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(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】挿入部先端を狭小な部位に対しても容易に挿入
することができ、広い範囲の詳細な全周画像情報を簡単
にかつ精度良く取得できる電子内視鏡を得る。
【解決手段】一端部が閉塞されるとともに、少なくとも
側面が透光性を有する筒体１３と、筒体１３の他端側に
連設されて外殻体を形成する本体部１１と、筒体１３内
で筒体１３の側方から取り込んだ外光を筒体１３の中心
軸方向に導く導入光学部１５と、導入光学部１５から導
かれた外光を受光して電気信号に変換する撮像部４９と
、導入光学部１５を筒体１３の中心軸方向に進退させる
駆動部と、を備え、筒体１３の一端側が本体部１１より
も細径にされ、外殻体の一部に筒体１３と本体部１１と
の径差によって形成される段付部を形成した。
【選択図】図２
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　被検体内を撮像する電子内視鏡であって、
　一端部が閉塞されるとともに、少なくとも側面が透光性を有する筒体と、
　前記筒体の他端側に連設されて外殻体を形成する本体部と、
　前記筒体内で該筒体の側方から取り込んだ外光を前記筒体の中心軸方向に導く導入光学
部と、
　前記導入光学部から導かれた外光を受光して電気信号に変換する撮像部と、
　前記導入光学部を前記筒体の中心軸方向に進退させる駆動部と、
を備え、
　前記筒体の前記一端側が前記本体部よりも細径にされ、前記外殻体の一部に前記筒体と
前記本体部との径差によって形成される段付部を形成したことを特徴とする電子内視鏡。
【請求項２】
　請求項１記載の電子内視鏡であって、
　前記段付部が、前記筒体の中心軸に対して等方的に拡径した環状の段付部であることを
特徴とする電子内視鏡。
【請求項３】
　請求項１または請求項２記載の電子内視鏡であって、
　前記駆動部が、
　前記本体部が有する円筒部の内周面に形成された雌ネジと、
　前記導入光学部に一端部が接続されるとともに基端部が前記円筒部内に配置され、該基
端部の外周面に前記雌ネジと螺合する雄ネジが螺刻された回転体と、
　前記回転体を前記円筒部の中心軸を中心に回転駆動して前記回転体を前記中心軸方向に
移動させる回転駆動手段と、
を備えたことを特徴とする電子内視鏡。
【請求項４】
　請求項３記載の電子内視鏡であって、
　前記回転駆動手段が、
　前記回転体の内周面に歯幅方向を前記円筒部の中心軸と平行に形成された内歯車と、
　前記回転体内に配置され前記内歯車と螺合するギアと、
　前記ギアを回転駆動するモータと、
を備えたことを特徴とする電子内視鏡。
【請求項５】
　請求項１～請求項４のいずれか１項記載の電子内視鏡であって、
　前記導入光学部は、周面に撮像孔が穿設され該撮像孔の開口端に対物レンズが搭載され
、且つ前記対物レンズの光軸上に光路を偏向させるミラーが搭載されていることを特徴と
する電子内視鏡。
【請求項６】
　請求項１～請求項５のいずれか１項記載の電子内視鏡であって、
　前記導入光学部と前記撮像素子との間の光路途中に配置したハーフミラーと、発光した
光を前記ハーフミラーの反射により前記導入光学部側へ照射することで被検体を照明する
発光体と、を備えることを特徴とする電子内視鏡。
【請求項７】
　請求項１～請求項６のいずれか１項記載の電子内視鏡であって、
　前記撮像部が撮像して得た画像信号を画像処理する制御手段と、該制御手段が画像処理
した画像データを格納する画像メモリと、を前記本体部に内蔵することを特徴とする電子
内視鏡。
【請求項８】
　請求項１～請求項７のいずれか１項記載の電子内視鏡であって、
　前記撮像部及び前記駆動部に電力を供給する電源電池を、前記本体部に内蔵することを
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特徴とする電子内視鏡。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、被検体の内部に挿入して被検体内を撮像する電子内視鏡に関する。
【背景技術】
【０００２】
　電子内視鏡の多くは、例えば下記の特許文献１に記載されているように、孔内あるいは
体腔内に細い挿入部を挿入し、挿入部先端に取り付けた対物レンズを挿入方向の患部等に
向け、画像情報を取得するようにしている。
【０００３】
　また、下記の特許文献２記載の従来技術では、挿入部の先端に全方位受光ユニットを設
け、挿入部先端の周方向全周にわたる画像を全方位受光ユニット内の凸面鏡に反射させて
、撮像するようにしている。
【０００４】
【特許文献１】特開平９－１９２０８４号公報
【特許文献２】特開２００３－２７９８６２号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　内視鏡先端部に収納される撮像素子は、デジタルカメラ等に用いられる固体撮像素子よ
り小面積，少画素数のものが多い。従って、患部等の詳細画像を撮像しようとした場合、
１回１回の撮像で得られる画像情報は、夫々狭い視野範囲の画像に限られる。
【０００６】
　このため、広い範囲の画像情報を綿密に取得しようとすると、内視鏡の操作者は、内視
鏡の挿入位置を手操作で調整しながら複数回にわたり撮像することになる。つまり、患部
等の探索すなわち挿入位置の調整作業と、撮像作業との両方に注意を払わなければならず
、この作業には熟練を要していた。
【０００７】
　また、挿入部先端全周の画像を、全方位受光ユニットを用いて撮像する内視鏡の場合に
は、撮像した挿入位置全周範囲の画像情報を一度に得ることができるが、撮像部位は挿入
