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1.一种内窥镜系统，该内窥镜系统具有：

内窥镜，其包含插入部；

其特征在于，该内窥镜系统还具有：

控制部，其将控制信号作为基于一个端子的一线而输出；

驱动部，其具有输出第一电位的第一端子和输出第二电位的第二端子，所述第一电位

基于所述控制信号并且比接地电位高，所述第二电位基于所述控制信号并且比所述接地电

位高；

动作器，其连接于所述第一端子与所述第二端子之间，能够根据所述第一电位与所述

第二电位的电位差而向正方向和负方向进行动作；

动作信息获取部，其获取与所述动作器的动作情况有关的动作信息；

存储部，其存储有包含在控制信息中的校正信息，该控制信息是所述动作情况与用于

获得该动作情况的所述控制信号之间的关系；

校正部，其对从所述控制部输出的所述控制信号和根据所述动作信息而获得的所述动

作情况是否与所述控制信息匹配进行判断，当不匹配时对所述校正信息进行校正，以使得

所述控制信号和所述动作情况与所述控制信息匹配；以及

动力单元，其设置于所述插入部，由所述动作器驱动，以使得所述插入部前进或后退。

2.根据权利要求1所述的内窥镜系统，其中，

所述控制部与所述驱动部的连接系统数为1，

所述驱动部包含反转电路，根据从所述控制部输入的一个所述控制信号而输出所述第

一电位和所述第二电位。

3.根据权利要求2所述的内窥镜系统，其中，

所述动作器是能够正转和反转的直流电动机。

4.根据权利要求3所述的内窥镜系统，其中，

该内窥镜系统还具有获取所述动作器的驱动量的编码器，

所述动作信息获取部获取所述驱动量作为所述动作信息。

5.根据权利要求2所述的内窥镜系统，其中，

所述校正部根据所述控制部输出用于使所述动作器静止的所述控制信号时的所述动

作情况来进行所述校正。

6.根据权利要求1所述的内窥镜系统，其中，

所述控制信号利用脉宽调制，

所述驱动部从所述第一端子输出基于所述控制信号的占空比的所述第一电位，从所述

第二端子输出基于所述控制信号的占空比的所述第二电位。

7.根据权利要求6所述的内窥镜系统，其中，

所述校正部确定用于使所述动作器静止的所述控制信号的占空比。

8.根据权利要求1所述的内窥镜系统，其中，

所述动作信息获取部获取所述第一电位和所述第二电位作为所述动作信息。

9.根据权利要求1所述的内窥镜系统，其中，

该内窥镜系统还具有输入部，该输入部根据输入而输出用于使所述控制信号改变的调

整信号，
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所述校正部在输入所述调整信号之前进行所述校正。

10.一种用于内窥镜系统的控制装置，其特征在于，该用于内窥镜系统的控制装置具

有：

控制部，其将控制信号作为基于一个端子的一线而输出；

驱动部，其具有输出第一电位的第一端子和输出第二电位的第二端子，所述第一电位

基于所述控制信号并且比接地电位高，所述第二电位基于所述控制信号并且比所述接地电

位高；

动作信息获取部，其获取与动作器的动作情况有关的动作信息，该动作器连接于所述

第一端子与所述第二端子之间，能够根据所述第一电位与所述第二电位的电位差而向正方

向和负方向进行动作；

存储部，其存储有包含在控制信息中的校正信息，该控制信息是所述动作情况与用于

获得该动作情况的所述控制信号之间的关系；以及

校正部，其对从所述控制部输出的所述控制信号和根据所述动作信息而获得的所述动

作情况是否与所述控制信息匹配进行判断，当不匹配时对所述校正信息进行校正，以使得

所述控制信号和所述动作情况与所述控制信息匹配。
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驱动系统、具有驱动系统的内窥镜系统以及用于驱动系统的

