
(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　カプセル形状の収納体に照明手段及び観察手段を内蔵したカプセル型内視鏡において、
　前記カプセル形状の収納体内に前記観察手段の視野方向を変更する視野方向変更手段を
設けたことを特徴とするカプセル型内視鏡。
【請求項２】
　前記視野方向変更手段は、前記観察手段が取り付けられた取付部材の傾き角度を変更す
ることにより、前記観察手段の視野方向を変更することを特徴とする請求項１に記載のカ
プセル型内視鏡。
【請求項３】
　前記視野方向変更手段は、前記観察手段が取り付けられた取付部材を所定の軸方向の回
りの回転角度を変更することにより、前記観察手段の視野方向を変更することを特徴とす
る請求項１に記載のカプセル型内視鏡。
【請求項４】
　前記収納体における基端側端部に、前記収納体より細径のチューブ体を連設したことを
特徴とする請求項１に記載のカプセル型内視鏡。
【請求項５】
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照明手段と撮像手段とを設けたカプセル型内視鏡において、
前記カプセル型内視鏡の収納体の内部に配設されると共に、前記照明手段と前記撮像手

段が設けられた第１のベース部材と、



　
　
【請求項６】
　
　
　
【請求項７】
　

【請求項８】
　
　

　
　
【請求項９】
　

【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、体腔内等を内視鏡検査するカプセル型内視鏡に関する。
【背景技術】
【０００２】
　近年、内視鏡は、医療用分野及び工業用分野において広く用いられるようになった。ま
た、最近においては、カプセル形状にしたカプセル型内視鏡も提案されており、口等から
飲み込むことにより、比較的簡単に体内を内視鏡検査することができる。　
　従来のカプセル型内視鏡としては、例えば特開平１１－２２５９６６号公報に開示され
ているようにカプセル形状の収納体内に照明手段と観察手段とを設けたものが一般的であ
り、細長の挿入部を備えた内視鏡のように挿入部を湾曲させることにより、観察の視野方
向を変更するような機能を備えていない。
【特許文献１】特開平１１－２２５９６６号公報
【特許文献２】特開２０００－３４２５２２号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　このため、上記公報等の従来例においては、観察したいと望む部位が存在しても、観察
視野がその方向を向いていないため、観察ができない場合がある。従って、従来例では、
観察の機能が大幅に低下してしまう欠点がある。　
　なお、特開２０００－３４２５２２号公報には、細長のチューブ形状にした飲み込みタ
イプの内視鏡が開示されており、この内視鏡においては湾曲部が設けてあり、視野方向を
可変できるようにしている。　
　しかし、この従来例では、通常の湾曲駒を長手方向に連設した湾曲部を形成しているの
で、全長が長くなってしまい、患者の体内に挿入する場合に、カプセル形状のタイプのも
のに比べて挿入性が低下する欠点がある。
【０００４】
（発明の目的）
　本発明は、上述した点に鑑みてなされたもので、挿入性を確保でき、かつ観察機能を向
上できる内視鏡検査に適したカプセル型内視鏡を提供することを目的とする。
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前記収納体の中心軸に対して前記第１のベース部材を傾ける傾動部と、
を備えることを特徴とするカプセル型内視鏡。

前記収納体の内部に配設される第２のベース部材と、
前記収納体の中心軸に対して前記第２のベース部材を回転させる回動部と、
を備えることを特徴とする請求項５に記載のカプセル型内視鏡。

前記傾動部は、前記第１のベース部材と連結され、伸縮することにより前記第１のベー
ス部材に設けられた撮像手段の撮像方向を変更するアクチュエータを備えることを特徴と
する請求項５又は請求項６に記載のカプセル型内視鏡。

照明手段と撮像手段とを設けたカプセル型内視鏡において、
前記カプセル型内視鏡の収納体の内部に配設されると共に、前記照明手段と前記撮像手

段が設けられたベース部材と、
前記収納体の中心軸に対して前記ベース部材を回転させる回動部と、
を備えることを特徴とするカプセル型内視鏡。

前記照明手段が複数個設けられ、それぞれが赤、緑、青、赤外の波長域で発光すること
を特徴とする請求項１から８のいずれか一つに記載のカプセル型内視鏡。



【課題を解決するための手段】
【０００５】
　 カプセル形状の収納体に照明手段及び観察手段
を内蔵したカプセル型内視鏡において、前記カプセル形状の収納体内に前記観察手段の視
野方向を変更する視野方向変更手段を設けたことを特徴とする。
　上記構成により、カプセル形状にして挿入性を確保すると共に、視野方向変更手段によ
り観察手段の視野方向を変更できるようにして観察機能を向上している。
　

　

【発明の効果】
【０００６】
　本発明によれば、カプセル形状にして挿入性を確保すると共に、視野方向変更手段によ
り観察手段の視野方向を変更できるようにして観察機能を向上できる。
【発明を実施するための最良の形態】
【０００７】
　以下、図面を参照して本発明の実施例を説明する。　
【実施例１】
【０００８】
　図１ないし図１８は本発明の実施例１に係り、図１は本発明の実施例１を備えたカプセ
ル型内視鏡システムの全体構成を示し、図２は本発明に用いる各種のデータ伝送形態を示
し、図３は本発明の実施例１のカプセル型内視鏡の全体構成及びその先端側の一部を斜視
図で示す。　
　また、図４は操作リモコンの構造を示し、図５は操作リモコンを把持して操作する使用
例と変形例を示し、図６はカプセル型内視鏡の電気系の構成を示し、図７は操作リモコン
の電気系の構成を示し、図８はＡＷＳユニットのコネクタ付近の構造を示し、図９はＡＷ
Ｓユニットの電気系の構成を示す。　
　また、図１０は内視鏡システム制御装置における画像処理ユニットと送受信ユニットの
構成を示し、図１１はモニタでの内視鏡画像等の表示例とメインメニューの表示例等を示
し、図１２はＡＷＳユニット側での起動処理の内容を示し、図１３はカプセル型内視鏡側
での起動処理の内容を示す。
【０００９】
　また、図１４は撮像処理の内容を示し、図１５は送気送水処理の内容を示し、図１６は
視野方向を可変にするアングル制御処理の内容を示し、図１７はヒューマンインターフェ
ースにおける内視鏡システム制御装置側での処理内容を示し、図１８はヒューマンインタ
ーフェースにおけるカプセル型内視鏡側での処理内容を示す。　
　図１に示すように本発明の実施例１を備えたカプセル型内視鏡システム１は、検査ベッ
ド２に横たわる図示しない患者の体腔内を検査するカプセル型内視鏡３と、このカプセル
型内視鏡３が着脱自在に接続され、送気送水及び吸引の制御動作を行う送気送水吸引ユニ
ット（ＡＷＳユニットと略記）４と、カプセル型内視鏡３等に対する制御処理を行う内視
鏡システム制御装置５と、この内視鏡システム制御装置５により生成された内視鏡画像等
を表示する観察モニタ６と、カプセル型内視鏡３等に対して各種の遠隔操作を行うための
操作用リモートコントロールユニット（操作リモコンと略記）７とから構成される。この
操作リモコン７は、接続ケーブル８を介して、例えばＡＷＳユニット４のコネクタ９に着
脱自在で接続される。
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請求項１に記載のカプセル型内視鏡は、

請求項５に記載のカプセル型内視鏡は、照明手段と撮像手段とを設けたカプセル型内視
鏡において、前記カプセル型内視鏡の収納体の内部に配設されると共に、前記照明手段と
前記撮像手段が設けられた第１のベース部材と、前記収納体の中心軸に対して前記第１の
ベース部材を傾ける傾動部と、を備えることを特徴とする。

請求項８に記載のカプセル型内視鏡は、照明手段と撮像手段とを設けたカプセル型内視
鏡において、前記カプセル型内視鏡の収納体の内部に配設されると共に、前記照明手段と
前記撮像手段が設けられたベース部材と、前記収納体の中心軸に対して前記ベース部材を
回転させる回動部と、を備えることを特徴とする。



