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(54)【発明の名称】 内視鏡装置

(57)【要約】
【課題】  内視鏡装置において、大きさや形状や位置と
いった被写体の全貌が把握できるような絶対形状を得る
ことができるようにする。
【解決手段】  撮影を行う位置で、位置姿勢検出装置１
２０により内視鏡挿入部１００先端部の位置および姿勢
を検出する。また、近距離照明レンズ１０５により
λ

Ａ
、λ

Ｂ
の単波長光を、遠距離照明レンズ１０７によ

りλ
Ｃ
の単波長光を被写体に照射し、それらの光の反射

光をλ
Ａ
、λ

Ｂ
と、λ

Ｃ
に分離して独立に撮影し、コン

ピュータ１４０により独立に撮影された画像の対応する
各部の反射強度の比に基づく演算により被写体各部の発
光位置からの距離を算出する。内視鏡挿入部１００先端
部の３次元空間上の座標および姿勢と、その位置からの
被写体各部までの距離とにより、撮影された画像の立体
的な形状を表した立体画像を生成する。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】  被写体までの発散照射距離の異なる複数
の発光位置からほぼ同時に光を前記被写体に照射可能な
照射手段と、該照射手段の各発光位置からの光による前
記被写体からの反射光像を独立に撮影可能な撮像手段
と、該撮像手段により独立に撮影された前記各反射光像
の対応する各部の反射強度の比に基づく演算により前記
各部の発光位置からの距離を算出する距離演算手段と、
前記撮像手段の位置及び姿勢を検出する位置姿勢検出手
段と、該位置姿勢検出手段により検出された、前記撮像
手段が撮影を行った複数の撮影位置および姿勢と、前記
距離演算手段により算出された該位置から見た被写体各
部までの距離とに基づいて、前記撮像手段により撮影さ
れた範囲の前記被写体の絶対形状を算出する絶対形状算
出手段とからなることを特徴とする内視鏡装置。
【請求項２】  前記位置姿勢検出手段が、前記撮像手段
に取り付けられる該撮像手段の位置と姿勢を示すセンサ
ーと、該センサーを被写体外部から検出するセンサー検
出装置とからなることを特徴とする請求項１記載の内視
鏡装置。
【請求項３】  前記位置姿勢検出手段が、内視鏡挿入部
の可動部の折曲された向きと角度を検出する折曲度検出
手段を含むことを特徴とする請求項１記載の内視鏡装
置。
【請求項４】  前記位置姿勢検出手段が、前記撮像手段
が撮影した画像の中から特徴となる点を検出する特徴点
検出手段と、前記撮像手段を移動させたとき前記特徴点
検出手段が検出した特徴点を追跡する特徴点追跡手段
と、前記特徴点の位置とその追跡情報とから撮像手段の
移動の軌跡を算出する撮像手段移動軌跡算出手段とから
なることを特徴とする請求項１記載の内視鏡装置。
【請求項５】  前記絶対形状算出手段により算出された
前記被写体の絶対形状を出力する絶対形状出力手段をさ
らに備えたことを特徴とする請求項１記載の内視鏡装
置。
【請求項６】  撮像手段を有する内視鏡装置において、
前記撮像手段が撮影した画像の中から特徴となる点を検
出する特徴点検出手段と、前記撮像手段を移動させたと
き前記特徴点検出手段が検出した特徴点を追跡する特徴
点追跡手段と、前記特徴点の位置とその追跡情報とから
撮像手段の移動の軌跡を算出する撮像手段移動軌跡算出
手段と、前記撮像手段移動軌跡算出手段により算出され
た前記撮像手段の移動の軌跡および特徴点の追跡情報か
ら被写体の絶対形状を生成する絶対形状生成手段とから
なることを特徴とする内視鏡装置。
【請求項７】  前記絶対形状生成手段により生成された
前記被写体の絶対形状を出力する絶対形状出力手段をさ
らに備えたことを特徴とする請求項６記載の内視鏡装
置。
【発明の詳細な説明】
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【０００１】
【発明の属する技術分野】本発明は内視鏡装置に関し、
特に被写体の立体形状を観測することが可能な内視鏡装