控制装置

技术领域

[0001] 本发明涉及驱动系统、具有驱动系统的内窥镜系统以及用于驱动系统的控制装

置。

背景技术

[0002] 例如在日本特开2007-319547号公报中公开了在插入部的周围设置有旋转筒体的

内窥镜系统，该旋转筒体具有能够旋转的螺旋状的凸部。在日本特开2007-319547号公报中

公开有如下的技术。在该内窥镜中，旋转筒体绕长度轴旋转从而螺旋状的凸部拖拉周围的

组织，使插入部可以在其长度轴方向上前进或后退。在这样的旋转筒体的前端部和基端部

分别设置有用于检测转速的传感器。根据前端部与基端部的转速的差来控制向使旋转筒体

旋转的电动机的电力供给。

[0003] 在具有上述旋转筒体那样的动力单元的内窥镜系统中，为了能够使插入部前进和

后退，需要动力单元的旋转体能够向正转和反转这两个方向旋转。这时，包含电源和用于进

行旋转方向的切换的结构在内的驱动电路优选是简单的电路。另一方面，需要准确地控制

该旋转。

发明内容

[0004] 本发明的目的在于提供具有简单的结构并且能够进行准确的控制的驱动系统、具

有驱动系统的内窥镜系统以及用于驱动系统的控制装置。

[0005] 根据本发明的一个方式，驱动系统具有：控制部，其输出控制信号；驱动部，其具有

输出第一电位的第一端子和输出第二电位的第二端子，所述第一电位和所述第二电位是基

于所述控制信号而得到的，所述第一电位和所述第二电位都是比基准电位高或都是比基准

电位低的电位；动作器，其连接于所述第一端子与所述第二端子之间，能够根据所述第一电

位与所述第二电位的电位差而向正方向和负方向进行动作；动作信息获取部，其获取与所

述动作器的动作情况有关的动作信息；存储部，其存储有包含在控制信息中的校正信息，该

控制信息是所述动作情况与用于获得该动作情况的所述控制信号之间的关系；以及校正

部，其对从所述控制部输出的所述控制信号和根据所述动作信息而获得的所述动作情况是

否与所述控制信息匹配进行判断，当不匹配时对所述校正信息进行校正，以使得所述控制

信号和所述动作情况与所述控制信息匹配。

[0006] 根据本发明的一个方式，内窥镜系统具有：所述驱动系统；内窥镜，其包含插入部；

以及动力单元，其设置于所述插入部，由所述驱动系统的所述动作器驱动，以使得所述插入

部前进或后退。

[0007] 根据本发明的一个方式，用于驱动系统的控制装置具有：控制部，其输出控制信

号；驱动部，其具有输出第一电位的第一端子和输出第二电位的第二端子，所述第一电位和

所述第二电位是基于所述控制信号而得到的，所述第一电位和所述第二电位都是比基准电

说　明　书 1/7 页

4

CN 106413508 B

4



位高或都是比基准电位低的电位；动作信息获取部，其获取与动作器的动作情况有关的动

作信息，该动作器连接于所述第一端子与所述第二端子之间，能够根据所述第一电位与所

述第二电位的电位差而向正方向和负方向进行动作；存储部，其存储有包含在控制信息中

的校正信息，该控制信息是所述动作情况与用于获得该动作情况的所述控制信号之间的关

系；以及校正部，其对从所述控制部输出的所述控制信号和根据所述动作信息而获得的所

述动作情况是否与所述控制信息匹配进行判断，当不匹配时对所述校正信息进行校正，以

使得所述控制信号和所述动作情况与所述控制信息匹配。

[0008] 根据本发明，能够提供具有简单的结构并且能够进行准确的控制的驱动系统、具

有驱动系统的内窥镜系统以及用于驱动系统的控制装置。

附图说明

[0009] 图1是示出本发明的一个实施方式的活体内导入装置的结构例的概要的图。

[0010] 图2是示出动力单元控制部的结构例的概要的框图。

[0011] 图3是示出第一实施方式的驱动部的结构例的概要的图。

[0012] 图4是示出第一实施方式的动力单元控制部的动作的一例的流程图。

[0013] 图5是示出第二实施方式的驱动部的结构例的概要的图。

具体实施方式

[0014] 【第一实施方式】

[0015] 参照附图对本发明的第一实施方式进行说明。图1示出本实施方式的作为内窥镜

系统的活体内导入装置1的结构的概要。如该图所示，活体内导入装置1具有内窥镜100、控

制器200、监视器310以及输入部360。内窥镜100具有构成为插入到活体内的形成为细长形

状的插入部110。并且，内窥镜100具有用于进行内窥镜100的各种操作的操作部160。操作部

160由使用者保持。这里，将插入部110的前端一侧称作前端侧，将操作部160一侧称作基端

侧。内窥镜100的操作部160与控制器200通过通用缆线190而连接。

[0016] 插入部110具有设置于最前端侧的前端硬性部112、设置于前端硬性部112的基端

侧的弯曲部114以及设置于弯曲部114的基端侧的蛇管部116。弯曲部114构成为根据设置于

操作部160的未图示的操作旋钮的旋转而主动地弯曲。蛇管部116借助外力而被动地弯曲。

[0017] 在前端硬性部112中设置有摄像元件120。摄像元件120生成基于插入部110的例如

前端侧的被摄体像的图像信号。摄像元件120所获取的图像信号经由穿过插入部110和通用

缆线190的摄像信号用信号线122而被发送给控制器200。并且，在前端硬性部112中设置有

用于照明被摄体的未图示的照明窗。从控制器延伸的未图示的光导连接于照明窗。从设置

于控制器内的光源射出的光被光导引导，从照明窗射出。被摄体被从照明窗射出的光照明。

并且，在前端硬性部112中设置有供钳子等处置器具通过的处置器具通道管的开口部。

[0018] 在插入部110的蛇管部116上安装有动力单元(螺旋单元)130。动力单元130在蛇管

部116的周围具有圆筒状的安装单元(基管)132，该安装单元132设置成能够绕蛇管部的长

度轴旋转。在安装单元132的外周面设置有翅片134。翅片134设置成以安装单元132的长度

轴为中心的螺旋状。翅片134根据安装单元132的旋转而旋转。

[0019] 安装单元132经由齿轮箱144内的齿轮和驱动轴146与设置于操作部160的致动器
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150连接。当致动器150根据使用了输入部360的操作而进行动作时，其驱动力被齿轮箱144