【００１０】
　図２は、本実施例等に使用されるデータ通信形態を示す。カプセル型内視鏡３と操作リ
モコン７とにおけるデータ送受信、カプセル型内視鏡３とＡＷＳユニット４とのデータ送
受信、ＡＷＳユニット４と内視鏡システム制御装置５とのデータ送受信等に用いられるデ
ータ送受信ユニットとして利用される。　
　図２（Ａ）は無線方式のデータ送受信ユニットを示す。ここでは、操作リモコン７とカ
プセル型内視鏡３とのデータ送受信の場合で説明する。操作リモコン７に内蔵したデータ
通信制御部１１により、データ送信部１２を経て変調してアンテナ部１３から無線でカプ
セル型内視鏡３に送信する。　
　また、操作リモコン７は、カプセル型内視鏡３側から無線で送信されるデータをアンテ
ナ部１３で受け、データ受信部１４により復調してデータ通信制御部１１にそのデータを
送る。本発明では、無線方式でデータを送信する場合には、例えばＩＥＥＥ８０２．１１
ｇの規格により最大のデータ通信速度が５４ＭｂｐｓのワイヤレスＬＡＮを形成している
。
【００１１】
　図２（Ｂ）は、有線方式であり、具体例として、カプセル型内視鏡３とＡＷＳユニット
４とでデータ送受信を行う場合として説明する。カプセル型内視鏡３に内蔵したデータ通
信制御部１１により、データ送信部１２′を経て電気コネクタ１５から有線でＡＷＳユニ
ット４に送信する。また、ＡＷＳユニット４から送信されるデータは電気コネクタ１５及
びデータ受信部１４′を経てデータ通信制御部１１にそのデータを送る。　
　図２（Ｃ）は、光通信方式を示し、具体例として、操作リモコン７とカプセル型内視鏡
３とでデータ送受信を行う場合として説明する。操作リモコン７に内蔵したデータ通信制
御部１１は、光通信用の送受信を行うデータ送信部１２″とデータ受信部１４″を介して
、カプセル型内視鏡３に設けた光通信カプラ１６と接続され、カプセル型内視鏡３側の光
通信カプラを介してデータの送受信を行う。　
　図３は、本実施例のカプセル型内視鏡３の具体的な構成を示す。なお、図３（Ａ）は概
略の断面図を示し、図３（Ｂ）は透明な先端カバーを透視した概略の斜視図により先端側
の内部構造を示す。
【００１２】
　図３に示すようにカプセル型内視鏡３は、軟性部材で形成された細長の挿入チューブ２
１と、この挿入チューブ２１の先端に一体的に設けられた前記挿入チューブ２１より外径
の大きいカプセル形状のカプセル部２２とを有する。この挿入チューブ２１の後端には、
コネクタ２３が設けられ、このコネクタ２３は、ＡＷＳユニット４に着脱自在に接続され
る。　
　挿入チューブ２１内には、送気送水を行う送気送水管路２５及び吸引を行う吸引管路２
６と、電源線２７及び（ＡＷＳユニット用）信号線２８及び（リモコン用）信号線２９と
が挿通されている。なお、電源線２７は、ＡＷＳユニット４と接続されることによりＡＷ
Ｓユニット４側から電源が供給され、（ＡＷＳユニット用）信号線２８は、ＡＷＳユニッ
ト４との間で画像データを含む信号伝送を行い、（リモコン用）信号線２９は、操作リモ
コン７との間で主に操作リモコン７に設けられた操作手段に関する信号伝送を行うための
伝送線である。
【００１３】
　送気送水管路２５及び吸引管路２６の後端は、（コネクタ２３において）それぞれ送気
送水口金２５ａ及び吸引口金２６ａとなっている。また、吸引管路２６は、コネクタ２３
付近の後端側において斜め方向に分岐して外部に開口し、鉗子等の処置具を挿入可能とす
る処置具挿入口（鉗子口と略記）３０となり、この鉗子口３０は、処置具を挿入しない場
合には、栓３０ａにより閉塞される。また、送気送水管路２５及び吸引管路２６の先端側
は、カプセル部２２内を貫通してそれぞれ外部に開口している。　
　カプセル部２２は、細径の挿入チューブ２１の先端にカプセル形状の外装体（収納体）
３１が一体的に連結して、外装体３１の内部を水密構造にしている。この場合、外装体３
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１は、略円筒形状の胴体部の先端側に半球形状（ドーム形状）の透明な先端カバー３２を
連結して、半球形状の全方向に対して光を透過する構造にしている。そして、後述するよ
うに照明＆撮像ユニット４０が設けられた第１のベース部材３３の板面の傾きを任意の方
向に傾けることにより、半球形状の透明な先端カバー３２を介して任意の方向に照明光を
透過すると共に、照明光により照明された外部の被写体側での反射光を透過する構造にし
て、任意の方向を観察できるようにしている。　
　この外装体３１内には、外装体３１の内周面に嵌合する３個の円板形状のベース部材３
３、３４，３５が、この外装体３１の長手方向に順次配置されている。最先端に配置され
る第１のベース部材３３は、先端カバー３２における半球形状の基端付近に配置され、カ
プセル部２２の中心軸Ｏの回りで回動自在に配置されている。また、この第１のベース部
材３３は、先端カバー３２における半球形状の基端付近において、以下のように傾動（傾
き角が変更）自在に配置されている。
【００１４】
　また、このベース部材３３は、例えば導電性高分子人工筋肉（ＥＰＡＭと略記）により
形成され、電圧の印加により伸縮して視野方向を可変する視野変更手段としての視野可変
用アングルアクチュエータ３６を介して第２のベース部材３４と連結されている。なお、
視野可変用アングルアクチュエータ３６は、図３（Ｂ）に示すように例えば中心軸Ｏの回
りの周方向の３箇所にロッド形状にしてそれぞれ取り付けられている。　
　第２のベース部材３４も、中心軸Ｏの回りで回動自在となり、傾かないないように例え
ば外装体３１の内周面に嵌合するように配置されている。　
　このため、上記のように周方向の３箇所に設けた視野可変用アングルアクチュエータ３
６により、傾動自在に保持された第１のベース部材３３は、視野可変用アングルアクチュ
エータ３６に電圧を印加して伸長させることにより、最も伸長しない状態で保持されてい
る視野可変用アングルアクチュエータ３６の方向に第１のベース部材３３が傾く（中心軸
Ｏと直交する面の方向から傾く）ことになる。
【００１５】
　第１のベース部材３３には、図３（Ｂ）にも示すように、円板の中央には対物レンズ３
７が配置され、その結像位置には撮像素子としてゲイン可変機能を備えた電荷結合素子（
ＣＣＤと略記）３８とが配置され、撮像手段が形成されている。このＣＣＤ３８の周囲の
例えば４箇所には、照明手段として赤、緑、青、赤外の波長域でそれぞれ発光するＲ－Ｌ
ＥＤ３９ａ、Ｇ－ＬＥＤ３９ｂ、Ｂ－ＬＥＤ３９ｃ、ＩＲ－ＬＥＤ３９ｄが配置されて照
明＆撮像ユニット４０が形成されている。　
　可視領域での通常観察を行う通常観察モードの場合には、例えばＲ－ＬＥＤ３９ａ、Ｇ
－ＬＥＤ３９ｂ、Ｂ－ＬＥＤ３９ｃを同時に発光させて、先端カバー３２の前方側にＲ，
Ｇ，Ｂの照明光を同時に出射し、その照明状態においてＣＣＤ３８により撮像を行う。ま
た、可視領域以外の特殊光による特殊光観察モード、この具体例の場合には赤外観察を行
う赤外観察モードの場合には、ＩＲ－ＬＥＤ３９ｄを発光させて、先端カバー３２の前方
側に赤外の照明光を出射し、その照明状態においてＣＣＤ３８により撮像を行う。例えば
、表面よりも深部側を観察したいような場合には、この赤外観察モードに設定して観察を
行うと、可視領域の照明光の場合よりも深部側の光学情報が得られる。
【００１６】
　このように本実施例においては、通常観察モードと赤外観察モードとを切り替えて行う
こともできる。このため、例えば後述する図１１（Ｂ）に示すようにメインメニューによ
り通常観察モードと赤外観察モードとを選択してそれぞれに対応した照明光量の状態等に
設定することができる。また、ファンクションスイッチにより通常観察モードと赤外観察
モードとを切り替える機能を割り付けることもできる。　
　また上述したように、視野可変用アングルアクチュエータ３６を介して上記第１のベー
ス部材３３を傾動させることにより、照明＆撮像ユニット４０による照明＆撮像方向（観
察視野方向）を変更することができる傾動による視野方向変更手段を形成している。
【００１７】
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　後述する操作リモコン７のトラックボール１９を回転する操作を行うことにより、照明
＆撮像ユニット４０が形成された第１のベース部材３３の板面を任意の方向に傾動（湾曲
）させることができる。この場合、傾き角は、図３（Ａ）に示すように中心軸Ｏと直交す
る状態を基準位置とすると、任意の方向に略９０°程度の角度で自由に傾けることができ
る（本明細書では、湾曲と類似させてアングル操作ともいう）。つまり、操作リモコン７
のトラックボール１９を回転する操作を行うことにより、回転する方向により視野方向を
可変指示できると共に、回転量により、傾き角度を可変指示できる。
【００１８】
　また、図１１により後述するように照明＆撮像ユニット４０による観察視野方向を内視
鏡画像と共に、観察モニタ６に表示し、良好な操作性を確保できるようにしている。　
　また、第２のベース部材３４と第３のベース部材３５との間にはモータ等による先端側
回動部材としての先端回動用アクチュエータ４１が配置され、外装体３１の内周面に固定
された第３のベース部材３５に対して第２のベース部材３４側を、例えば時計回り及び反
時計回り方向にそれぞれ９０度程度回動できるようにしている。　
　そして、操作リモコン７のトラックボール１９を回転する操作を行うことにより、時計
回り及び反時計回り方向の両方向における任意の方向に所定角度以内で任意の角度回転で
きるようにしている。
【００１９】
　この場合、照明＆撮像ユニット４０の視野方向が、例えば図３（Ａ）の中心軸に沿った
方向に場合には、単に観察（より具体的にはＣＣＤ３８で撮像した）画面が回転するのみ
であるが、照明＆撮像ユニット４０による視野方向を（上記傾動による視野方向変更手段
により）中心軸Ｏとは異なる方向に設定した状態の場合には、この回転させる操作により
視野方向を変更することができる。　
　従って、両方を組み合わせることにより、視野方向を広範囲に変更設定することができ
る。
【００２０】
　また、ベース部材３３～３５には、送気送水管路２５，吸引管路２６とを通す孔がそれ
ぞれ設けてあり、挿入チューブ２１内に挿通された送気送水管路２５及び吸引管路２６は
、先端カバー３２の外周面で開口している。　
　そして、ユーザは、操作リモコン７を操作して先端回動用アクチュエータ４１を回動さ
せる指示操作を行うことにより、先端回動用アクチュエータ４１は、（固定された第３の
ベース部材３５に対して）その先端側に回動自在に配置された第２のベース部材３４側を
回動し、特に吸引管路２６における先端側の方向を変更できるようにしている。　
　つまり、鉗子口３０から処置具を挿入して、この処置具の先端側を吸引管路２６の先端
開口から突出させた場合、先端回動用アクチュエータ４１を回動させることにより、処置
具の先端側の向きを可変制御できるようにしている。換言すると、本実施例のカプセル型
内視鏡３は、処置具の突出方向を可変調整できる起上台のような機能を備えている。
【００２１】
　また、操作リモコン７を操作して先端回動用アクチュエータ４１を回動させることによ
り、上記照明＆撮像ユニット４０を中心軸Ｏの回りで例えば９０°程度の範囲内の任意の
角度回動させて、観察視野方向を所望とする方向に向けることもできる視野方向変更手段
、つまり回動による視野方向変更手段を形成している。　
　また、この第３のベース部材３５における例えば背面には、ＣＣＤ３８に対する映像処
理を行う映像処理回路４２（図示せず）と、カプセル型内視鏡３における各部の制御処理
を行う制御回路４３（図示せず）と、電源を生成する電源回路４４（図６参照）とが配置
されている。なお、映像処理回路４２と、制御回路４３及び電源回路４４らは制御ユニッ
ト４５とし、略記する。
【００２２】
　電源回路４４は、電源線２７と接続され、また制御回路４３及び映像処理回路４２は両
信号線２８、２９と接続されている。挿入チューブ２１内を挿通されたこれら電源線２７
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、両信号線２８、２９の後端（基端）は、コネクタ２３における電気コネクタ４６の接点
レス伝送部４７にそれぞれ接続されている。なお、この接点レス伝送部４７は拡大図に示
すように、それぞれコイルＣ１、Ｃ２、Ｃ３により形成されている。また、接点レス伝送
部４７の各コイル周囲及びこれら全体の周囲は、シールド部材４８により覆われ、ノイズ
の放射及び混入を防止する電磁遮蔽手段が形成されている。　
　また、本実施例においては、さらに挿入チューブ２１内には、適宜の間隔で挿入チュー
ブ２１の形状を検出するための挿入形状検出用コイル（ＵＰＤコイルと略記）４９が配置
されており、例えばコネクタ２３内に配置されたＵＰＤコイル駆動部５０からの駆動信号
により、ＵＰＤコイル４９は順次駆動される。　
　このＵＰＤコイル駆動部５０は、信号線を介して制御回路４３に接続されている。
【００２３】
　一方、ＡＷＳユニット４に着脱自在に接続される操作リモコン７は、具体的には図４に
示すように構造となっている。なお、図４（Ａ）は、操作リモコン７を側面側からみた側
面図、図４（Ｂ）は、図４（Ａ）の右側から見た正面図、図４（Ｃ）は図４（Ａ）の左側
から見た背面図、図４（Ｄ）は図４（Ａ）の上から見た平面図である。　
　図４に示すように操作リモコン７には、術者が把持する略円筒形状の把持部１７が設け
られ、さらにこの把持部１７の上下両側を連結する略Ｕ字形状のフック（或いは取っ手）
１８が設けてある。このようにフック１８を設けてあるので、術者が把持部１７を強く握
りしめなくても、操作リモコン７が脱落しないようにできる。　
　本実施例における操作リモコン７には、その上端側に斜めとなる傾斜面Ｓａを設けて、
この傾斜面Ｓａにアングル操作用のトラックボール１９を設けている。　
　このトラックボール１９は、図４（Ｂ）の正面図に示すように左右対称な形状における
操作リモコン７の長手方向に延びる中心線Ｃ上となる位置に設けてある。また、このトラ
ックボール１９の両側の左右対称となる位置に送気送水スイッチＳＷ４と吸引スイッチＳ
Ｗ５とが設けてある。
【００２４】
　また、トラックボール１９を設けた側と反端側には、図４（Ｃ）の背面図における中心
線Ｃに沿ってファンクションスイッチＳＷ１～ＳＷ３が上側から下側に順次設けてある。
　このように本実施例における操作リモコン７には、図４（Ｂ）及び図４（Ｃ）から分か
るように左右対称な形状にして、かつ操作手段となるトラックボール１９，ファンクショ
ンスイッチＳＷ１～ＳＷ３、送気送水スイッチＳＷ４及び吸引スイッチＳＷ５とを左右対
称に設けて、右利き及び左利きのいずれの術者が操作リモコン７を把持した場合にも同等
に良好な操作性を確保できるようにしている。　
　具体的には、図５（Ａ）に示すように術者は、例えば右手で把持部１７を把持して簡単
に操作することができる。この場合、左手で把持する術者の場合にも、同様に良好な操作
性を確保できる。
【００２５】
　なお、この傾斜面Ｓａは、図５（Ａ）に示すように操作リモコン７の長手方向の軸（こ
の軸は図４（Ｂ）に示す中心線Ｃと平行）となす角をφとすると、この角φは９０°から
１８０°以内であれば、親指で操作する場合、良好な操作性を確保できる。より使い易い
角度としては、１２０°から１５０°が望ましい。　
　なお、図５（Ｂ）は変形例の操作リモコン７を示し、この場合にはフック１８における
下端側は把持部１７の下端側と連結されないで、フック１８の下端側が開口している。
【００２６】
　この操作リモコン７は、水密構造で消毒或いは滅菌処理に対する耐性を有する外装体の
内部には、図７に示すような制御回路５７が内蔵されている。
【００２７】