置に関する。
【０００２】
【従来の技術】近年、体腔内に細長の挿入部を挿入する
ことにより体腔内臓器等を観察したり、必要に応じて処
置具チャンネル内に挿通した処置具を用いて各種治療処
置のできる内視鏡が広く用いられている。また、工業分
野においても、ボイラー、タービン、エンジン、化学プ
ラント等の内部のキズ，腐食等の観察、検査に工業用内
視鏡が広く用いられている。
【０００３】従来の内視鏡は単眼光学系の場合が多いた
め、被写体までの距離を容易に把握することができな
い。また内視鏡と被写体の距離の大小によってモニター
上での被写体の見かけの大きさが変化してしまうため、
モニター上では実際の大きさが把握しづらい等の問題点
がある。さらに、通常内視鏡は体腔内や細い管内の撮影
に用いるので、内視鏡が撮影している画像が被写体のど
の部位を撮影しているのかを外部から判断するのが困難
である。このため、例えば体腔内観察時であれば、病変
部の大きさや形状、またその病変部が体腔内のどの位置
にあるのかを正確に知ることが困難である。
【０００４】したがって、大きさや形状や撮影部の位置
といった被写体の全貌が把握できるような絶対形状を生
成できる装置が望まれている。
【０００５】そこで、立体形状を測定できるようにする
ための方法として、特開平０５－２１１９８８号にはレ
ーザー光による測距と干渉稿による測定を組み合わせて
立体形状を測定する手段が示されている。これは、干渉
稿投影手段を用いて干渉縞を被写体表面に投影し、前記
干渉縞を走査する手法によって得た被写体表面の凹凸形
状の情報と、レーザー光線による測距手段を用いて測定
した測距情報を合わせることにより被写体各部までの距
離を計測することができるというものである。
【０００６】
【発明が解決しようとする課題】しかしながら、特開平
０５－２１１９８８号では撮影した部位の大きさや形状
は把握できるが、内視鏡撮像部から観察した被写体の一
部の情報が断片的に得られるだけで、被写体全体の中で
観察部が実際どのような形状でどの位置に存在するかと
いった、絶対的な形状や位置を得ることはできなかっ
た。このため、多数の観察画像を撮影蓄積しても、被写
体の部分情報しか得られず被写体の全貌を把握するのは
困難であった。
【０００７】本発明は上記のような従来技術の問題点に
鑑みて、内視鏡装置において、大きさや形状や位置とい
った被写体の全貌が把握できるような絶対形状を生成す
ることが可能な内視鏡装置を提供することを目的とする
ものである。
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【０００８】
【課題を解決するための手段】本発明による内視鏡装置
は、被写体までの発散照射距離の異なる複数の発光位置
からほぼ同時に光を被写体に照射可能な照射手段と、照
射手段の各発光位置からの光による被写体からの反射光
像を独立に撮影可能な撮像手段と、撮像手段により独立
に撮影された各反射光像の対応する各部の反射強度の比
に基づく演算により各部の発光位置からの距離を算出す
る距離演算手段と、撮像手段の位置及び姿勢を検出する
位置姿勢検出手段と、位置姿勢検出手段により検出され
た、撮像手段が撮影を行った複数の撮影位置および姿勢
と、距離演算手段により算出された位置から見た被写体
各部までの距離とに基づいて、撮像手段により撮影され
た範囲の被写体の絶対形状を算出する絶対形状算出手段
とからなることを特徴とするものである。
【０００９】ここで、発散照射距離とは、単位照射面積
当りの照度が距離の２乗に反比例するように、光が発散
して進む距離を意味し、平行ビームとして進む距離や、
光ファイバー内を進む距離は含まない。また、ほぼ同時
とは、同時または被写体に動きが認められない程度の時
間差を意味する。 *

4
*【００１０】前記距離演算手段による距離の算出方法に
ついて、図７に示す原理図をもとに説明する。被写体か
らの距離の異なる２つの点光源２０、および２１から被
写体５に光を照射する。このときの、被写体から近い点
光源２０の輝度を既知の値Ｌ