内的齿轮和驱动轴146传递。其结果是，安装单元132和翅片134可以绕它们的长度轴进行顺

时针和逆时针旋转。

[0020] 在翅片134与例如管腔壁这样的壁部接触的状态下，当安装单元132和翅片134旋

转时，朝向前端侧或基端侧的推进力作用于插入部110。在例如小肠或大肠中，通过由翅片

拖拉存在于小肠或大肠的内壁的褶皱而使推进力作用于插入部110。借助这样的推进力，提

高管腔中的插入部110的插入性和拔出性。

[0021] 监视器310是例如称作液晶显示器的普通的显示元件。监视器310在后述的图像处

理部290的控制下例如显示内窥镜图像。

[0022] 输入部360例如包含有脚踏开关。输入部360包含由模拟开关等构成的第一输入部

362和第二输入部364。活体内导入装置1构成为：当第一输入部362导通时，致动器150进行

动作以使得翅片134例如绕顺时针旋转。并且，活体内导入装置1构成为：当第二输入部364

导通时，致动器150进行动作以使得翅片134例如绕逆时针旋转。其结果是，当第一输入部

362导通时，插入部110向前端侧前进，当第二输入部364导通时，插入部110向基端侧后退。

这样，用户的指示被输入给输入部360。将从输入部360输出的信号称作调整信号。从输入部

360输出具有与用户踏入脚踏开关的程度对应的值的调整信号。根据该值来控制翅片134的

旋转速度。

[0023] 控制器200进行活体内导入装置1的各部分的控制。控制器200具有图像处理部

290。图像处理部290从摄像元件120获取图像信号，并对该图像实施所需的图像处理。图像

处理部290将实施了图像处理后的图像信号输出给监视器310，使图像显示于监视器310。

[0024] 控制器200具有动力单元控制部210，该动力单元控制部210作为用于控制动力单

元130的动作的控制装置而发挥作用。致动器150与动力单元控制部210由致动器电流信号

用信号线156来连接。

[0025] 参照图2所示的框图对以动力单元控制部210为中心的结构进行说明。设置于内窥

镜100的致动器150具有电动机152和编码器154，该电动机152作为动作器而发挥作用。电动

机152是使动力单元130动作的动力源。为了使插入部110前进和后退，动力单元130的安装

单元132进行正转和反转。因此，电动机152进行正转和反转。在本实施方式中，电动机152是

直流电动机。编码器154检测电动机152的旋转量。

[0026] 动力单元控制部210具有控制部220、驱动部230、动作信息获取部240以及存储部

250。

[0027] 控制部220例如包含有CPU和ASIC。控制部220从输入部360获取调整信号，该调整

信号表示与用户期望的电动机152的旋转方向和旋转速度有关的信息。控制部220根据从输

入部360获取到的调整信号来调整输出给驱动部230的控制信号。控制部220将该控制信号

输出给驱动部230。

[0028] 在本实施方式的控制中，使用利用了脉宽调制(Pulse  Width  Modulation：PWM)的

控制信号。即，从控制部220向驱动部23输出矩形波。控制部220的输出是使用了一个端子的

一线输出。即，控制部220与驱动部230的连接系统数为1。从控制部220输出的矩形波例如是

0V和5V的信号。

[0029] 并且，如后述的那样，控制部220为了准确地驱动电动机152并进行控制信号的校
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正而包含有校正部222。校正部222确定准确地驱动电动机152所需的控制信息中包含的校