　また、図４（Ｂ）に示すようにこの操作リモコン７における例えば下面側の内側には、
接点レスの電気コネクタ（図７の電源伝送受信部）１０が設けてあり、接続ケーブル８の
一方の端部に設けた接点レスの電気コネクタ８ａと接続され、この接続ケーブル８の他端
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の電気コネクタ８ｂが接続されるＡＷＳユニット４から交流の電力が供給される。そして
、把持部１７の内側に収納した制御回路５７内の電源発生部は、供給された交流電力から
直流電源を生成する。　
　なお、図４（Ｂ）に示す制御回路５７は、トラックボール１９が接続されるトラックボ
ール基板５７ａ及びファンクションスイッチＳＷ１～ＳＷ３が接続されるスイッチ基板５
７ｂ等に実装されて形成されている。　
　このように操作リモコン７を接点レスで接続する構造にしているので、術者が内視鏡検
査に使用する前或いは後に、操作リモコン７を洗浄や滅菌を行うことを長期間にわたり繰
り返し行ったような場合、接点レスでなく接点がある場合における腐食などを有効に防止
できる。
【００２８】
　次に図６を参照してカプセル型内視鏡３の電気系の構成を説明する。カプセル部２２に
おける先端部２２ａには、視野可変用アングルアクチュエータ（図中ではアクチュエータ
をＡＣＴと略記）３６とその変位量を検出するエンコーダ５１と、ＬＥＤ３９（図３の符
号３９ａ～３９Ｄを１つの符号３９で代表して示している）と、ＣＣＤ３８とが配置され
ている。　
　また、カプセル部２２の中央付近の胴体部２２ｂには先端回動用アクチュエータ４１及
びその変位量を検出するエンコーダ５２とが配置されている。　
　また、挿入チューブ２１には、ＵＰＤコイル４９が配置され、また挿入チューブ２１の
コネクタ２３にはＵＰＤコイル駆動部５０と電源伝送受信部５３（具体的には接点レス伝
送部のコイルＣ１）が設けられている。
【００２９】
　一方、映像処理回路４２及び電源回路４４を含む制御ユニット４５は、各部の制御状態
を管理するＣＰＵ等により構成される状態管理部６１を有し、この状態管理部６１は、各
部の状態を保持（記憶）する状態保持メモリ６２と接続されると共に、（本実施例では）
ＡＷＳユニット４と操作リモコン７とで有線の通信を行う有線方式の送受信ユニット６３
Ａ及び６３Ｂと接続されている。　
　なお、送受信ユニット６３Ａ、６３Ｂは図２（Ｂ）の有線方式の送受信ユニットに相当
する。この場合、電気コネクタ１５は、ＡＷＳユニット４と接続される接点レス伝送部４
７のコイルＣ２に相当する。送受信ユニット６３Ｂは、送受信ユニット６３Ａと同じ構成
である。また、送受信ユニット６３Ｂは、操作リモコン７と接続される接続ケーブル８の
基端の電気コネクタ８ｂと接続される電気コネクタとなる。　
　上記状態管理部６１は、照明を制御する照明制御部６４を介して、この照明制御部６４
により制御されるＬＥＤ駆動部６５を制御する。このＬＥＤ駆動部６５は、照明手段とな
るＬＥＤ３９を発光させるＬＥＤ駆動信号をＬＥＤ３９に印加する。
【００３０】
　このＬＥＤ３９の発光により、照明された患部等の被写体は、観察窓に取り付けられた
対物レンズ３７により、その結像位置に配置されたＣＣＤ３８の撮像面に結像され、この
ＣＣＤ３８により光電変換される。　
　このＣＣＤ３８は、状態管理部６１により制御されるＣＣＤ駆動部６６からのＣＣＤ駆
動信号の印加により、光電変換して蓄積した信号電荷を撮像信号として出力する。この撮
像信号は、Ａ／Ｄコンバータ（ＡＤＣと略記）６７によりアナログ信号からデジタル信号
に変換された後、状態管理部６１に入力されると共に、デジタル信号（画像データ）が画
像メモリ６８に格納される。この画像メモリ６８の画像データは、送受信ユニット６３Ａ
のデータ送信部１２′に送られる。　
　そして、電気コネクタ１５からＡＷＳユニット４内を通り、ＡＷＳユニット４から無線
により内視鏡システム制御装置５側に伝送される。
【００３１】
　上記ＡＤＣ６７の出力信号は、明るさ検出部６９に送られ、明るさ検出部６９により検
出された画像の明るさの情報は、状態管理部６１に送られる。状態管理部６１は、この情
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報により、照明制御部６４を介してＬＥＤ３９による照明光量を適正な明るさとなるよう
に調光制御を行う。　
　また、状態管理部６１は、アングル制御部７１を介してアクチュエータ駆動部７２を制
御し、このアクチュエータ駆動部７２は視野可変用アングルアクチュエータ（ＥＰＡＭ）
３６を駆動する。なお、この視野可変用アングルアクチュエータ３６の駆動量はエンコー
ダ５１により検出され、このエンコーダ５１の検出により、駆動量が指示量に対応する値
となるように視野可変用アングルアクチュエータ３６の駆動量が制御される。　
　また、状態管理部６１は、先端回動制御部７３を制御し、この先端回動制御部７３は状
態管理部６１の制御下でアクチュエータ駆動部７４を介して先端回動用アクチュエータ４
１を駆動する。この先端回動用アクチュエータ４１による駆動量は、エンコーダ５２によ
り検出される。
【００３２】
　また、状態管理部６１は、ＵＰＤコイル駆動部５０を介してＵＰＤコイル４９を駆動す
る。　
　また、電源伝送受信部５３により伝送された交流電力は、電源回路４４に供給され、こ
の電源回路４４は、直流の電源に変換して、制御ユニット４５内の各部に動作用の電力を
供給する。　
　なお、上記状態保持メモリ６２に、以下のように各カプセル型内視鏡３に固有な機種情
報や使用状況に対応した個体情報を書き込んで保持し、その情報を有効利用できるように
しても良い。
【００３３】
　具体的には、状態保持メモリ６２には、例えばカプセル型内視鏡３の機種情報（例えば
、ＣＣＤ３８の種類、挿入チューブ２１による挿入部長などの情報）を保持すると共に、
内視鏡検査等の使用状況によって異なる各カプセル型内視鏡３の個体別情報（例えば、使
用時間（内視鏡検査の通算或いは積算の使用時間）、洗浄回数、調整値、保守履歴などの
情報）が保持され、これらの情報はシステム動作の決定やユーザへの情報提供などに利用
される。　
　またこれらの情報は、内視鏡システム制御装置５や図示しない洗浄装置など外部からの
編集も可能としている。　
　このようにすることにより、状態保持メモリ６２を既存のスコープＩＤの機能を兼ねる
ことで共有して利用することで、スコープＩＤに持たす情報（データ）を有効に活用でき
る。なお、以下に説明する状態保持メモリ８２に対しても同様に適用できる。　
　また、この状態保持メモリ６２を有しているので、別途スコープＩＤを設ける必要がな
いし、既存のスコープＩＤよりも高機能化でき、より詳細に適切な設定、調整、管理、処
理等を行うことが可能となる。
【００３４】
　一方、操作リモコン７の内部構成は、図７のような構成である。操作リモコン７の内部
の制御回路５７内には、各部の制御状態を管理するＣＰＵ等により構成される状態管理部
８１を有し、この状態管理部８１は、各部の状態を保持（記憶）する状態保持メモリ８２
と接続されると共に、有線方式の送受信ユニット８３と接続されている。この送受信ユニ
ット８３は、直接的にはＡＷＳユニット４の電気コネクタに接続されるが、その電気コネ
クタを介してカプセル型内視鏡３の電気コネクタと接続され、カプセル型内視鏡３と互い
に有線で通信を行う。その構成は図８により後述する。
【００３５】
　また、状態管理部８１は、操作リモコン７の（傾斜面等を含む）外表面７ａに把持した
手により操作可能な位置に配置されたトラックボール１９の変位量を検出するトラックボ
ール変位検出部８４と接続され、検出された変位量を状態保持メモリ８２に保持すると共
に、送受信ユニット８３のデータ通信制御部１１に送り、カプセル型内視鏡３に送信する
。　
　また、操作リモコン７の外表面７ａに把持した手により操作可能な位置に配置された送
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気送水スイッチＳＷ４、吸引スイッチＳＷ５及びファンクションスイッチＳＷ１～ＳＷ３
は、スイッチ押し検出部８５と接続され、このスイッチ押し検出部８５は、各スイッチを
押した場合のＯＮ／ＯＦＦを検出し、その検出信号を状態管理部８１に出力する。　
　状態管理部８１は、検出した各スイッチの状態を状態保持メモリ８２に保持すると共に
、送受信ユニット８３のデータ通信制御部１１に送り、カプセル型内視鏡３に送信する。
　また、制御回路５７内に設けた電源発生部８６は、図４に示した電源伝送受信部１０と
接続され、この電源伝送受信部１０から伝送されてくる交流電力から直流の電源に変換し
、制御回路５７内部の各部に動作用の電源を供給する。
【００３６】
　図８及び図９はＡＷＳユニット４の内部構成を示す。　
　カプセル型内視鏡３のコネクタ２３は、ＡＷＳユニット４のスコープコネクタ９１にＡ
ＷＳアダプタ９２を介挿した状態で接続される。　
　ＡＷＳユニット４の前面には凹部が形成され、この凹部には管路コネクタを設けたＡＷ
Ｓアダプタ９２が着脱自在に接続される。また、このＡＷＳアダプタ９２には貫通孔が設
けてあり、この貫通孔を通してコネクタ２３における（接点レスの）電気コネクタ４６が
挿入され、ＡＷＳユニット４の（接点レスの）電気コネクタ９３に着脱自在に接続される
。　
　また、このＡＷＳユニット４の（例えば電気接点方式の）電気コネクタ９４には、操作
リモコン７に接続された接続ケーブル８に設けた（例えば電気接点方式の）コネクタ８ｂ
も着脱自在に接続される。
【００３７】
　また、ＡＷＳユニット４内の電気コネクタ９３における信号線２９と接続される信号線
２９ａは電気コネクタ９４の接点に接続されている。つまり、カプセル型内視鏡３の信号
線２９は、ＡＷＳユニット４内の信号線２９ａを介して操作リモコン７と接続され、操作
リモコン７による操作情報をカプセル型内視鏡３に伝送すると共に、カプセル型内視鏡３
による返信情報等を操作リモコン７に送信することもできるようにしている。　
　また、電源線２７は、電気コネクタ９３を経て電源ユニット７５と接続され、カプセル
型内視鏡３には、この電源ユニット７５から電源線２７を経て交流電力が供給される。ま
た、この電源線２７は、ＡＷＳユニット４の内部で操作リモコン７に電源を供給する電源
線２７ａと接続され、操作リモコン７にも交流電力が供給される。　
　ＡＷＳユニット４は、電源制御部を含む電源ユニット７５の他に、ＡＷＳ制御ユニット
７８と、ＵＰＤユニット７６と、無線方式の送受信ユニット７７とを内蔵している。
【００３８】
　ＡＷＳ制御ユニット７８は、送気送水用のポンプ９５の動作制御を行うと共に、このポ
ンプ９５と接続される送水タンプ９８との間の送水管路の途中に配設された電磁バルブＢ
２と、送気管路の途中に配設された電磁バルブＢ１との開閉を制御する。　
　また、カプセル型内視鏡３の送気送水口金２５ａは、ＡＷＳアダプタ９２の内部で分岐
し、一方はＡＷＳユニット４内部の送気管路と接続され、側方に分岐した他方は送水口金
として突出し、この送水口金に接続されるチューブを介して送水タンク９８と接続される
。　
　また、吸引口金２６ａは、ＡＷＳアダプタ９２の内部で分岐し、側方に分岐した一方は
吸引口金として突出し、図示しない吸引器に接続され、他方に分岐したリリーフ管路はＡ
ＷＳユニット４の前面に突出するピンチバルブ９６内を通される。
【００３９】
　また、ＵＰＤユニット７６は、検査ベッド２の周囲に配置されるＵＰＤコイルユニット
９７と接続され、このＵＰＤコイルユニット９７によりＵＰＤコイル４９の位置を検出し
、さらに挿入チューブ２１の形状を算出して、挿入形状の画像（ＵＰＤ画像と略記）を生
成する処理を行う。　
　また、送受信ユニット７７は、アンテナ部７７ａと接続され、このアンテナ部７７ａを
介して内視鏡システム制御装置５と無線で画像データを含む情報の送受信を行う。　
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　また、さらに補足説明すると、カプセル型内視鏡３の制御回路４３から電気コネクタ９
３を経て入力された（ＣＣＤ３８による）画像データを含む情報は、図９に示す送受信ユ
ニット７７のデータ通信制御部に出力され、ＵＰＤユニット７６によるＵＰＤ画像データ
と共に、アンテナ部１３（７７ａ）から内視鏡システム制御装置５に送信する。
【００４０】
　また、操作リモコン７に設けた送気送水スイッチＳＷ４や吸引スイッチＳＷ５等の操作
等のＡＷＳ関連情報は、送気送水制御部１２２に送られ、この送気送水制御部１２２は、
操作された情報に対応してポンプ９５及び電磁弁ユニット１２４の動作を制御する。　
　電磁弁ユニット１２４には、ＡＷＳアダプタ９２を介して送気送水管路２５が接続され
る。また、電磁弁ユニット１２４及びＡＷＳアダプタ９２には、送水タンク９８が接続さ
れ、またＡＷＳアダプタ９２には吸引タンク９９が接続される。　
　また、ＡＷＳユニット４には商用電源（交流電力）が供給され、この交流電力は絶縁ト
ランス１２６を介して電源伝送出力部１２７に送られる。この電源伝送出力部１２７は、
商用電源とは絶縁された交流電力を、電気コネクタ９３からこの電気コネクタ９３に接続
されるカプセル型内視鏡３の電源線２７に供給する。　
　上記電源伝送出力部１２７は、データ通信制御部１１と接続された電力伝送制御部１２
８により、（接点レスの電力伝送形態に対応した）電力伝送の出力制御が行われる（図１
２及び図１３により後述）。
【００４１】
　図１０は内視鏡システム制御装置５における図８の送受信ユニット１０１及び画像処理
ユニット１１６の内部構成を示す。　
　この内視鏡システム制御装置５は、例えば無線方式の送受信ユニット１０１を有する。
　ＡＷＳユニット４から無線により送信される画像信号等のデータは、アンテナ部１３に
より取り込まれて、データ受信部１４に送られ、増幅された後、復調処理される。このデ
ータ受信部１４は、データ通信制御部１１によりその動作が制御され、受信されたデータ
はバッファメモリ１０２に順次蓄積される。　
　このバッファメモリ１０２の画像データは、画像データの処理を行う画像処理部１０３
に送られる。この画像処理部１０３には、バッファメモリ１０２からの画像データの他に
、キーボード１０４のキー入力により文字情報を発生する文字生成部１０５からの文字情
報も入力され、画像データに文字情報をスーパインポーズ等することができる。
【００４２】
　画像処理部１０３は、入力された画像データ等を画像メモリ制御部１０６に送り、この
画像メモリ制御部１０６を介して画像メモリ１０７に画像データ等を一時格納すると共に
、記録メディア１５８に記録する。　
　また、画像メモリ制御部１０６は、画像メモリ１０７に一時格納された画像データを読
み出されてデジタルエンコーダ１０８に送り、デジタルエンコーダ１０８は画像データを
所定の映像方式にエンコードし、Ｄ／Ａコンバータ（ＤＡＣと略記）１０９に出力する。
このＤＡＣ１０９は、デジタルの映像信号をアナログの映像信号に変換する。このアナロ
グの映像信号は、さらにラインドライバ１１０を経て映像出力端から観察モニタ６に出力
され、観察モニタ６には映像信号に対応する画像が表示される。　
　また、画像メモリ１０７に一時格納された画像データは、読み出されてＤＶデータ生成
部１１１にも入力され、このＤＶデータ生成部１１１によりＤＶデータが生成され、ＤＶ
データ出力端からＤＶデータが出力される。
【００４３】
　また、この内視鏡システム制御装置５には、映像入力端及びＤＶデータ入力端とが設け
てあり、映像入力端子から入力された映像信号は、ラインレシーバ１１２、ＡＤＣ１１３
を経てデジタル信号に変換された映像信号は、デジタルデコーダ１１４により復調されて
、画像メモリ制御部１０６に入力される。　
　また、ＤＶデータ入力端とに入力されたＤＶデータは、画像データ抽出部１１５により