１
、被写体から遠い点光源

２１の輝度を既知の値Ｌ
２
、両点光源２０、２１間の距

離を既知の値Ｌ、点光源２０から被写体までの距離をＲ

１
、点光源２１から被写体までの距離をＲ

２
、被写体の

各点光源２０，２１から発せられる光に対する分光反射
率をＲｆとすると、各素子の位置関係より
Ｒ
１
＋Ｌ＝Ｒ

２
（１）

となり、点光源２０からの光の被写体５による反射光強
度をＬｒ

１
とすると、

Ｌｒ
１
＝Ｒｆ・Ｌ

１
／４πＲ

１

２（２）
となり、点光源２１からの光の被写体５による反射光強
度をＬｒ

２
とすると、

Ｌｒ
２
＝Ｒｆ・Ｌ

２
／４πＲ

２

２（３）
となる。
【００１１】ここで、これらの反射光強度の比をＷｒと
して求めると、

    Ｗｒ＝Ｌｒ
１
／Ｌｒ

２
＝Ｒｆ・Ｌ

１
・４πＲ

２

２／４πＲ
１

２・Ｒｆ・Ｌ

２

    ＝Ｌ
１
・Ｒ

２

２／Ｌ
２
・Ｒ

１

２（４）となり、（４）式に（１）式を代入し、Ｒ
１
のみを左辺

に移動するように変形することにより、
【数１】

となる。
【００１２】（５）式より、Ｌ

１
、Ｌ

２
、Ｌは既知の

値、Ｗｒは撮影された２枚の画像の各画素の輝度の比か
ら求められるため、被写体５までの距離Ｒ

１
を得ること

ができる。
【００１３】したがってカメラ３０が撮影した被写体１
の点光源２０および点光源２１からの光による反射光像
を入力し演算するコンピュータで、撮影された画像の各
画素ごとに、すなわち被写体の各部ごとに上記演算を行
うことにより、撮影された画像の各部について距離を求
めることができる。
【００１４】本発明における内視鏡装置において、位置
姿勢検出手段は、前記撮像手段に取り付けられる該撮像
手段の位置と姿勢を示すセンサーと、該センサーを被写
体外部から検出するセンサー検出装置とからなるものと
してもよいし、内視鏡挿入部の可動部の折曲された向き
と角度を検出する折曲度検出手段を含むものとしてもよ
い。
【００１５】ここで、折曲度とは、基準位置より内視鏡
挿入部の各可動部が、曲がった向きと角度を意味する。