正信息。这里，控制信息是包含有控制部220输出的控制信号与电动机152的驱动量的关系

的信息。校正信息是用于校正包含于该控制信息的关系的信息。控制部220使用包含有所确

定的校正信息的控制信息而生成控制信号。

[0030] 存储部250存储控制信息和校正信息，其中，该控制信息包含有控制部220输出的

控制信号与电动机152的驱动量的关系，该校正信息是包含于该控制信息的用于校正控制

信息的信息。校正信息由校正部222适当地变更。

[0031] 驱动部230包含有根据从控制部220输入的矩形波而驱动电动机152的电路。参照

图3对驱动部230的电路结构的一例进行说明。

[0032] 控制部220的输出端与驱动部230的输入端连接。在驱动部230的输入端连接有低

通滤波器231。低通滤波器231是通过设置两级由电阻和电容构成的低通滤波器而得的。即，

低通滤波器231具有串联连接如下的低通滤波器的结构：该低通滤波器具有在输入端与输

出端之间连接有电阻并且在输出端与接地端之间连接有电容的结构。从控制部220输出的

矩形波首先由该低通滤波器231进行FV转换。即，如图3所示，当将从控制部220输出的矩形

波的导通状态的脉宽A与断开状态的脉宽B的比设为占空比时，由低通滤波器231将矩形波

转换成与占空比对应的电压值。例如在占空比为100：0时，低通滤波器231的输出端为5V，在

占空比为50：50时，低通滤波器231的输出端为2.5V。在占空比为0：100时，低通滤波器231的

输出端为0V。

[0033] 第一放大器232的输入端与低通滤波器231的输出端连接。通过了低通滤波器231

的信号根据第一放大器232的增益而被放大。

[0034] 在第一放大器232的输出端并联连接有第一电路233与第二电路234。第一电路233

包含有第二放大器235。第一电路233使第一放大器232所放大的信号的电位增加规定的值。

另一方面，第二电路234包含-1倍的反转放大器236与第三放大器237串联连接的电路结构。

第二电路234在使第一放大器232所放大的信号的电位反转之后，使该电位增加规定的值。

第一电路233的输出端和第二电路234的输出端分别与电动机152的输入端子连接。

[0035] 驱动部230的电路将与控制部220所输出的控制信号的占空比成比例的输出值调

整成第一电路233的输出端与第二电路234的输出端的比。例如，当电动机152的额定电压为

24V时，如下面那样进行调整。即，当控制信号的占空比为90：10时，第一电路233的输出端为

27V，第二电路234的输出端为3V。这时，对电动机152施加了+24V的电压。并且，当控制信号

的占空比为50：50时，第一电路233的输出端为15V，第二电路234的输出端为15V。这时，未对

电动机152施加电压。当控制信号的占空比为10：90时，第一电路233的输出端为3V，第二电

路234的输出端为27V。这时，对电动机152施加了-24V的电压。这样，驱动部230作为具有第

一端子和第二端子的驱动部而发挥作用，其中，该第一端子输出基于控制信号的比接地电

位高的第一电位，该第二端子输出基于控制信号的比所述接地电位高的第二电位。

[0036] 与控制部220所输出的矩形波的占空比对应的电压通过驱动部230而施加给电动

机152。根据驱动部230的结构，电源可以仅是正侧的电源，并且，控制部220的输出端子可以

是一个。即，通过具有一线式的结构，能够将例如使用CPU而构成的控制部220的输出端子的

使用数量减少到仅一个引脚。如上所述，本实施方式的电路具有极为简单的结构。并且，基

于模拟电路的较高的响应和线性在本实施方式中对动力单元130进行速度控制的方面具有
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效果。另外，记述了电源可以仅是正侧的电源，但电源也可以仅是负侧的电源。