画像データが抽出（デコード）され、画像メモリ制御部１０６に入力される。　
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　画像メモリ制御部１０６は、映像入力端或いはＤＶデータ入力端から入力される映像信
号（画像データ）に対しても、画像メモリ１０７に一時記憶したり、記録メディア１５８
に記録したり、或いは映像出力端から観察モニタ６に出力したりする。　
　本実施例においては、ＡＷＳユニット４側から、内視鏡３のＣＣＤ２５により撮像され
た画像データとＵＰＤユニット７６により生成されたＵＰＤ画像データとが無線で内視鏡
システム制御装置５に入力され、内視鏡システム制御装置５は、これらの画像データを所
定の映像信号に変換して観察モニタ６に出力する。
【００４４】
　本実施例を備えた内視鏡システム１では、電源を投入した場合には観察モニタ６には、
例えば図１１（Ａ）のように各種の画像が表示される。この場合、患者情報等を表示する
情報表示領域Ｒｊ、内視鏡画像の表示領域Ｒｉ、ＵＰＤ画像の表示領域Ｒｕ、フリーズ画
像の表示領域Ｒｆ、及び視野可変用アングルの表示領域Ｒａの他にメニュー表示領域Ｒｍ
が設けてあり、このメニュー表示領域Ｒｍには、メニューが表示される。　
　ここで、視野可変用アングルの表示領域Ｒａには、トラックボール１９による操作の方
向に対応して、上下、左右の各方向を示す指標Ｕ，Ｄ，Ｌ，Ｒが表示されている。そして
トラックボール１９による操作により、照明＆撮像ユニット４０が実際に可変設定される
視野方向を例えば矢印により表示する。図１１（Ａ）の場合には、トラックボール１９が
上（Ｕ）方向と右（Ｒ）方向との間の方向に回転された場合に、その操作に対応する視野
方向を矢印により示す。
【００４５】
　このように設定された視野方向が、湾曲部の湾曲操作と類似した表示形態で表示するこ
とにより、ユーザは、このカプセル型内視鏡３における実際の視野方向を容易に知ること
ができる。このため、観察対象を視野内に設定する操作を視覚的に容易に行うことができ
、操作性を向上できる。　
　メニュー表示領域Ｒｍに表示されるメニューとしては、図１１（Ｂ）に示すメインメニ
ューが表示される。このメインメニューには、ファンクションスイッチ、視野方向変更を
行う際のアングル感度、通常観察と赤外観察のそれそれの設定、先端回動用アクチュエー
タ４１に対する回動（回転）感度等の設定、信号処理における画像強調の設定、送気量の
設定と共に、前のメニュー画面に戻る操作指示を行う戻る操作項目と、メニューの終了の
操作指示をする終了の項目が表示される。　
　そして、ユーザは、トラックボール１９等の操作により選択枠を移動し、例えばファン
クションスイッチの項目に選択すると、そのファンクションスイッチの項目の枠が太く表
示されて選択されていることを示す表示となる。
【００４６】
　さらにトラックボール１９を押して決定操作を行うことにより、図１１（Ｃ）に示すよ
うに５つのファンクションスイッチＳＷ１からＳＷ５に割り当てる機能を選択設定するこ
とができる。なお、送気送水スイッチＳＷ４と吸引スイッチＳＷ５もファンクションスイ
ッチＳＷ１～ＳＷ３と同様に割り付けることができる場合で示している。　
　なお、後述する他の実施例においても、本実施例におけるカプセル部２２の機能とは異
なる他の機能を設けた場合には、その機能を操作する項目を、ファンクションスイッチＳ
Ｗ１～ＳＷ３（及びＳＷ４，ＳＷ５）に割り付けることもできるようにしている。　
　次に、このような構成によるカプセル型内視鏡システム１の作用を説明する。　
　内視鏡検査を実施する場合、まずカプセル型内視鏡３を予めＡＷＳアダプタ２を装着し
たＡＷＳユニット４に接続する。また、操作リモコン７に接続ケーブル８を接続し、この
接続ケーブル８の電気コネクタ８ｂをＡＷＳユニット４に接続する。
【００４７】
　また、ユーザは、ＡＷＳユニット４をＵＰＤコイルユニット９７と接続し、内視鏡シス
テム制御装置５を、観察モニタ６に接続する。また、必要に応じて、内視鏡システム制御
装置５を図示しない画像記録ユニット等と接続することにより、カプセル型内視鏡システ
ム１のセットアップが完了する。　
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　次にＡＷＳユニット４及び内視鏡システム制御装置５の電源をオンする。すると、ＡＷ
Ｓユニット４内の各部が動作状態になり電源ユニット７５は、電源線２７を介してカプセ
ル型内視鏡３側に電力を供給できる状態になると共に、操作リモコン７にも電源線を介し
て電力を供給できる状態となる。　
　この場合のＡＷＳユニット４及びカプセル型内視鏡３側の起動時の動作を図１２及び図
１３を参照して説明する。
【００４８】
　図９に示すＡＷＳユニット４の電源ユニット７５内の電力伝送制御部１２８は、起動処
理を開始すると、図１２に示すように、最初のステップＳ１において、電源伝送出力部１
２７の状態を電力供給を停止、つまり電力供給をＯＦＦにする。　
　その後、ステップＳ２において、監視タイマをＯＮにした後、ステップＳ３に示すよう
に電源伝送出力部１２７の状態を電力供給する状態、つまり電力供給をＯＮにする。電源
伝送出力部１２７が電力供給する状態となることにより、この電力が電源線２７を介して
、カプセル型内視鏡３の制御ユニット４５内の電源回路４４に交流の電力が供給されるよ
うになる。　
　また、操作リモコン７にも、制御回路５７内の電源発生部８６に交流の電力が供給され
るようになる。
【００４９】
　その後、ステップＳ４に示すように電力伝送制御部１２８は、信号線２８を介してカプ
セル型内視鏡３側からの起動メッセージの受信待ちする状態となる。そして、電力伝送制
御部１２８は、起動メッセージを受信しない場合には、ステップＳ５に示すように監視タ
イマの時間切れかの判断を行い、時間切れでない場合には、ステップＳ４に戻り、時間切
れの場合には最初のステップＳ１に戻る。　
　一方、ステップＳ４において時間切れの前に起動メッセージを受信した場合には、電力
伝送制御部１２８は、ステップＳ６に示すように監視タイマの時間計測をＯＦＦにする。
そして、ステップＳ７に示すように継続メッセージを発行して、この起動処理を終了する
。　
　一方、カプセル型内視鏡３の制御回路４３には、電源回路４４に交流の電力が供給され
ることにより、制御回路５７内の動作に必要な電力が供給され、起動処理を開始する。そ
して、図１３に示す状態管理部８１は、最初のステップＳ１１において電源回路４４の電
源電圧が安定化するのを待つ。
【００５０】
　そして、電源電圧が安定化した場合には次のステップＳ１２において、状態管理部６１
は、制御ユニット４５各部のシステム初期化を行う。このシステム初期化の後、ステップ
Ｓ１３に示すように状態管理部６１は、操作リモコン７に対して起動メッセージを発行し
、さらにステップＳ１４において操作リモコン７から起動メッセージ受信（の返信メッセ
ージの受信）待ちとなる。　
　そして、操作リモコン７から起動メッセージ受信のデータを受信すると、ステップＳ１
５に示すように今度はＡＷＳユニット４に対して起動メッセージを発行する。そして、こ
の起動メッセージの発行後、ステップＳ１６に示すように状態管理部６１は、電力伝送制
御部１２８側からの継続メッセージを受信するのを待つ状態となり、継続メッセージを受
信した場合には、起動処理を終了する。一方、継続メッセージを受信しない場合には、ス
テップＳ１７に示すすように状態管理部６１は、リトライ終了の条件（例えば予め設定さ
れたリトライ回数の条件）に達しない場合には、ステップＳ１５に戻り、再度起動メッセ
ージを発行し、リトライ終了の条件になった場合には、エラー終了する。
【００５１】
　図１２及び図１３に示すような起動処理を行うことにより、接点レスでＡＷＳユニット
４からカプセル型内視鏡３及びリモコン７に交流電力を供給する場合においても、電源供
給の動作を安定して行うことができる。　
　上記起動処理が正常に終了すると、ＣＣＤ３８による撮像が開始し、ユーザは、操作リ
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モコン７の操作手段となる送気送水、吸引、視野可変のアングル操作等を行うことができ
る。従って、ユーザは、このカプセル型内視鏡３をその先端側から体内に挿入して、内視
鏡検査を開始することができる。
【００５２】
　本実施例におけるカプセル型内視鏡３は、カプセル部２２の他に、カプセル部２２の外
径よりはるかに細い挿入部として機能する軟性の挿入チューブ２１が一体的に設けてある
ので、体内への挿入が容易であると共に、カプセル部２２のみの場合よりもはるかに検査
対象部位の内視鏡検査や処置をより円滑に行うことができる。　
　つまり、挿入チューブ２１を有しないカプセル部２２のみであると、カプセル部２２は
蠕動運動等による移動であるので、検査対象とする部位に到達に時間がかかったり、検査
対象部位に到達しても前号運動等により移動するため、詳しく調べることが困難になる。
これに対して、本実施例では、挿入チューブ２１がカプセル部２２に一体的に連結してあ
るので、挿入チューブ２１の基端側を押し出す操作を行うことにより、体内に深部側への
挿入が容易にでき、従って目的部位を短時間に観察できう状態に設定することができると
共に、挿入チューブ２１の基端側での移動を規制するように保持すれば、その先端のカプ
セル部２２を目的部位にとどめて目的部位を十分に検査することが可能となる。
【００５３】
　また、従来例において、留置するタイプのものがあるが、挿入チューブ２１に対応する
ものは留置する場合、邪魔になるので留置して使用状態に設定する場合には取り外される
。この場合には、観察視野が体液の付着等で観察機能が低下してもそれを防止することが
できない等の欠点があるが、本実施例では送気送水等を行うことにより簡単に観察機能の
低下などを防止できる。　
　また、本実施例においては、照明＆撮像ユニット４０による観察視野方向を変更できる
ようにしているので、観察機能を向上できる。　
　これらの各種の操作等に関する代表的な処理動作を図１４～図１８により説明する。図
１４は撮像制御処理の動作内容を示す。　
　図１４に示すように、撮像処理が開始するとステップＳ２１に示すように、カプセル型
内視鏡３は、撮像データ取得を行う。具体的には、状態管理部６１の管理（制御）下で、
ＬＥＤ３９は発光すると共に、ＣＣＤ駆動部６６はＣＣＤ３８を駆動する動作を開始し、
ＣＣＤ３８により撮像された撮像信号は、ＡＤＣ６７によりデジタル信号（撮像データ）
に変換される。その撮像データ（画像データ）は順次、画像メモリ６８に記憶され、撮像
データの取得が行われる。
【００５４】
　取得された画像データは、ステップＳ２２に示すように順次送信される。画像メモリ６
８から読み出された画像データは、送受信ユニット６３ＡからＡＷＳユニット４に有線で
送信され、このＡＷＳユニット４の送受信ユニット７７からさらに無線で内視鏡システム
制御装置５側に送信され、内視鏡システム制御装置５の内部で映像信号に変換されて観察
モニタ６に表示されるようになる。　
　また、ＡＤＣ６７の撮像データは、明るさ検出部６９に入力される。ステップＳ２３に
示すようにこの明るさ検出部６９は、撮像データの輝度データの適宜の時間での平均値を
算出するなどして、撮像データの明るさ検出を行う。　
　この明るさ検出部６９の検出データは、例えば状態管理部６１に入力され、指定の明る
さか否かの判断が行われる（ステップＳ２４）。そして、指定の明るさの場合には、撮像
処理を終了し、次の撮像処理に移る。
【００５５】
　一方、ステップＳ２４において、状態管理部６１は、指定の明るさでないと判断した場
合には、ステップＳ２５に示すように、照明制御部６４に照明光調整の指示信号（制御信
号）を送り、照明制御部６４は、照明光量の調整を行う。例えば、照明制御部６４は、Ｌ
ＥＤ３９を発光させる駆動電流を増大或いは減少させる等して照明光量の調整を行う。照
明制御部６４は、この調整結果を状態管理部６１に返す。　
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　従って状態管理部６１は、調整結果の情報により、照明制御部６４により可能な明るさ
調整範囲内かの判断を行う。そして、照明制御部６４による明るさ調整で行えた場合には
、ステップＳ２７の処理を行わないで、この撮像処理制御を終了する。一方、照明制御部
６４による明るさ調整範囲から外れた場合には、ステップＳ２７に示すように状態管理部
６１は、ＣＣＤ駆動部６６に対してＣＣＤゲイン調整の信号を出力し、ＣＣＤ３８のゲイ
ンを調整することにより撮像データの明るさ調整を行う。そして、この撮像処理を終了す
る。
【００５６】
　次に図１５の送気送水処理を説明する。図４に示したように通常は、操作リモコン７に
おけるトラックボール１９の両側に送気送水スイッチＳＷ４と吸引スイッチＳＷ５との機
能が割り付けられる。　
　送気送水の処理が開始すると、図１５のステップＳ３１に示すように、制御回路５７の
状態管理部８１は、送気送水スイッチＳＷ４の状態データの取得を行う。　
　送気送水スイッチＳＷ４の操作は、図７に示すスイッチ押し検出部８５によりその操作
が検出され、その検出結果の情報が入力されることにより、状態管理部８１は、送気送水
スイッチＳＷ４の状態データの取得を行う。
【００５７】
　そして、ステップＳ３２に示すように状態管理部８１は、送気送水スイッチＳＷ４の状
態変化を判断する。ステップＳ３２において、送気送水スイッチＳＷ４の状態変化があっ
たと判断した場合には、ステップＳ３３に示すように状態管理部８１は、ユーザにより操
作された送気送水スイッチの指示に対応する送気送水制御データを送受信ユニット６３Ｂ
を介してカプセル型内視鏡３の状態管理部６１に送り、この状態管理部６１は、さらに送
受信ユニット６３Ａによりその送気送水制御データをＡＷＳユニット４側に送信する。　
　ＡＷＳユニット４における送気送水制御部１２２は、この送気送水制御データに対応し
て、ポンプ９５や電磁弁ユニット１２４の制御動作を行う。そして、この送気送水処理動
作を終了する。一方、ステップＳ３２において、送気送水スイッチＳＷ４の状態変化がな
いと判断された場合には、ステップＳ３３の処理を行うことなく、この送気送水処理動作
を終了する。
【００５８】
　本実施例においては、このように送気送水管路２５及びこの送気送水管路２５を介して
送気或いは送水を行う送気送水スイッチＳＷ４が設けてあるので、以下のように適切な観
察視野を確保することがし易くなる。　
　例えばカプセル部２２を体腔内に挿入して、透明な先端カバー３２に体液等が付着して
対物レンズ３７及びＣＣＤ３８による観察視野（撮像視野）の一部が不鮮明になる等、観
察を妨げるような場合においては、送気送水スイッチＳＷ４を操作して、送水タンク９８
の水を送気送水管路２５を介してその先端開口から先端カバー３２の外表面に送水するこ
とができる。　
　そして、外表面に付着した観察を妨げる体液等を洗い流すことが簡単にできる。また、
必要に応じてさらに送気することにより、送水した水を吹き飛ばす等することにより、体
液等に影響されない適切な観察視野を確保することが可能となる。
【００５９】
　なお、上記送気送水処理の場合において、操作リモコン７側の状態管理部８１は、スイ
ッチ押し検出部８５の検出結果により送気送水スイッチＳＷ４の状態変化があったと判断
した場合にカプセル型内視鏡３の状態管理部６１にその情報を送り、状態管理部６１から
ＡＷＳユニット４側にその情報を送信するようにしているが、操作リモコン７側の状態管
理部８１は、スイッチ押し検出部８４の情報を定期的等で送り、カプセル型内視鏡３の状
態管理部６１により集中的に状態管理を行うようにしても良い。　