【００１６】また、位置姿勢検出手段は、撮像手段が撮
影した画像の中から特徴となる点を検出する特徴点検出
手段と、撮像手段を移動させたとき特徴点検出手段が検
出した特徴点を追跡する特徴点追跡手段と、特徴点の位
置とその追跡情報とから撮像手段の移動の軌跡を算出す
る撮像手段移動軌跡算出手段とからなるものとしてもよ
い。
【００１７】さらに、本発明における内視鏡装置は、絶
対形状算出手段により算出された被写体の絶対形状を出
力する絶対形状出力手段をさらに備えたものとすること
ができる。
【００１８】本発明による他の内視鏡装置は、撮像手段
を有する内視鏡装置において、撮像手段が撮影した画像
の中から特徴となる点を検出する特徴点検出手段と、撮
像手段を移動させたとき特徴点検出手段が検出した特徴
点を追跡する特徴点追跡手段と、特徴点の位置とその追
跡情報とから撮像手段の移動の軌跡を算出する撮像手段
移動軌跡算出手段と、撮像手段移動軌跡算出手段により
算出された撮像手段の移動の軌跡および特徴点の追跡情
報から被写体の絶対形状を生成する絶対形状生成手段と
からなることを特徴とするものである。
【００１９】本発明による内視鏡装置は、絶対形状生成
手段により生成された被写体の絶対形状を出力する絶対
形状出力手段をさらに備えたものとすることができる。
【００２０】
【発明の効果】上記のように構成された本発明による内
視鏡装置は、被写体各部までの距離を得る手段と、内視
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鏡挿入部内の撮像手段の位置および姿勢を知るための位
置姿勢検出手段とを組み合わせ、内視鏡が撮影を行った
範囲の被写体の立体形状を得るようにしたので、大きさ
や形状や位置といった被写体の全貌が把握できるような
絶対形状を生成することができる。
【００２１】また、本発明による他の内視鏡装置は、内
視鏡装置により撮影された映像から、撮影を行った範囲
の被写体の立体形状を得るようにしたので、大きさや形
状や位置といった被写体の全貌が把握できるような絶対
形状を生成することができる。
【００２２】
【発明の実施の形態】以下、本発明の具体的な実施の形
態について図面を用いて説明する。図１は、本発明の第
１の実施の形態による内視鏡装置の概略構成を示す図で
ある。
【００２３】本実施の形態による内視鏡装置は、被験者
の体腔内に挿入される内視鏡挿入部１００と、その挿入
部１００先端付近内部に設けられた、被写体までの発散
照射距離の異なる２つの位置から光を照射するための光
源を備えた照明ユニット１６０と、内視鏡挿入部１００
内の撮像素子１０３ａおよび１０３ｂが対物レンズ１０
１を通して撮影した２枚の画像に基づいて通常画像信号
と距離分布情報を算出して画像化した信号を出力する機
能を持ったコンピュータ１４０と、コンピュータ１４０
の映像出力信号を受けて、可視画像として表示するモニ
ター１４１と、内視鏡挿入部１００の先端付近に設けら
れ、磁気を利用して内視鏡挿入部の先端部の位置および
姿勢を検出するために用いる、磁界の発信コイル１２１
と、発信コイル１２１により発生された磁界を検出する
ための受信コイル１２２と、受信コイル１２２により受
信した磁界により発生した起電力の量を基に発信コイル
１２１の位置および姿勢を算出する位置姿勢検出装置１
２０とから構成されている。
【００２４】内視鏡挿入部１００は、内部に先端まで延
びるＣＣＤケーブル１０４ａおよび１０４ｂと、近距離
用ライトガイド１０６と、遠距離用ライトガイド１０８
とを備えている。ＣＣＤケーブル１０４ａの先端部に
は、通常画像用撮像素子１０３ａが接続され、ＣＣＤケ
ーブル１０４ｂの先端部には、通常画像用撮像素子１０
３ｂが接続されている。それらの通常画像用撮像素子１
０３ａおよび１０３ｂには、分光用プリズム１０２が取
り付けられている。分光用プリズム１０２、近距離用ラ
イトガイド１０６および遠距離用ライトガイド１０８の
先端部、即ち内視鏡挿入部１００の先端部には、対物レ
ンズ１０１および近距離用照明レンズ１０５および遠距
離用照明レンズ１０７が設けられている。ＣＣＤケーブ
ル１０４ａおよび１０４ｂの基端は、コンピュータ１４
０に接続され、近距離用ライトガイド１０６および遠距
離用ライトガイド１０８の基端は照明ユニット１６０に
接続されている。
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【００２５】位置姿勢検出装置１２０には、受信コイル
１２２が接続されている。位置検出手段１２０は、発信
コイル１２１により発生された磁界により受信コイル１
２２内に生じた起電力を測定することにより、発信コイ
ル１２１の３次元空間上の位置および姿勢を算出するも
のである。この磁気を利用した空間位置センサの原理に
ついては、オーム社、１９９５年７月２５日付「バーチ
ャルリアリティ」３５～３７ページに所載の「磁気によ
る空間位置センサ」に記載されている。
【００２６】コンピュータ１４０には、内視鏡挿入部１
００から延びているＣＣＤケーブル１０４ａおよび１０
４ｂが接続されている。また、必要に応じてキーボード
１４２やポインティングデバイス１４３等を接続するこ
とができる。
【００２７】照明ユニット１６０は、近距離用ライトガ
イド１０６を通して内視鏡挿入部１００から近距離用照
射レンズ１０５により照射するための光源として、第１
の波長λ