[0037] 假如在使电动机152的端子的一方接地的情况下，为了使电动机152正转和反转，

需要向电动机152的另一方的端子输入正的电压值和负的电压值。在该情况下，需要正电源

和负电源。与此相对，根据本实施方式，不需要负电源。

[0038] 并且，也存在如下方法：当使电动机152正转时，使一方的端子与正侧连接，使另一

方的端子接地，当使电动机152反转时，使一方的端子接地，使另一方的端子与负侧连接。然

而，假如在采用了这样的结构的情况下，例如需要使用了场效应晶体管的开关电路。与此相

对，根据本实施方式，不需要开关电路。其结果是，不需要用于控制开关电路的信号，能够减

少控制部220的输出端子数。

[0039] 另外，这里，示出了仅用正电源或负电源来使电动机152正转和反转的电路的例

子，但驱动部230的电路结构并不限于此。在可以准备正电源和负电源的情况下，提高了驱

动部230的电路结构的自由度。即使在可以准备正电源和负电源的情况下，驱动部230也可

以作为具有第一端子和第二端子的驱动部而发挥作用，其中，该第一端子输出基于控制信

号的比基准电位高的第一电位，该第二端子输出基于控制信号的比所述基准电位高的第二

电位。并且，在该情况下，驱动部230可以作为具有第一端子和第二端子的驱动部而发挥作

用，其中，该第一端子输出基于控制信号的比基准电位低的第一电位，该第二端子输出基于

控制信号的比所述基准电位低的第二电位。即，驱动部30可以构成为使得从第一端子和第

二端子输出与控制部220所输出的控制信号的占空比对应的输出值。并且，在可以准备正电

源和负电源的情况下，驱动部230是使控制部220的输出端子为一个的一线式，并且可以采

用简单的各种电路结构。

[0040] 返回图2继续说明。动作信息获取部240获取编码器154的输出，并根据该编码器的

输出来获取与电动机的动作情况有关的动作信息。动作信息获取部240将获取到的动作信

息输出给控制部220。与电动机152的动作情况有关的动作信息用于控制部220的反馈控制。

即，控制部220使用动作信息获取部240获取到的电动机152的旋转量的信息通过速度控制

来控制电动机152的动作。

[0041] 并且，动作信息获取部240获取到的动作信息也用于作为矩形波的控制信号的校

正。例如理想的是，当占空比为50：50时，第一电路233和第二电路234的输出端的电压都为

15V，从而电动机152停止。然而，因包含于驱动部230的各元件的个体差异、它们的特性随时

间的变化、温度等环境等而导致即使占空比为50：50的矩形波从控制部220输入给驱动部

230，电动机152也能够旋转。因此，在本实施方式的动力单元控制部210中，对控制部220的

输出进行校正，以使得电动机152不进行意料之外的动作。即，控制部220的校正部222在根

据动作信息获取部240的输出值而检测出当占空比为50：50时电动机152稍微正转的情况

下，例如以使用于使电动机152静止的占空比为49：51的方式进行校正。上述校正信息例如

是表示为了使电动机152静止而需要将占空比校正成49：51而不是50：50的信息。通过进行

以上那样的校正，可以准确地控制电动机152的动作。

[0042] 如果包含于驱动部230的元件使用了高精度的元件，则也可能不需要进行上述那

样的校正。然而，在这种情况下会提高装置整体的成本。与此相对，根据本实施方式，能够廉

价地制造进行适当动作的装置。另外，在装置的出厂时需要进行这样的校正。并且，优选在

装置的启动时自动地实施。
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[0043] 如上所述，用于使内窥镜100的插入部110前进和后退的驱动系统10包含有动力单