　図１５では、送気送水処理を説明したが、吸引処理もほぼ同様の動作となるため、フロ
ーチャートによる動作を省略する。　
　本実施例においては、上述したように吸引管路２６及びこの吸引管路２６を介して吸引
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を行う吸引スイッチＳＷ５が設けてあるので、例えば体液が観察視野を妨げるような場合
には、吸引スイッチＳＷ５を操作することにより、吸引管路２６の先端開口から体液を吸
引して排除することができる。これにより適切な観察視野を確保することができる。
【００６０】
　また、吸引管路２６に連通する鉗子口３０が設けてあるので、術者はこの鉗子口３０か
ら処置具を挿入して、対物レンズ３７及びＣＣＤ３８による観察視野内に処置対象物とな
る患部に対して処置具の先端を吸引管路２６の先端開口から突出して、患部組織を採取し
て、その採取した組織を詳しく検査したり、切除用処置具により病変組織を切除する処置
を行うこともできる。　
　また、この場合、先端回動用アクチュエータ４１を駆動して吸引管路２６の先端開口か
ら突出する処置具の先端側の方向を規制或いは可変制御することもでき、生検等の処置の
機能を向上できる。　
　このように本実施例によれば、挿入チューブ２１内に送気送水管路２５及び吸引管路２
６とを設け、かつその先端側をカプセル部２２を貫通させてその外表面に開口させるよう
にしているので、送気送水の処置や吸引の処置及び処置具挿通による診断或いは治療の処
置等を行うことができ、より適切な内視鏡検査及び処置を行うことが可能となる。　
　次に図１６を参照して視野可変のアングル操作制御の処理を説明する。アングル制御の
処理が開始すると、ステップＳ４１に示すように状態管理部８１は、アングル制御が有効
か否かの判断を行う。
【００６１】
　本実施例においては、トラックボール１９には、このトラックボール１９が押圧されて
いるか否かにより、状態管理部８１は、ステップＳ４１に示すようにアングル制御有効か
否かの判断を行う。具体的には、状態管理部８１は、トラックボール変位検出部８４の出
力により、トラックボール１９の変位操作と押圧操作とを検出することができる。なお、
トラックボール１９が押圧されているとアングル制御がＯＦＦにされる。　
　状態管理部８１は、トラックボール変位検出部８４の出力により、アングル制御が有効
か否かの判断を行う。　
　そして、アングル制御が有効でないと判断した場合には、ステップＳ４５に移り、前の
視野変更の指令値を保持する。一方、アングル制御が有効と判断した場合には、次のステ
ップＳ４２に進み、状態管理部８１は、トラックボール１９の操作によるその状態データ
の取得を行う。そして、次のステップＳ４３において、状態管理部８１は、トラックボー
ル変位検出部８４の出力により、さらに状態変化が有りか否かの判断を行う。
【００６２】
　この場合、状態管理部８１は、状態変化がないと判断した場合には、ステップＳ４５に
移り、逆に状態変化が有ると判断した場合には、次のステップＳ４４において、トラック
ボール１９の回転方向、回転量に対応する指令値を算出する。　
　ステップＳ４４或いはＳ４５の処理の後、ステップＳ４６に示すように状態管理部８１
は、指令値をカプセル型内視鏡３の状態管理部６１に送る。この状態管理部６１は、その
指令値をアングル制御部７１を介してアクチュエータ駆動部７２に送り、視野可変用アン
グルアクチュエータ３６をサーボ処理する。　
　つまり、アクチュエータ駆動部７２は、指令値に基づいてその指令値に対応するアング
ル角度（視野方向）となるように視野可変用アングルアクチュエータ３６を駆動する。そ
の際、視野可変用アングルアクチュエータ３６のアングル状態をエンコーダ５１により検
出し、このエンコーダ５１により検出される値が指令値に対応する目的の視野方向に到達
かの判断を行う（ステップＳ４７）。
【００６３】
　そして目的の視野方向に到達していない場合には、ステップＳ４６に戻るようにするこ
とにより、アクチュエータ駆動部７２は、視野可変用アングルアクチュエータ３６を目的
の視野方向に到達するように駆動し、目的の視野方向に到達すると、このアングル制御処
理は終了する。　
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　次に、上述した、図１４～図１６の制御処理をまとめたヒューマンインターフェースの
（操作リモコン７を含む）カプセル型内視鏡３側及び内視鏡システム制御装置５側での処
理内容を図１７及び図１８を参照して説明する。なお、図中ではヒューマンインターフェ
ースをＨＭＩと略記する。　
　図１７に示すようにヒューマンインターフェースの処理が開始すると、カプセル型内視
鏡３の状態管理部６１は、（操作リモコン７の状態管理部８１を介して）アングル有効ス
イッチがＯＦＦにされるのを待つ。つまり、トラックボール１９が押圧されてアングル有
効スイッチがＯＦＦにされるのを待つ。
【００６４】
　そして、アングル有効スイッチがＯＦＦにされると、次のステップＳ６２に示すように
状態管理部６１は、ＧＵＩ（グラフィカルユーザインターフェース）表示メッセージを発
行する。このＧＵＩ表示メッセージは、カプセル型内視鏡３からＡＷＳユニット４を経由
して無線で内視鏡システム制御装置５のシステム制御ユニット１１７内の（制御用ＣＰＵ
）に送られる。　
　状態管理部６１は、ＧＵＩ表示メッセージを発行した後、次のステップＳ６３において
、内視鏡システム制御装置５側からＧＵＩの表示完了メッセージの受信待ちの状態となる
。そして、状態管理部６１は、このＧＵＩの表示完了メッセージの受信できない場合には
、ステップＳ６４に進みリトライ終了の条件に該当するか否かの判断を行い、リトライ終
了の条件に該当しない場合にはステップＳ６３に戻り、逆にリトライ終了の条件に該当す
る場合にはエラー終了する。
【００６５】
　ステップＳ６３の処理において、状態管理部６１は、表示完了メッセージを受信した場
合には、ステップＳ６５に移り、アングル有効スイッチがＯＮされたか否かの判断を（操
作リモコン７の状態管理部８１を介して）行う。そして、状態管理部６１は、アングル有
効スイッチがＯＮにされた場合には、ステップＳ６６に示すようにＧＵＩ終了メッセージ
を発行する。　
　このＧＵＩ終了メッセージは、ＧＵＩ表示メッセージの場合と同様に、カプセル型内視
鏡３からＡＷＳユニット４を経由して無線で内視鏡システム制御装置５に送信される。そ
して、このＧＵＩ終了メッセージを発行した後、状態管理部６１は、次のステップＳ６７
において、内視鏡システム制御装置５側からＧＵＩの表示終了メッセージの受信待ちの状
態となる。そして、状態管理部６１は、このＧＵＩの表示終了メッセージを受信した場合
には、このヒューマンインターフェース処理を終了する。
【００６６】
　一方、状態管理部６１は、このＧＵＩの表示終了メッセージを受信できない場合には、
ステップＳ６８に進み、リトライ終了の条件に該当するか否かの判断を行い、リトライ終
了の条件に該当しない場合にはステップＳ６６に戻り、逆にリトライ終了の条件に該当す
る場合にはエラー終了する。　
　また、ステップＳ６５において、アングル有効スイッチがＯＮにされない場合には、ス
テップＳ６９側のメニュー画面での処理に移り、このステップＳ６９において、状態管理
部６１は、トラックボール１９の状態の変化が有るか否かの判断をトラックボール変位検
出部８４の出力からある閾値以上の変化量が有るか否かによって判断する。　
　そして、ステップＳ７０に示すように状態管理部６１は、（操作リモコン７の状態管理
部８１を介して）トラックボール１９の状態の変化が有ると判断した場合には、そのトラ
ックボール１９の状態データ（変化データ）を取得する。
【００６７】
　この場合、ユーザは、図１１（Ｂ）のメインメニューの画面において、トラックボール
１９の操作に対応して動くカーソルにより、所望とする項目の機能を選択指示することが
できる。　
　そして、ステップＳ７１に示すように状態管理部６１は、ユーザによるトラックボール
１９の操作に対応した状態データを送信する。この状態データは、カプセル型内視鏡３か
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らＣＣＤ３８の撮像データと同期してパケットデータとしてＡＷＳユニット４を経て内視
鏡システム制御装置５に送信される。この状態データの送信後、ステップＳ６５の処理に
戻る。　
　ステップＳ６９において、状態管理部６１は、トラックボール１９の状態変化が無いと
判断した場合には、ステップＳ７２に示すようにスイッチ状態（スイッチＳＷ１～ＳＷ５
）の変化が有るか否かをスイッチ押し検出部８５による検出出力から（操作リモコン７の
状態管理部８１を介して）判断する。
【００６８】
　このステップＳ７２において、スイッチ状態の変化がないと判断した場合にはステップ
Ｓ６５に戻り、逆にスイッチ状態の変化があると判断した場合にはステップＳ７３に示す
ように、状態管理部６１は、スイッチ押し状態データを取得し、さらに次のステップＳ７
４において取得したスイッチ押しデータを送信してステップＳ６５の処理に戻る。　
　一方、図１８に示すようにヒューマンインターフェースの処理が開始すると、内視鏡シ
ステム制御装置５のシステム制御ユニット１１７のＣＰＵは、最初のステップＳ８１にお
いて、カプセル型内視鏡３側からのＧＵＩ表示メッセージの受信待ちの状態となる。この
ＣＰＵは、図８或いは図１０の送受信ユニット１０１を介して無線によるＧＵＩ表示メッ
セージの受信を待つ。　
　そして、ステップＳ８２に示すようにこのシステム制御ユニット１１７のＣＰＵは、Ｇ
ＵＩ表示メッセージを受信すると、ＧＵＩ表示の制御処理を行う。つまり、ＣＰＵは、画
像処理ユニット１１６に対してＧＵＩ表示を行う制御を行う。
【００６９】
　ステップＳ８２のＧＵＩ表示の処理後、ステップＳ８３に示すようにＣＰＵは、表示完
了メッセージを発行する。ＣＰＵは、この表示完了メッセージを送受信ユニット１０１を
介して送信する。次のステップＳ８４において、ＣＰＵは、カプセル型内視鏡３側からＧ
ＵＩ終了メッセージを受信したか否かの判断を行う。そして、ＣＰＵは、このＧＵＩ終了
メッセージを受信した場合には、ステップＳ８５においてＧＵＩ表示を終了する処理を行
った後、次のステップＳ８６においてさらにＧＵＩ表示終了メッセージを発行した後、こ
のヒューマンインターフェースの処理を終了する。　
　ステップＳ８４において、ＣＰＵは、ＧＵＩ終了メッセージを受信していない場合には
、ステップＳ８７に移り、トラックボール１９の受信データに変化が有るか否かの判断を
行う。このトラックボール１９の受信データの変化の有無の判断は、（操作リモコン７を
含む）カプセル型内視鏡３側によるトラックボール１９の状態の変化の判断結果を受けて
行う。
【００７０】
　そして、受信データに変化有りの場合には、ステップＳ８８に示すようにトラックボー
ル１９の状態データの取得を行う。さらに次のステップＳ８９において、ＣＰＵは、取得
したトラックボール１９の状態データ（変化データ）に対応する移動量、カーソルを移動
させる。そして、ステップＳ８４の処理に戻る。　
　また、ステップＳ８７の処理において、トラックボール１９の受信データに変化がない
と判断した場合には、ＣＰＵは、ステップＳ９０に示すようにスイッチの受信データに変
化ありか否かの判断を、カプセル型内視鏡３側での判断結果の送信情報により行う。　
　そして、スイッチの受信データに変化ありと判断した場合には、ステップＳ９１に示す
ようにＣＰＵは、カプセル型内視鏡３側からの送信情報からスイッチ押し状態データを取
得する。さらにステップＳ９１に示すようにＣＰＵは、スイッチ押しがされたスイッチに
割り付けられて機能の実行する処理を行ってステップＳ８４の処理に戻る。また、ステッ
プＳ９０において、スイッチの受信データに変化が無い場合にもステップＳ８４の処理に
戻る。　
　このような動作を行うカプセル型内視鏡システム１を形成する本実施例のカプセル型内
視鏡３によれば、照明及び撮像ユニット４０により形成される観察手段の視野方向を所定
角度以内で任意の角度に変更設定（変更操作）できる構造にしているので、操作リモコン
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７を操作することにより、所望とする方向に視野方向を設定でき、観察機能を大幅に向上
することができる。
【００７１】
　より具体的には、照明及び撮像ユニット４０が取り付けられた第１のベース部材３３を
（第２のベース部材３４に対して）、視野可変用アングルアクチュエータ３６を駆動して
、その傾き角度を変更することにより所望とする方向に向けることができる。　
　さらに、第１のベース部材３３と共に第２のベース部材３４は、先端回動用アクチュエ
ータ４１により、第３のベース部材３５に対して中心軸Ｏの回りで回動自在に保持されて
いるので、操作リモコン７の操作により、この先端回動用アクチュエータ４１を駆動して
第２のベース部材３４側の回動角度を変更することにより、所望とする方向に観察手段を
向けることもできる。
【００７２】
　このため、傾き角度を変更する操作と回動角度を変更する操作とを操作リモコン７から
行うことにより、様々な方向から検査対象部位或いは診断対象部位にアプローチすること
ができ、従来例よりも観察機能を大幅に向上できる。
【００７３】
　また、本実施例のカプセル型内視鏡３によれば、軟性の挿入チューブ２１内に管路を設
けて送気送水或いは吸引、処置具の挿通手段を設けているので、内視鏡検査或いは診断を
より適切に行うことができる。
【００７４】
　また、本実施例では、カプセル型内視鏡３の基端側のコネクタ２３の電気コネクタ４６
として接点レスで着脱自在に接続する構造にしているので、カプセル型内視鏡３を繰り返
し洗浄、滅菌しても、接点レスでない場合の接点の導通不良等の発生がなく、信頼性を向
上できる。　
　また、操作リモコン７も接点レスで着脱自在に接続する構造にしているので、繰り返し
の洗浄、滅菌しても、接点レスでない場合の接点の導通不良等の発生がなく、信頼性を向
上できる。　
　本実施例のカプセル型内視鏡３においては、コネクタ２３における電気コネクタ４６と
して、接点レスの構造にしているが、その変形例として、電気接点を有する構造にしても
良い。
【００７５】
　なお、上述の説明において、カプセル型内視鏡３は、ＡＷＳユニット４と操作リモコン
７と有線方式のデータ送受信を行う専用の送受信ユニット６３Ａ、６３Ｂを設けていたが
、変形例として共通となる１つの送受信ユニットを設けてＡＷＳユニット４と操作リモコ
ン７と有線方式のデータ送受信を行うようにしても良い。　
　この場合には、カプセル型内視鏡３は、通常はデータ伝送量が大きい画像データを効率
良く伝送できるようにＡＷＳユニット４と送受信を行う状態に設定し、時分割で操作リモ
コン７と操作情報に関するデータの送受信を行うようにしても良い。
【実施例２】
【００７６】
　次に図１９ないし図２１を参照して本発明の実施例２を説明する。　
　図１９（Ａ）は本発明の実施例２のカプセル型内視鏡３Ｂを示す。また、図１９（Ｂ）
は、図１９（Ａ）の先端側を斜視図で示すことによりカプセル部２２の先端側の内部構成
を示している。　
　このカプセル型内視鏡３Ｂは、図３のカプセル型内視鏡３において、照明手段として４
つのＲ－ＬＥＤ３９ａ、Ｇ－ＬＥＤ３９ｂ、Ｂ－ＬＥＤ３９ｃ、ＩＲ－ＬＥＤ３９ｄの代
わりに例えば、２つの白色ＬＥＤ３９ｅ、３９ｆを採用しており、可視領域における通常
観察を行う構成にしている。　
　また、本実施例のカプセル型内視鏡３Ｂは、カプセル部２２の例えば先端部の外周面（
若しくは内周面でも良い）には、例えば圧電素子を円環形状にした振動用アクチュエータ