Ａ
の単波長光を発する単波長光源１６５と、そ

の単波長光源１６５に電気的に接続された単波長光源用
電源１６６および第１の波長と異なる第２の波長λ

Ｂ
の

単波長光を発する単波長光源１６７と、その単波長光源
１６７に電気的に接続された単波長光源用電源１６８が
あり、単波長光源１６５の前面には第１の波長λ

Ａ
の光

は透過し、第２の波長λ
Ｂ
の光は反射するダイクロイッ

クミラー１６９を、単波長光源１６７の前面にはミラー
１７０を設置することによって、単波長光源１６５と単
波長光源１６７の２つの光源から射出される単波長光を
単波長光用集光レンズ１６４に入射させている。
【００２８】同じく遠距離用ライトガイド１０８を通し
て内視鏡挿入部１００から遠距離用照射レンズ１０７に
より照射するための光源として、第１および第２の波長
とさらに異なる第３の波長λ

Ｃ
の単波長光を発する単波

長光源１６２と、その単波長光源１６２に電気的に接続
された単波長光源用電源１６３と、単波長光源１６２か
ら射出された単波長光を集光する単波長光用集光レンズ
１６１を備えている。
【００２９】これら３つの波長は、物体の分光特性が線
形と見なすことができる範囲内で、均等な間隔（λ

Ａ
＜

λ
Ｃ
＜λ

Ｂ
）で選択する。

【００３０】次に以上のように構成された本実施の形態
による内視鏡装置の作用について説明する。図２は、本
発明の内視鏡による撮影の例を示す図である。
【００３１】まず、内視鏡挿入部１００は、オペレータ
の手により被験者の体腔内に挿入され、最初に撮影を行
う位置０に移動される。移動された場所で、内視鏡挿入
部１００の先端付近に設けられた発信コイル１２１に電
流が流され、磁界が発生される。発生された磁界により
受信コイル１２２内に発生した起電力の量を基に、位置
姿勢検出装置１２０により内視鏡挿入部１００先端部の
位置および姿勢が算出される。位置姿勢検出装置１２０
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7
により算出される位置は、３次元空間上の任意の１点を
原点とした３次元座標で表される。
【００３２】また、近距離用単波長光源電源１６６およ
び近距離用単波長光源電源１６８が駆動され、近距離用
単波長光源１６５および近距離用単波長光源１６７から
第１、第２の波長のλ

Ａ
、λ

Ｂ
の単波長光が射出され

る。単波長光は、ダイクロイックミラー１６９により合
成され近距離用単波長光用集光レンズ１６４を経てライ
トガイド１０６に入射され、内視鏡挿入部１００の先端
部まで導光された後、被写体から近い距離にある照明レ
ンズ１０５により被写体へ照射される。同時に遠距離用
単波長光源電源１６３が駆動され、遠距離用単波長光源
１６２から第３の波長λ

Ｃ
の単波長光が射出される。単

波長光は、遠距離用単波長光用集光レンズ１６１を経て
ライトガイド１０８に入射され、内視鏡挿入部１００の
先端部まで導光された後、被写体から遠い距離にある照
明レンズ１０７により被写体へ照射される。
【００３３】３つの単波長光が合成された光の反射光は
対物レンズ１０１によって集光され、分光プリズム１０
２のダイクロイックフィルタによりλ

Ａ
およびλ

Ｂ
と、

λ
Ｃ
に分離され、通常画像用撮像素子１０３ａ、１０３

ｂにそれぞれ結像される。撮像素子１０３ａ、１０３ｂ
からの映像信号はＣＣＤケーブル１０４ａ、１０４ｂを
導通させコンピュータ１４０に送られ、それぞれの画像
がコンピュータ１４０内のメモリに保存される。
【００３４】次に、近距離から照射した単波長λ