元控制部210、致动器150以及输入部360。

[0044] 对本实施方式的活体内导入装置1的动作进行说明。活体内导入装置1例如用于体

腔内的观察。在使用活体内导入装置1时，使用者例如用左手把持操作部160，用右手保持蛇

管部116，并且将插入部110插入到被检测者的体内。并且，使用者例如通过用脚操作作为脚

踏开关的输入部360来使翅片134旋转，而使插入部110前进和后退。这时，使用者一边观察

监视器310，一边操作活体内导入装置1。

[0045] 参照图4所示的流程图对动力单元控制部210的动作进行说明。该控制例如在输入

控制器200的电源时被执行。首先，进行上述校正。

[0046] 在步骤S101中，控制部220获取控制信息，该控制信息包含存储于存储部250的最

新的校正信息。

[0047] 在步骤S102中，控制部220根据获取到的控制信息而输出用于使电动机152静止的

矩形波作为控制信号。例如在不需要进行校正时，控制部220输出占空比为50：50的矩形波。

在步骤S103中，控制部220根据编码器154的输出而获取动作信息获取部240计算出的与当

前的电动机152的动作情况有关的动作信息。

[0048] 在步骤S104中，控制部220对电动机152是否静止进行判断。当判断为电动机152未

静止时，处理前进到步骤S105。在步骤S105中，控制部220重新设定校正信息。然后，处理返

回到步骤S102。因此，然后根据包含有重新设定的校正信息的控制信息进行控制信号的输

出。例如输出占空比为49：51的矩形波作为用于使电动机152静止的矩形波。

[0049] 在步骤S104的判断中，当判断为电动机152静止时，处理前进到步骤S106。在步骤

S106中，控制部220将当前所使用的校正信息存储于存储部250。在步骤S107中，控制部220

通知能够进行动作。例如控制部220使监视器310显示能够进行动作。在这之后，根据用户的

操作使动力单元130动作。此时，使用更新了校正信息后的控制信息。

[0050] 在步骤S108中，控制部220获取基于向输入部360的输入的调整信号。由用户将有

关使翅片134正转还是反转和翅片134的旋转量的信息输入给输入部360。调整信号是显示

这些信息的信号。在步骤S109中，控制部220根据调整信号和控制信息来确定控制信号的占

空比。在步骤S110中，控制部220输出所确定的占空比的矩形波作为控制信号。其结果是，电

动机152旋转，动力单元130进行动作。

[0051] 在步骤S111中，控制部220对是否输入了结束的指示进行判断。例如在动力单元

130的使用结束时输入结束的指示。当判断为未输入结束的指示时，处理返回到步骤S108。

另一方面，当判断为输入了结束的指示时，处理结束。

[0052] 根据本实施方式，即使控制部220与驱动部230的连接系统数为1，并且驱动部230

采用廉价的电路结构，也能够准确地控制电动机152。由于上述校正仅通过调整从控制部

220输出的作为矩形波的控制信号的占空比来进行，因此不会使驱动部230的电路结构复

杂。并且，根据基于调整占空比而进行的校正，与使用作为数字值的电压值进行校正的情况

等相比，能够容易实现高精度的校正。并且，在校正中使用了编码器154的输出，但是，由于

编码器154是为了控制电动机152的动作而原本所需的结构，因此不必为了校正而对驱动系

统10重新追加结构要素。

[0053] 另外，在上述例子中，校正是在使电动机152静止的条件下进行的。然而并不限于