10

20

30

40

50

(19) JP 3967731 B2 2007.8.29



（振動ユニット）１３１Ａが設けてあり、この振動用アクチュエータ１３１Ａは、信号線
によりカプセル部２２内部の制御ユニット４５内に設けられ、ここでは図示されない制御
回路４３に接続されている。
【００７７】
　また、カプセル部２２内部における後端部側にも、振動モータ等により形成された振動
用アクチュエータ１３１Ｂが偏心して収納され、この振動用アクチュエータ１３１Ｂも、
信号線を介して制御回路４３に接続されている。　
　また、本実施例においては、実施例１における信号線２８、２９を設けないで、代わり
にカプセル部２２内部に送受信を行うアンテナ部１３３が設けてあり、このアンテナ部１
３３を介して操作リモコン７及びＡＷＳユニット４と信号の送受信を行うようにしている
。なお、本実施例では、実施例１におけるＵＰＤコイル４９及びＵＰＤコイル駆動部５０
を設けてない構造にしている。　
　また、本実施例においては、挿入チューブ２１内に挿通された電源線２７は、コネクタ
２３において、電気コネクタ４６の電気接点に接続されている。その他の構成は、実施例
１と同様の構成である。　
　なお、操作リモコン７の電源発生部８６を充電式バッテリと充電回路で構成し、接続ケ
ーブル８を使用しなくても良い。この変形例では操作リモコン７の未使用時に接続ケーブ
ル８を経由して供給される電源を電源伝送受信部１０で受信し、バッテリを充電可能とし
ている。
【００７８】
　また、本実施例におけるカプセル型内視鏡３Ｂと共に使用される操作リモコン７Ｂを図
２０（Ａ）に示す。　
　この操作リモコン７Ｂは、その外形は図４に示した操作リモコン７と同様の構成である
が、その内部において、点線で示すように制御回路５７からフック１８に沿って送受信用
のアンテナ部１３４が配置されている。つまり、フック１８におけるその延出されている
方向に沿って、その内側にアンテナ部１３４が配置されている。　
　そして、操作リモコン７Ｂは、このアンテナ部１３４によりカプセル型内視鏡３Ｂと操
作情報等のデータの送受信を無線で行う。なお、図５（Ｂ）の場合のフック１８の場合に
も、図２０（Ｂ）に示すようにフック１８の内部にアンテナ部１３４を設けるようにして
も良い。　
　図２１は、カプセル型内視鏡３Ｂの電気系の構成を示す。図２１に示す構成は、図６に
示した構成において、カプセル部２２における先端部２２ａにはさらに振動用アクチュエ
ータ１３１Ａが配置されている。
【００７９】
　また、カプセル部２２における後端部２２ｃには、振動用アクチュエータ１３１Ｂが配
置されている。　
　そして、状態管理部６１は、振動制御部１３５Ａ及びアクチュエータ駆動部１３６Ａを
介して振動用アクチュエータ１３１Ａを駆動する。　
　また、状態管理部６１は、振動制御部１３５Ｂ及びアクチュエータ駆動部１３６Ｂを介
して振動用アクチュエータ１３１Ｂを駆動する。　
　また、図６における送受信ユニット６３Ａ、６３Ｂの代わりに無線で送受信を行う送受
信ユニット１３７が設けてある。この送受信ユニット１３７は、図２（Ａ）に相当する。
この送受信ユニット１３７にはアンテナ部１３３が採用されている。　
　なお、図２１においては、図６に示したＵＰＤコイル４９及びＵＰＤコイル駆動部５０
を備えていない構造となっている。その他は、図６と同様の構成である。
【００８０】
　また、図２２は操作リモコン７Ｂの電気系の構成を示す。この操作リモコン７Ｂの電気
系の構成は、図７の構成において有線による送受信ユニット８３の代わりに無線による送
受信ユニット１３８が設けてあり、この送受信ユニット１３８ではアンテナ部１３４が採
用されている。　
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　なお、ファンクションスイッチＳＷ１～ＳＷ３に、振動用アクチュエータ１３１Ａ及び
１３１Ｂの操作機能を割り付けることにより、その機能が割り付けられたファンクション
スイッチを操作することにより、カプセル部２２を振動させることができるようにしてい
る。その他は、図７と同様の構成である。　
　本実施例によれば、振動用アクチュエータ１３１Ａ及び１３１Ｂが設けてあるので、カ
プセル部２２の先端の一部が、例えば局所的な凹部に嵌り込み、単に前方側に押す操作で
は円滑な挿入が行えないような場合に、振動用アクチュエータ１３１Ａ或いは１３１Ｂを
振動させる操作を行うことにより、カプセル部２２も振動し、凹部から外れやすくでき、
より円滑な挿入などが可能になる。　
　また、実施例１におけるＵＰＤコイル４９によるＵＰＤ画像が得られることを除けば、
実施例１と殆ど同様の効果が得られる。
【実施例３】
【００８１】
　次に図２３及び図２４を参照して本発明の実施例３を説明する。　
　図２３は本発明の実施例３のカプセル型内視鏡３Ｃを示す。このカプセル型内視鏡３Ｃ
は、図３のカプセル型内視鏡３において、カプセル部２２の外装体３１の後端部側も透明
部材で形成され、この後端部の内部にベース部材１４０が配置されている。　
　このベース部材１４０の背面には、後方照明用の例えば白色ＬＥＤ１４１と、この白色
ＬＥＤ１４１による照明のもとで撮像を行う対物レンズ３７Ｂ及びＣＣＤ３８Ｂとが取り
付けられており、後方照明＆撮像ユニット４０Ｂが形成されている。このＣＣＤ３８Ｂも
ゲイン可変の機能をＣＣＤ素子内に備えたＣＣＤである。　
　このように、本実施例では、カプセル部２２の先端側には、その前方側（の体腔内）を
照明及び撮像する照明＆撮像ユニット４０が設けられ、さらにカプセル部２２の後方側に
は、その後方側（の体腔内）を照明及び撮像する後方照明＆撮像ユニット４０Ｂが設けら
れている。
【００８２】
　また、本実施例においては、実施例２と同様に、（実施例１における信号線２８及び２
９を用いないで）カプセル部２２の内部に送受信用のアンテナ部１３３が設けてある。ま
た、本実施例では、例えばＵＰＤコイル４９とＵＰＤコイル駆動部５０を内蔵しない構成
にしている。その他は実施例１と同様の構成である。　
　図２４はこのカプセル型内視鏡３Ｃの電気系の構成を示す。図２４に示す構成は、図６
に示した構成において、カプセル部２２における後端部２２ｃにはさらにＬＥＤ１４１と
ＣＣＤ３８Ｂとが配置されている。　
　また、実施例２で説明したように、本実施例においても図６における送受信ユニット６
３Ａ、６３Ｂの代わりに無線で送受信を行う送受信ユニット１３７が設けてあり、この送
受信ユニット１３７にはアンテナ部１３３が採用されている。
【００８３】
　また、状態管理部６１は、照明制御部６４Ｂ及びＬＥＤ駆動部６５Ｂを介してＬＥＤ１
４１の発光タイミング及び発光量を制御する。　
　また、状態管理部６１は、ＣＣＤ駆動部６６Ｂを介してＣＣＤ３８Ｂを駆動する。この
ＣＣＤ３８Ｂは、ＣＣＤ駆動部６６Ｂからの駆動信号の印加により光電変換した信号電荷
を出力する。この出力信号は、ＡＤＣ６７Ｂによりデジタル信号に変換された後、画像メ
モリ６８Ｂと、明るさ検出部６９Ｂに入力されると共に、状態管理部６１にも入力される
。　
　画像メモリ６８Ｂは、ＡＤＣ６７Ｂにより変換されたデジタルの信号（画像データ）を
一時格納し、この画像メモリ６８Ｂから適宜のタイミングで読み出された画像データは、
画像メモリ６８からの画像データと同様にデータ送信部１２に送られる。そして、画像デ
ータは、このデータ送信部１２からアンテナ部１３３を介して送信される。　
　また、明るさ検出部６９Ｂは、ＡＤＣ６７Ｂからの出力信号から平均の明るさを検出し
て状態管理部６１に送る。状態管理部６１は、適切な明るさに対応する基準値と比較して
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、照明制御部６４Ｂを介してＬＥＤ１４１の発光量などを制御する。
【００８４】
　図１４において説明したようにＬＥＤ１４１による明るさ調整範囲により調整できない
場合には、さらにＣＣＤ１４１のゲインを調整して適切な明るさとなるように調整するこ
とになる。　
　なお、本実施例においては、実施例２の操作リモコン７Ｂを使用することができる。
【００８５】
　本実施例によればカプセル部２２の先端側から照明光を先端側に照射し、その照明状態
で撮像した画像の他に、カプセル部２２の後端側から後方側に照明光を照射し、その照明
状態で撮像した画像も観察モニタ６に表示し、ユーザ（具体的には術者）は、その画像を
観察することができる。　
　このように本実施例によれば、前後の両方向の観察ができるため、術者はより内視鏡検
査による診断等を行い易くなり、また操作性を向上できる。つまり、一方のみ観察できる
構成であると、他の方向を観察したい場合には、術者はカプセル型内視鏡を移動させる等
する作業が必要になるが、本実施例では、両方向を観察できるので、カプセル型内視鏡を
移動させる作業を必要とすることなく観察でき、操作性を向上できる。また観察機能を向
上できる。
【実施例４】
【００８６】
　次に図２５及び図２６を参照して本発明の実施例４を説明する。図２５は本発明の実施
例４のカプセル型内視鏡３Ｄを示す。　
　このカプセル型内視鏡３Ｄは、図２３に示した実施例３のカプセル型内視鏡３Ｃにおい
て、後方照明＆撮像ユニット４０Ｂを設けたベース部材１４０を外装体３１の内周面に傾
動自在に収納している。　
　そして、このベース部材１４０を第２の視野可変用アングルアクチュエータ３６Ｂを介
して外装体３１の内周面に固定されたベース部材１４６により支持している。この第２の
視野可変用アングルアクチュエータ３６Ｂは、視野可変用アングルアクチュエータ３６と
同様の構成であり、信号線を介して制御回路４３に接続されている。　
　その他の構成は、実施例３と同様である。また、本実施例においては、実施例３のカプ
セル型内視鏡３の場合と同様に、実施例２における操作リモコン７Ｂを使用することがで
きる。
【００８７】
　図２６は、カプセル型内視鏡３Ｄにおける電気系の構成を示す。図２６に示す構成は、
図２４の構成において、カプセル部２２の後端部２２ｃにはさらに第２の視野可変用アン
グルアクチュエータ３６Ｂ及びその変位を検出するエンコーダ５１Ｂが設けてある。　
　第２の視野可変用アングルアクチュエータ３６Ｂ及びエンコーダ５１Ｂは、アクチュエ
ータ駆動部７２Ｂ及びアングル制御部７１Ｂを介して状態管理部６１に接続されている。
　そして、先端照明＆撮像ユニット４０の場合と同様に、操作リモコン７Ｂのトラックボ
ール１９を操作することにより、後方照明＆撮像ユニット４０Ｂの視野方向を可変できる
ようにしている。　
　本実施例によれば、実施例３の作用効果を有すると共に、さらに後方照明＆撮像ユニッ
ト４０Ｂの撮像視野（観察視野）方向を変更して観察することができるので、より操作性
を向上できる。また、観察機能をより向上できる。
【実施例５】
【００８８】
　次に図２７及び図３０を参照して本発明の実施例５を説明する。図２７（Ａ）は本発明
の実施例５のカプセル型内視鏡３Ｅを示す。　
　このカプセル型内視鏡３Ｅは、図２５に示した実施例４のカプセル型内視鏡３Ｄにおい
て、さらに挿入チューブ２１における複数箇所、例えば先端側に近い位置と、後端側に近
い位置とに硬度を可変できる硬度可変用アクチュエータ１５４Ａ、１５４Ｂが設けてある
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。この硬度可変用アクチュエータ１５４Ａ、１５４Ｂは、例えばＥＰＡＭにより形成され
、電圧を印加して伸張させることによりその硬度が変化することを利用して、この硬度可
変用アクチュエータ１５４Ａ、１５４Ｂが設けられた部分の硬度を可変できるようにして
いる。　
　これら硬度可変用アクチュエータ１５４Ａ、１５４Ｂは、挿入チューブ２１内に挿通す
た信号線により制御回路４３に接続されており、操作リモコン７Ｂを操作することにより
、硬度可変用アクチュエータ１５４Ａ、１５４Ｂが設けられた部分の硬度を可変できるよ
うにしている。
【００８９】
　また、本実施例においては、挿入チューブ２１内には、実施例１の場合と同様にＵＰＤ
コイル４９が所定の間隔で配置され、またコネクタ２３内にはＵＰＤコイル駆動部５０が
配置され、これらは信号線により制御回路４３と接続されている。　
　図２８は、このカプセル型内視鏡３Ｅにおける電気系の構成を示す。図２８に示す構成
は、図２６の構成において、挿入チューブ２１内には硬度可変用アクチュエータ１５４が