Ａ
の光

による反射光像および単波長λ
Ｂ
の光による反射光像か

ら（６）式の通り加算平均により算出した遠距離から照
射した単波長λ

Ｃ
に相当する光による反射光像と、遠距

離から照射した単波長λ
Ｃ
の光による反射光像とで前述

の原理による演算を行うことにより、被写体各部までの
距離を得ることができる。
【００３５】λ

Ｃ
＝（λ

Ａ
＋λ

Ｂ
）／２（６）

位置姿勢検出装置１２０により、内視鏡挿入部１００が
撮影を行った際の内視鏡挿入部１００先端部の３次元空
間上の座標と姿勢が算出され、さらに、その位置からの
被写体各部までの距離がコンピュータ１４０による演算
により得られるので、撮影された画像の形状を３次元形
状で表した立体画像を生成することができる。
【００３６】さらに、図２に示す通り、内視鏡挿入部１
００を移動させ、複数の位置から撮影を行い、撮影され
たそれらの画像を組み合わせて立体画像を生成すること
により、体腔内の広い範囲の立体画像を得ることができ
る。そのため、大きさや形状や位置といった被写体の全
貌が把握できるような絶対形状を生成することができ
る。
【００３７】本実施形態では、位置姿勢検出装置に磁気
を利用したセンサーを用いたが、本発明の目的を達成し
得る手段であれば、超音波を利用したセンサーなど、ど
のような手段を用いてもよい。
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【００３８】また、本実施形態では、複数の位置で撮影
を行い、それらの画像を基に立体画像を生成したが、連
続して撮影した動画をもとに立体画像を生成してもよ
い。
【００３９】次に、本発明の第２の実施の形態について
説明する。本実施の形態は、第１の実施の形態から、位
置姿勢検出手段を変更したものである。図３は、本発明
による内視鏡の本実施の形態の概略構成を示す図であ
る。なお、図１に示す第１の実施形態と同等の要素につ
いての説明は、特に必要のない限り省略する。
【００４０】本実施の形態による内視鏡の挿入部は、複
数の非可撓性の茎と、茎と茎の間を連結する可撓性の節
からなるものである。節の部分にはセンサーが内蔵され
ており、茎と茎とを接続する節がどの向きにどれだけ曲
がっているかを検出することができる。
【００４１】図４に内視鏡挿入部２００ｂを構成する節
２２０の断面図を示す。節２２０の内周の９０度おき
に、歪センサー２２１ａから２２１ｄと角度センサー２
２２ａから２２２ｄとが組み合わされて設けられてい
る。周囲４つの歪センサー２２１ａから２２１ｄにより
節２２０が曲がった向きを、角度センサー２２２ａから
２２２ｄにより節２２０が曲がった角度を検出すること
により、節２２０が曲がった向きと角度を得ることがで
きる。
【００４２】この角度センサーについては、オーム社、
１９９５年７月２５日付「バーチャルリアリティ」３８
～４１ページに所載の「グローブ型デバイス」に記載さ
れている、導電性インクを使用したセンサーを用いる。
これ以外にも、節の曲がった角度を検出できるセンサー
であれば、光ファイバーを使用したセンサーなど、どの
ようなセンサーを用いてもよい。また、歪センサーのみ
で節の曲がった角度を高精度に測定できるのであれば、
角度センサーを用いなくてもよい。
【００４３】各節と節の間の茎の長さは既知であり、さ
らに、内視鏡挿入部２００ｂを構成する全ての節の曲が
った向きと角度を検出することにより、内視鏡挿入部２
００ｂ先端部の位置および姿勢が得られる。この位置
は、内視鏡操作部２００ａ内の任意の１点を原点とした
３次元座標で表される。内視鏡操作部２００ａ内の任意
の１点を３次元空間上の原点とするため、内視鏡操作部
２００ａを３次元空間上に固定して観察を行う。
【００４４】上記の位置姿勢検出方法を用いても、第１
実施形態と同様の効果を得ることができる。
【００４５】次に、本発明の第３の実施の形態について
説明する。本実施の形態は、第１および第２の実施の形
態から、位置姿勢検出手段をさらに変更したものであ
る。図５は、本発明による内視鏡の本実施の形態の概略
構成を示す図である。なお、図１に示す第１の実施形態
と同等の要素についての説明は、特に必要のない限り省
略する。
