进行基于再生保护电路的保护动作。这样，通过不始终进行基于
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再生保护电路的保护动作，与始终插入再生电阻相比，能够将马达的负载保持得较低。

[0043] 并且，在本实施方式中，在再生控制状态下认为马达的再生消失的定时，不进行基

于再生保护电路的保护动作。由此，即便发生马达电源线与编码器电源线的短路，也能够抑

制马达的非意图的旋转。即，在脚踏开关未踩下状态时，即便发生马达电源线与编码器电源

线的短路，马达成为自由状态，也不进行基于再生保护电路的保护动作。即，由于再生电阻

未接地，因此马达不旋转。另一方面，在脚踏开关踩下状态时，当发生马达电源线与编码器

电源线的短路时，马达也通过来自编码器电源线的电流而旋转。但是，在该情况下，马达处

于驱动控制部的控制下，因此，即便发生马达电源线与编码器电源线的短路，马达的旋转速

度也成为与脚踏开关的踩下量相应的旋转速度。

[0044] 此外，本实施方式中的再生保护电路是由电阻和开关构成的简易结构。这有助于

控制装置的小型化。并且，通过将M+侧的再生保护电路和M-侧的再生保护电路设为相同的

结构，能够进一步简化结构。

[0045] 根据以上实施方式对本发明进行了说明，但本发明不限定于上述实施方式，在本

发明的主旨的范围内当然能够进行各种变形、应用。例如，在上述实施方式中，使内窥镜100

的插入部101进退的旋转体是螺旋管105。与此相对，本实施方式的技术能够应用于通过旋

转体使插入部101进退的各种插入装置。
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图3
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