（図２８においては、１５４Ａと１５４Ｂを代表して１５４で示している）設けてあり、
この硬度可変用アクチュエータ１５４の変位量はエンコーダ１５５により検出される。　
　また、状態管理部６１は、硬度可変制御部１５６を介してアクチュエータ駆動部１５７
を制御し、このアクチュエータ駆動部１５７により硬度可変用アクチュエータ１５４を駆
動する制御をする。この硬度可変用アクチュエータ１５４の駆動量はエンコーダ１５５に
より検出され、その駆動量が指示値に対応する値となるように制御される。
【００９０】
　次に図２９を参照して、硬度可変操作の制御処理を説明する。　
　硬度可変操作の制御処理が開始すると、ステップＳ５１に示すように状態管理部６１は
、硬度可変制御が有効か否かの判断を行う。　
　具体的には、図１１に示したようにメインメニューにより挿入部硬度がファンクション
スイッチＳＷ１～ＳＷ３（及びＳＷ４，ＳＷ５）に割り付けられており、（操作リモコン
７Ｂの状態管理部８１を介して）状態管理部６１は、挿入部硬度のファンクションスイッ
チが押されて有効にされたか否かの判断を行う。　
　そして、状態管理部６１は、硬度可変制御が有効でないと判断した場合には、ステップ
Ｓ５５に移り、前の指令値を保持する。一方、硬度可変制御が有効と判断した場合には、
次のステップＳ５２に進み、状態管理部６１は、トラックボール１９の操作によるその状
態データの取得を行う。
【００９１】
　そして、次のステップＳ５３において、状態管理部６１は、トラックボール変位検出部
８４の出力により、さらに状態変化が有りか否かの判断を行う。　
　この場合、状態管理部６１は、状態変化がないと判断した場合には、ステップＳ５５に
移り、逆に状態変化が有ると判断した場合には、次のステップＳ５４において、トラック
ボール１９の回転方向、回転量に対応する指令値を算出する。　
　ステップＳ５４或いはＳ５５の処理の後、ステップＳ５６に示すように状態管理部６１
は、指令値を硬度可変制御部１５６を介してアクチュエータ駆動部１５７に送り、硬度可
変用アクチュエータ１５４をサーボ処理する。　
　つまり、アクチュエータ駆動部１５７は、指令値に基づいてその指令値に対応する目的
硬度となるように硬度可変用アクチュエータ１５４を駆動する。その際、硬度可変用アク
チュエータ１５４の硬度可変状態をエンコーダ１５５により検出し、このエンコーダ１５
５により検出される値が目的硬度に到達するようにアクチュエータ駆動部１５７は、硬度
可変用アクチュエータ１５４を駆動する。
【００９２】
　このようなサーボ処理を行う最中となるステップＳ５７において、硬度可変制御部１５
６或いは状態管理部６１は、アクチュエータ駆動部１５７により硬度可変用アクチュエー
タ１５４の可変範囲内か否かの判断を行い、この可変範囲から逸脱した場合にはこの硬度
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可変制御の処理を終了する。また、ステップＳ５７において、硬度可変用アクチュエータ
１５４の可変範囲内の場合には、さらに次のステップＳ５８において、硬度可変制御部１
５６或いは状態管理部６１は、目的硬度に到達したか否かの判断を行い、目的硬度に到達
していない場合にはステップＳ５６に戻り、サーボ処理を続行する。このようにして、目
的硬度に到達した場合には、硬度可変の制御処理を終了する。　
　また、ＡＷＳユニット４内のＵＰＤユニット７６（図８参照）は、ＵＰＤコイルユニッ
ト９７により、カプセル型内視鏡３Ｅの挿入チューブ２１の内部に配置されたＵＰＤコイ
ル４９の位置を検出して、挿入チューブ２１の挿入形状を算出し、観察モニタ６の表示画
面に挿入チューブ２１の形状、つまりＵＰＤ画像を表示する。
【００９３】
　図３０（Ａ）～（Ｄ）は、それぞれ右側のメニュー画面と左側のＵＰＤ画像とが対応す
る状態で示しており、ユーザがメニュー画面により、硬度可変用アクチュエータ１５４Ａ
、１５４Ｂの硬度を選択設定した場合における複数箇所（具体例では２つの箇所）に設け
た硬度可変用アクチュエータ１５４Ａ、１５４Ｂの硬度部分を設定した硬度に対応する色
で表示することにより、その部分の硬度を識別し易くした様子を示す。　
　図３０（Ａ）はメインメニューの表示状態を示し、この表示状態でユーザが（挿入チュ
ーブ２１による）挿入部硬度可変を選択する様子を示す。なお、ここではＦＮスイッチの
表示によりファンクションスイッチを略記している。　
　この場合には、ＵＰＤ画像は、挿入部硬度可変が選択される直前となるため、硬度可変
用アクチュエータ１５４Ａ、１５４Ｂの区間Ａ、Ｂは、この区間Ａ、Ｂ以外の部分と区別
されないで表示される。
【００９４】
　図３０（Ｂ）のように挿入部硬度可変が選択されると、２箇所の硬度可変用アクチュエ
ータ１５４Ａ、１５４Ｂの区間Ａ、Ｂに対して設定する硬度の区間範囲を示し、その区間
Ａ、Ｂでは硬度が（柔らかい）軟の状態から硬い硬の状態におけるいずれの硬度に設定す
るかの硬度設定画面となり、現在の硬度の位置がそれぞれ丸で示される。この場合、軟か
ら硬まで、それぞれ異なる表示色で表示される。　
　従って、対応するＵＰＤ画像は、硬度可変用アクチュエータが設定されている硬度に対
応する表示色で、硬度可変用アクチュエータの部分がカラー表示される。図３０（Ｂ）の
状態では、硬度区間は軟に近い状態に設定されており、この場合におけるＵＰＤ画像にお
ける硬度可変用アクチュエータ１５４Ａおよび１５４Ｂの区間Ａ、Ｂ部分は、黄色で表示
される。　
　図３０（Ｃ）は、図３０（Ｂ）の状態において、例えば硬度可変用アクチュエータ１５
４Ｂの区間Ｂの硬度を中央付近の硬度に設定した場合のものであり、この場合におけるＵ
ＰＤ画像における硬度可変用アクチュエータ１５４Ｂの区間Ｂは緑色で表示される。　
　また、図３０（Ｄ）は、図３０（Ｂ）或いは図３０（Ｃ）の状態において、例えば硬度
可変用アクチュエータ１５４Ｂの区間Ｂの方の硬度を硬（硬い値）の硬度に設定した場合
のものであり、この場合におけるＵＰＤ画像における硬度可変用アクチュエータ１５４Ｂ
のＢは、青色で表示される。
【００９５】
　このように表示することにより、ユーザは、硬度可変用アクチュエータ１５４Ａ、１５
４Ｂの硬度を自由に設定できると共に、設定された硬度可変用アクチュエータ１５４Ａ，
１５４Ｂの区間Ａ、Ｂ部分が、設定された硬度に対応する表示色で表示するため、ユーザ
は硬度可変用アクチュエータ１５４Ａ，１５４Ｂの硬度を簡単に識別することができる。
　その他は、上述した各実施例と同様の効果を有する。　
　なお、図２７（Ａ）に示すカプセル型内視鏡３Ｅの変形例として、図２７（Ｂ）に示す
ような構成のカプセル型内視鏡３Ｅ′にしても良い。このカプセル型内視鏡３Ｅ′は、図
２７（Ａ）のカプセル型内視鏡３Ｅにおいて、制御ユニット４５をベース部材３５Ｂの前
面（表面）で保持し、このベース部材３５Ｂの背面に後端回動用アクチュエータ４１Ｂの
ステータ側を保持し、そのロータ側にベース部材１４６側を取り付けて、ベース部材１４
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６側を回動自在に保持するようにしている。
【００９６】
　この場合、ベース部材３５Ｂは、外装体３１の内壁面に固定され、ベース部材１４６は
外装体３１の円筒状の内周面に嵌合して回動自在に配置されている。　
　また、電源線２８、ＵＰＤコイル４９に接続された信号線、硬度可変用アクチュエータ
１５４Ａ、１５４Ｂに接続された信号線は、挿入チューブ２１の中心付近に沿って通され
、かつカプセル部２２内においても中心軸Ｏ付近に沿って通すようにしている。この場合
、ベース部材１４０、１４６、３５Ｂには電源線２８等を通す孔（中空部）が設けてあり
、また、超音波モータ等により構成される後端回動用アクチュエータ４１Ｂにも電源線２
８等を通す孔が設けてある。
【００９７】
　このような構成のカプセル型内視鏡３Ｅにすることにより、カプセル型内視鏡３Ｅの場
合における後方照明＆撮像ユニット４０Ｂを中心軸Ｏに沿った後方側の方向を基準とする
撮像視野（観察視野）方向から、上下、左右の任意の方向に変更して観察できる機能の他
にさらに、後方照明＆撮像ユニット４０Ｂを中心軸Ｏに回りに回動させて、その撮像視野
（観察視野）方向を変更して観察することができる。従って、より観察機能を向上するこ
とができる。
【００９８】
　なお、図２７（Ｂ）の場合におけるその電気系の構成を図３１に示す。この電気系の構
成は、図２８の構成において、先端回動用アクチュエータ４１に対する処理系と同様の構
成の後端回動用アクチュエータ４１Ｂに対する処理系を設けている。
【００９９】
　つまり、胴体部２２ｂ内には後端回動用アクチュエータ４１Ｂとその変位量を検出する
エンコーダ５２Ｂが配置される。
【０１００】
　また、状態管理部６１は、後端回動制御部７３Ｂを介してアクチュエータ駆動部７４Ｂ
を制御し、このアクチュエータ駆動部７４Ｂにより後端回動用アクチュエータ４１Ｂを駆
動する制御をする。この後端回動用アクチュエータ４１Ｂの駆動量は、エンコーダ５２Ｂ
により検出され、その駆動量が指示値に対応する値となるように制御される。その他の構
成は、図２８の場合と同様である。このように本変形例によれば、実施例５の場合よりも
、さらに観察機能を向上できる。
【０１０１】
　なお、上述した各実施例において、操作リモコン７或いは７Ｂにおけるトラックボール
１９の代わりに以下に示すように操作パッドを採用しても良い。　
　図３２は、例えば本実施例のカプセル型内視鏡３Ｅと共に使用される第１変形例の操作
リモコン７Ｃを示す。
【０１０２】
　なお、図３２（Ａ）は、操作リモコン７Ｃの側面側からみた側面図、図３２（Ｂ）は、
図３２（Ａ）の右側から見た正面図、図３２（Ｃ）は図３２（Ａ）の上から見た平面図、
図３２（Ｄ）は図３２（Ａ）における傾斜面Ｓａに設けられた操作パッド１６１を傾斜面
Ｓａの傾斜方向に平行な状態で示す図であり、図３２（Ｅ）は変形例における操作パッド
１６１′を図３２（Ｄ）に相当する表示形態で示している。　
　図３２（Ａ）～図３２（Ｃ）に示す操作リモコン７Ｃは、図２０（Ａ）に示す操作リモ
コン７Ｂにおいて、トラックボール１９の代わりに円板形状にした操作パッド１６１を採
用している。つまり、傾斜面Ｓａには、操作リモコン７Ｃにおける左右対称となる中心軸
Ｃ上にその中心が位置するように操作パッド１６１が取り付けられている。
【０１０３】
　この操作パッド１６１には、上下、左右の４方向への操作指示を行うスイッチ１６２ａ
、１６２ｂ、１６２ｃ、１６２ｄがそれぞれ上下、左右の４方向に対応した４箇所に設け
てある。これらスイッチ１６２ａ、１６２ｂ、１６２ｃ、１６２ｄは左右対称に設けられ
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ている。　
　その他の構成は、図２０（Ａ）と同様である。この場合の作用効果は、図２０に示した
ものとほぼ同様である。この他に、マウスなどにより操作リモコンを形成しても良い。
【実施例６】
【０１０４】
　次に図３３を参照して本発明の実施例６を説明する。図３３は本発明の実施例６のカプ
セル型内視鏡３Ｆを示す。　
　このカプセル型内視鏡３Ｆは、例えば図２５のカプセル型内視鏡３Ｄにおいて、挿入チ
ューブ２１を設けないで、その外装体３１の後端側を先端側の透明な先端カバー３２と同
様に、半球状（ドーム形状）の透明カバー３２Ｂで形成したカプセル部２２のみとした構
成にしている。　
　また、このカプセル部２２は、その内部に充電可能な２次電池としてのバッテリ１７１
と、このバッテリ１７１を充電する充電回路１７２と、この充電回路１７２と接続され、
外部から交流電力を受けることにより、非接触でその交流電力を充電回路１７２に供給す
る非接触給電コイル１７３とを内蔵している。　
　つまり、水密構造でカプセル形状の外装体３１の内部に、非接触或いは接点レスで充電
可能としたバッテリ１７１を内蔵している。
【０１０５】
　また、本実施例におけるカプセル型内視鏡３Ｆは、送気送水管路２５と吸引管路２６が
設けられている挿入チューブ２１と分離した構成にしているので、送気送水管路２５と吸
引管路２６に連通する管路も設けてない。　
　このように挿入チューブ２１を有しないカプセル型内視鏡３Ｆの場合においても、操作
リモコン７Ｂ等を操作することにより、カプセル型内視鏡３Ｆの内部に設けた照明＆撮像
ユニット４０の視野方向を変更して所望とする方向を観察できるように設定することがで