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【００４６】本実施の形態では、位置姿勢検出方法にイ
メージベースドモデリングの手法を応用する。イメージ
ベースドモデリングとは、撮影装置により撮影された動
画の中から特徴点を検出し、その特徴点を追跡すること
により、撮影装置が移動した軌跡、撮影した方向、およ
び撮影装置により撮影された被写体の立体形状を算出す
る方法である。
【００４７】上記方法により撮影装置の移動の軌跡およ
び姿勢や、被写体の立体形状を算出する機能を持つソフ
トウェアは、すでに株式会社オージス総研より「Ｖｉｒ
ｔｕａｌ  ＧＡＩＡ」という製品名で製品化されてい
る。本実施の形態では、上記の手法を用いて、内視鏡挿
入部先端の位置および姿勢を算出するものである。
【００４８】被験者の体腔内で、内視鏡挿入部３００を
撮影を行いながら移動し、動画を撮影する。上記のイメ
ージベースドモデリング機能を有するソフトウェアがイ
ンストールされたコンピュータ３４０により、撮影され
た動画から内視鏡挿入部３００先端の移動の軌跡および
各撮影位置における姿勢が算出される。
【００４９】上記の位置姿勢検出方法を用いても、第１
実施形態と同様の効果を得ることができる。
【００５０】次に、本発明の第４の実施の形態について
説明する。図６は、本発明による内視鏡の本実施の形態
の概略構成を示す図である。なお、図１に示す第１の実
施形態と同等の要素についての説明は、特に必要のない
限り省略する。
【００５１】本実施の形態では、通常の内視鏡により撮
影された動画を基に、イメージベースドモデリングの手
法を応用して立体形状を生成する。
【００５２】被験者の体腔内で、内視鏡挿入部４００を
撮影を行いながら移動し、動画を撮影する。上記のイメ
ージベースドモデリング機能を有するソフトウェアがイ
ンストールされたコンピュータ４４０により、撮影され
た動画から内視鏡挿入部４００先端の移動の軌跡および*
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*各撮影位置における姿勢が算出される。さらに、それら
の情報から、被写体の立体形状が生成される。
【００５３】上記のように構成された本実施形態による
内視鏡装置によっても、第１実施形態と同様の効果を得
ることができる。
【図面の簡単な説明】
【図１】本発明の第１実施形態による内視鏡装置の概略
構成図
【図２】本発明の内視鏡による撮影の例を示す図
【図３】本発明の第２実施形態による内視鏡装置の概略
構成図
【図４】本発明の第２実施形態による内視鏡挿入部の節
の断面図
【図５】本発明の第３実施形態による内視鏡装置の概略
構成図
【図６】本発明の第４実施形態による内視鏡装置の概略
構成図
【図７】本発明に用いる距離演算方法についての原理図
【符号の説明】
５    被写体
１００、３００、４００    内視鏡挿入部
２００ａ    内視鏡操作部
２００ｂ    内視鏡挿入部
２２０
２２１ａ、２２１ｂ、２２１ｃ、２２１ｄ    歪センサ
ー
２２２ａ、２２２ｂ、２２２ｃ、２２２ｄ    角度セン
サー
１４０、３４０、４４０    コンピュータ
１４１、３４１、４４１    モニター
１４２、３４２、４４２    キーボード
１４３、３４３、４４３    ポインティングデバイス
１６０、３６０，４６０    照明ユニット

【図３】 【図７】
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状，例如尺寸，形状和位置。 位置姿势检测装置120在拍摄图像的位置
检测内窥镜插入部100的前端部的位置和姿势。 另外，短距离照明透镜
105以λ一和λ 乙的单波长光照射被摄体，而长距离照明透镜107以λ ç的
单波长光照射被摄体。 通过基于分别由计算机140分别拍摄的λ 一，λ 乙
和λ ç 拍摄的图像的相应部分的反射强度的比率来分别计算来发射被摄体
的每个部分。 计算到该位置的距离。 通过内窥镜插入部100的远端部的
三维空间中的坐标和姿势以及从该位置到被检体的每个部位的距离，生
成表示拍摄图像的三维形状的三维图像。
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