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此。也可以根据以规定的速度使电动机152旋转时的控制信号和动作信息来进行校正。

[0054] 在上述实施方式中，示出了根据编码器154的输出来进行控制电动机152的驱动的

速度控制的例子。然而控制方法并不限于此。考虑到对活体的负载，也可以利用扭矩控制，

其中，该扭矩控制使用了在电动机152中流动的电流值和施加给电动机152的电压值等。即，

在速度控制中，当翅片134的旋转被周围的活体组织阻碍时可能会对该活体组织施加高负

载。与此相对，在扭矩控制中，会限制施加给活体组织的负载。在这种情况下，由于在控制中

不需要编码器154的输出值，因此也考虑到该输出值始终不被监视。本实施方式的驱动系统

10的结构像这样在编码器154的输出值始终不被监视的情况下也具有效果。

[0055] 在上述实施方式中，根据编码器154的输出来获取电动机152的动作情况。然而并

不限于此。例如也可以获取第一电路233的输出端的电位和第二电路234的输出端的电位，

并将这些值用作表示电动机152的动作情况的动作信息。即，也可以以使第一电路233的输

出端与第二电路234的输出端的电位差和控制信号的关系成为规定的关系的方式进行校

正。

[0056] 并且，本实施方式的驱动系统10作为用于驱动动力单元130的系统而进行了说明。

然而并不限于此，本实施方式的技术可以用于驱动各种单元的驱动系统。例如，本实施方式

的技术也可以用于电动弯曲内窥镜的弯曲机构的驱动。根据用途也可以将作为动作器的电

动机152替换成其他的动力源。

[0057] 【第二实施方式】

[0058] 对第二实施方式进行说明。这里，对与第一实施方式的不同点进行说明，对相同的

部分标注相同的标号而省略其说明。在第一实施方式的控制中，使用利用了脉宽调制的控

制信号，从控制部220向驱动部230输出矩形波。与此相对，在本实施方式中，从控制部220输

出模拟信号。

[0059] 图5示出了本实施方式的驱动部230的电路结构的一例。如图5所示，与第一实施方

式的驱动部230相比，没有了将脉宽信号转换成模拟信号的低通滤波器231。其他的电路结

构与第一实施方式的驱动部230相同。即，从控制部220输出的模拟信号被输入给第一放大

器232。

[0060] 在本实施方式中，在参照图4进行说明的处理中，以下方面与第一实施方式不同。

即，在步骤S102中，控制部220输出具有用于使电动机152静止的电压值的模拟信号作为控

制信号。例如考虑到控制部220能够输出从0V到5V的电压值的情况。当不需要进行校正时，

控制部220输出2.5V的电压。在步骤S104中，当判断为电动机152未静止时，在步骤S105中重

新设定校正信息。即，步骤S102中的控制部220的输出例如变更为2.4V。

[0061] 并且，在步骤S109中，控制部220根据调整信号和控制信号来确定输出电压值。在

步骤S110中，控制部220输出具有所确定的输出电压值的模拟信号作为控制信号。其结果

是，电动机152旋转，动力单元130进行动作。

[0062] 根据本实施方式，即使控制部220与驱动部230的连接系统数为1，并且驱动部230

采用简单且廉价的电路结构，也能够准确地控制电动机152。
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