きる。　
　また、後方照明＆撮像ユニット４０Ｂ側の傾き角度を変更して、後方照明＆撮像ユニッ
ト４０Ｂ側の観察方向を所望とする方向に設定することもできる。このように本実施例に
おいても、良好な観察機能を確保できる。
【０１０６】
　なお、本実施例における後方照明＆撮像ユニット４０Ｂ側の構成を照明＆撮像ユニット
４０側とほぼ同様の構成にしても良い。例えば、対物レンズ３７ＢとＣＣＤ３８Ｂとを円
板状のベース部材１４０の中央に配置し、その周囲に複数の白色ＬＥＤ１４１或いは赤、
緑、青でそれぞれ発光するＬＥＤを配置したり、さらに赤外発光用ＬＥＤを配置して、赤
外モードで照明及び撮像ができるようにしても良い。　
　また、本実施例は、実施例４のカプセル型内視鏡３Ｄに対して適用したが、実施例５の
変形例、つまり図２７（Ｂ）のカプセル型内視鏡３Ｅ′に適用しても良い。この場合には
、後方照明＆撮像ユニット４０Ｂ側の傾き角度を変更できると共に、回動する角度を変更
して観察することもでき、観察機能を大幅に向上できる。　
　なお、視野可変用アクチュエータ３６等は導電性高分子人工筋肉（ＥＰＡＭ）の場合に
限定されるものでなく、圧電素子をロッド状に積層する等して形成したものでも良い。ま
た、先端回動用アクチュエータ４１及び後端回動用アクチュエータ４１Ｂとしては、超音
波モータやその他のモータ等を用いることができる。　
　なお、先端回動用アクチュエータ４１或いは後端回動用アクチュエータ４１Ｂのみによ
り視野方向を変更できるように、基準となる視野方向を中心軸Ｏの方向からある角度だけ
傾斜させた方向に設定しても良い。　
　なお、上述した各実施例を部分的に組み合わせる等して構成される実施例等も本発明に
属する。
【０１０７】
［付記］
１．請求項１において、前記照明手段及び前記観察手段は、共通の基板に取り付けられ、
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前記基板は、基準となる視野方向の上下、左右の任意の方向に傾動（傾き角度の変更が）
自在である。　
２．請求項１において、前記照明手段及び前記観察手段は、共通の基板に取り付けられ、
前記基板は基準となる視野方向の回りで回動自在である。　
３．請求項４において、前記照明手段及び前記観察手段は、前記収納体における先端側に
配置され、前記視野変更手段は、前記カプセル形状の収納体の軸方向に沿った先端側にお
ける前記視野方向を変更可能である。　
４．請求項４において、前記照明手段及び前記観察手段は、前記収納体における基端側に
配置され、前記視野変更手段は、前記カプセル形状の収納体の軸方向に沿った基端側にお
ける前記視野方向を変更可能である。
【０１０８】
５．請求項１において、前記観察手段は、撮像素子を有し、前記撮像素子は、該撮像素子
内部にゲインを可変とする高感度撮像素子である。　
６．請求項４において、前記収納体は、電源回路を内蔵し、該電源回路には接点レスの電
気コネクタを介して交流電力が供給される。　
７．請求項１において、前記カプセル型内視鏡は、該カプセル型内視鏡に対する各種の操
作指示を遠隔操作を行う遠隔操作手段と信号伝送手段を介して通信を行う。　
８．付記７において、遠隔操作手段は、ユーザが把持する把持部を有し、各種の操作指示
を行う操作手段が左右対称に設けてある。　
９．請求項１において、前記収納体は、前記照明手段及び撮像手段をそれぞれ備えた第１
及び第２の照明＆撮像ユニットを有する。
【０１０９】
１０．付記９において、前記第１及び第２の照明＆撮像ユニットは、前記収納体における
互いに逆方向を基準の視野方向として収納され、それぞれ基準の視野方向から所定の傾斜
角（例えば略９０°程度）の範囲内で任意の方向に傾動自在である。　
１１．付記９において、前記第１及び第２の照明＆撮像ユニットは、前記収納体における
軸方向の回りでそれぞれ所定角度以内で任意の角度回動自在である。　
１２．請求項４において、前記チューブ体における複数箇所に、そのチューブ体における
硬度を変更可能とする硬度変更手段が設けてある。　
１３．請求項１において、前記照明手段は、可視領域の可視照明手段と可視領域以外の特
殊波長域照明手段とを有する。　
１４．請求項１において、前記カプセル形状の一方の端部側は、ドーム形状である。
【０１１０】
１５．請求項１において、さらに少なくとも前記撮像手段に対する制御処理を行う制御処
理手段を有する。
【０１１１】
１６．付記１５において、前記制御処理手段は、制御処理を行う制御情報としてのカプセ
ル型内視鏡の機種情報を有する。　
１７．付記１６において、前記カプセル型内視鏡の機種情報は、少なくとも前記撮像手段
を形成する固体撮像素子の種類情報もしくは挿入部長の情報のいずれかを有する。　
１８．付記１５において、前記制御処理手段は、制御処理を行う制御情報としてのカプセ
ル型内視鏡の個体情報を有する。　
１９．付記１８において、前記カプセル型内視鏡の個体情報は、少なくともカプセル型内
視鏡の使用時間の情報もしくは洗浄回数の情報のいずれかを有する。　
２０．請求項２において、前記傾き角度を変更する前記視野方向変更手段は、電気信号の
印加により伸張又は収縮する伸張／収縮部材を複数箇所に配置して形成される。　
２１．付記２０において、前記伸張／収縮部材は、導電性高分子人工筋肉（ＥＰＡＭ）或
いは圧電素子により形成される。
【０１１２】
２２．請求項３において、前記回動角度を変更する前記視野方向変更手段は、電気信号の
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印加により回動するモータにより形成される。　
２３．カプセル形状の収納体内に照明手段及び撮像手段を設けたカプセル型内視鏡と、
　前記カプセル形状の収納体に内蔵され、前記撮像手段による視野方向を変更する視野方
向変更手段と、
　前記カプセル型内視鏡と別体で設けられ、少なくとも前記視野方向変更手段に対する指
示操作を行う操作手段が設けられたリモート操作ユニットと、
　を具備したことを特徴とするカプセル型内視鏡装置。　
２４．付記２３において、前記操作手段は、トラックボール或いは複数のスイッチを配置
した操作パッドである。　
２５．付記２３において、前記視野方向変更手段は、前記観察手段が取り付けられた取付
部材の傾き角度を変更することにより、前記観察手段の視野方向を変更する。
【０１１３】
２６．付記２３において、前記視野方向変更手段は、前記観察手段が取り付けられた取付
部材を所定の軸方向の回りの回転角度を変更することにより、前記観察手段の視野方向を
変更する。　
２７．付記２３において、前記収納体における基端側端部に、前記収納体よりも細径のチ
ューブ体を連設した。　
２８．付記２５において、前記リモート操作ユニットの操作により、前記取付部材の傾動
の方向及び傾き角度を制御する制御信号を発生する。　
２９．付記２６において、前記リモート操作ユニットの操作により、前記取付部材の回転
方向及び回転角度を制御する制御信号を発生する。　
３０．付記２３において、さらに前記観察手段の前記視野方向を表示する視野方向表示手
段を有する。
【産業上の利用可能性】
【０１１４】
　本発明によれば、軟性のチューブの先端に、照明手段及び撮像手段を備えたカプセル形
状の収納体を一体的に設け、かつ照明手段及び撮像手段による視野方向を変更可能にして
いるので、体腔内に挿入した場合、所望とする方向に視野方向の変更ができ、従って良好
な観察機能により、内視鏡検査を円滑に行える。
【図面の簡単な説明】
【０１１５】
【図１】本発明の実施例１を備えたカプセル型内視鏡システムの概略の全体構成図。
【図２】本発明に用いる各種のデータ伝送形態を示す図。
【図３】本発明の実施例１のカプセル型内視鏡の全体構成及びその先端側の一部を示す図
。
【図４】操作リモコンの外形などを示す図。
【図５】操作リモコンを把持して操作する使用例と変形例を示す図。
【図６】カプセル型内視鏡の電気系の構成を示すブロック図。
【図７】操作リモコンの電気系の構成を示すブロック図。
【図８】ＡＷＳユニットのコネクタ付近の構造を示す図。
【図９】ＡＷＳユニットの電気系の構成を示すブロック図。
【図１０】内視鏡システム制御装置における画像処理ユニットと送受信ユニットの構成を
示す図。
【図１１】モニタでの内視鏡画像等の表示例とメインメニューの表示例等を示す図。
【図１２】ＡＷＳユニット側での起動処理の内容を示すフロチャート図。
【図１３】カプセル型内視鏡側での起動処理の内容を示すフロチャート図。
【図１４】撮像処理の内容を示すフロチャート図。
【図１５】送気送水処理の内容を示すフロチャート図。
【図１６】視野方向を可変にするアングル制御処理の内容を示すフロチャート図。
【図１７】ヒューマンインターフェースにおける内視鏡システム制御装置側での処理内容
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を示すフロチャート図。
【図１８】ヒューマンインターフェースにおけるカプセル型内視鏡側での処理内容を示す
フロチャート図。
【図１９】本発明の実施例２のカプセル型内視鏡の全体構成及びその先端側の一部を示す
図。
【図２０】操作リモコンの外形などを示す図。
【図２１】カプセル型内視鏡の電気系の構成を示すブロック図。
【図２２】操作リモコンの電気系の構成を示すブロック図。
【図２３】本発明の実施例３のカプセル型内視鏡の全体構成及びその先端側の構成を示す
図。
【図２４】カプセル型内視鏡の電気系の構成を示すブロック図。
【図２５】本発明の実施例４のカプセル型内視鏡の全体構成を示す図。
【図２６】カプセル型内視鏡の電気系の構成を示すブロック図。
【図２７】本発明の実施例５のカプセル型内視鏡の全体構成及び変形例の主要部の構成を
示す図。
【図２８】カプセル型内視鏡の電気系の構成を示すブロック図。
【図２９】硬度可変制御の処理内容を示すフローチャート図。
【図３０】硬度可変の設定動作などの説明図。
【図３１】図２７（Ｂ）のカプセル型内視鏡の電気系の構成を示すブロック図。
【図３２】変形例の操作リモコン等を示す図。
【図３３】本発明の実施例６のカプセル型内視鏡の全体構成を示す図。
【符号の説明】
【０１１６】
　１…カプセル型内視鏡システム
　３…カプセル型内視鏡
　４…ＡＷＳユニット
　５…内視鏡制御システム
　６…観察モニタ
　７…操作リモコン
　８…接続ケーブル
　１０…電気コネクタ
　１１…データ通信制御部
　１３…アンテナ部
　１５…電気コネクタ
　１７…把持部
　１９…トラックボール
　２１…挿入チューブ
　２２…カプセル部
　２３…コネクタ
　２５…送気送水管路
　２６…吸引管路
　２７…電源線
　２８、２９…信号線
　３０…鉗子口
　３１…外装体
　３２…先端カバー
　３３～３５…ベース部材
　３６…視野可変用アクチュエータ
　３７…対物レンズ
　３８…ＣＣＤ
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　３９ａ～３９ｄ…ＬＥＤ
　４０…照明＆撮像ユニット
　４１…先端回動用アクチュエータ
　４２…映像処理回路
　４３、５７…制御回路
　４５…制御ユニット
　４６…電気コネクタ
　４７…接点レス伝送部
　４９…ＵＰＤコイル
　６１、８１…状態管理部
　６２、８２…状態保持メモリ
　６３Ａ、６３Ｂ、７７、８３…送受信ユニット
　７１…アングル制御部
　７３…先端回動制御部
　８４…トラックボール変位検出部
　８５…スイッチ押し検出部
　代理人　　弁理士　　伊藤　進
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【 図 １ 】

【 図 ２ 】

【 図 ３ 】
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【 図 ４ 】 【 図 ５ 】

【 図 ６ 】 【 図 ７ 】
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【 図 ８ 】 【 図 ９ 】

【 図 １ ０ 】 【 図 １ １ 】
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【 図 １ ２ 】 【 図 １ ３ 】

【 図 １ ４ 】 【 図 １ ５ 】
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