位置の幅の狭い領域に限られる。そのため、広範囲な全周画像情報を得るためには、挿入
位置を逐一調整しながら撮像することになり、画像同士のつなぎ目の情報が欠落したり、
無駄な撮像を繰り返すことになりかねない。
【０００８】
　さらに、狭小な部位を観察する場合に、挿入部先端を目的の観察位置に到達させること
が困難となり、所望の観察画像を得ることができないことがある。
【０００９】
　本発明の目的は、挿入部先端を狭小な部位に対しても容易に挿入することができ、しか
も広い範囲の詳細な全周画像情報を簡単にかつ精度良く取得することが可能な新規な構造
の電子内視鏡を提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【００１０】
　本発明に係る上記目的は、下記構成により達成される。
（１）　被検体内を撮像する電子内視鏡であって、
　一端部が閉塞されるとともに、少なくとも側面が透光性を有する筒体と、
　前記筒体の他端側に連設されて外殻体を形成する本体部と、
　前記筒体内で該筒体の側方から取り込んだ外光を前記筒体の中心軸方向に導く導入光学
部と、
　前記導入光学部から導かれた外光を受光して電気信号に変換する撮像部と、
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　前記導入光学部を前記筒体の中心軸方向に進退させる駆動部と、
を備え、
　前記筒体の前記一端側が前記本体部よりも細径にされ、前記筒体と前記本体部との径差
によって形成される段付部を形成したことを特徴とする電子内視鏡。
【００１１】
　この電子内視鏡によれば、外殻体の一部に段付部を形成することにより、例えば被検体
内の壁面にこの段付部が押し当てられるまで挿入を行うことで、筒体を観察位置である狭
小な部位に簡単かつ確実に到達させることができる。これにより、電子内視鏡先端を狭小
な部位に対しても容易に所望の場所に配置することができ、しかも広い範囲の詳細な全周
画像情報を簡単にかつ精度良く取得することができる。
【００１２】
（２）　（１）の電子内視鏡であって、
　前記段付部が、前記筒体の中心軸に対して等方的に拡径した環状の段付部であることを
特徴とする電子内視鏡。
【００１３】
　この電子内視鏡によれば、等方的に拡径した環状の段付部を備えることにより、電子内
視鏡を任意の方向で被検体内に挿入しても、被検体内の壁面に段付部のいずれかの周位置
が確実に押し当てられ、電子内視鏡先端の筒体を確実に所望の観察位置に到達させること
ができる。また、等方的に拡径することで、電子内視鏡をコンパクトな形状にすることが
できる。
【００１４】
（３）　（１）または（２）記載の電子内視鏡であって、
　前記駆動部が、
　前記本体部が有する円筒部の内周面に形成された雌ネジと、
　前記導入光学部に一端部が接続されるとともに基端部が前記円筒部内に配置され、該基
端部の外周面に前記雌ネジと螺合する雄ネジが螺刻された回転体と、
　前記回転体を前記円筒部の中心軸を中心に回転駆動して前記回転体を前記中心軸方向に
移動させる回転駆動手段と、
を備えたことを特徴とする電子内視鏡。
【００１５】
　この電子内視鏡によれば、被検体への挿入方向側方の光を、雄ネジと雌ネジとの螺合に
よる簡単な構成で周方向に連続して取り込むことができる。
【００１６】
（４）　（３）の電子内視鏡であって、
　前記回転駆動手段が、
　前記回転体の内周面に歯幅方向を前記円筒部の中心軸と平行に形成された内歯車と、
　前記回転体内に配置され前記内歯車と螺合するギアと、
　前記ギアを回転駆動するモータと、
を備えたことを特徴とする電子内視鏡。
【００１７】
　この電子内視鏡によれば、モータが回転すると、ギアが回転し、これに伴って回転体が
回転して本体部の内部で軸方向に移動する。この動作に伴い、回転体に連結された導入光
学部は回転しつつ筒体の内部を軸方向に移動する。
【００１８】
（５）　（１）～（４）のいずれか１項記載の電子内視鏡であって、
　前記導入光学部は、周面に撮像孔が穿設され該撮像孔の開口端に対物レンズが搭載され
、且つ前記対物レンズの光軸上に光路を偏向させるミラーが搭載されていることを特徴と
する電子内視鏡。
【００１９】
　この電子内視鏡によれば、対物レンズを介して筒体の側方から取り込んだ外光を、ミラ
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ーにて対物レンズ近傍で筒体軸方向に偏向でき、これにより、光路をコンパクトにまとめ
ることができ、筒体の細径化が可能となる。
【００２０】
（６）　（１）～（５）のいずれか1つの電子内視鏡であって、
　前記導入光学部と前記撮像素子との間の光路途中に配置したハーフミラーと、発光した
光を前記ハーフミラーの反射により前記導入光学部側へ照射することで被検体を照明する
発光体と、を備えることを特徴とする電子内視鏡。
【００２１】
　この電子内視鏡によれば、発光体からの光がハーフミラーにより被検体の方向に反射し
て、これが被検体の側方全周を照らす照明光となる。
【００２２】
（７）　（１）～（６）のいずれか１つの電子内視鏡であって、
　前記撮像部が撮像して得た画像信号を画像処理する制御手段と、該制御手段が画像処理
した画像データを格納する画像メモリと、を前記本体部に内蔵することを特徴とする電子
内視鏡。
【００２３】
　この電子内視鏡によれば、制御手段が画像処理した後の画像データを、本体部に内蔵さ
れた画像メモリに格納することで、電子内視鏡単体による画像の取得が行え、取扱い性を
向上できる。
【００２４】
（８）　（１）～（７）のいずれか１つの電子内視鏡であって、
　前記撮像部及び前記駆動部に電力を供給する電源電池を、前記本体部に内蔵することを
特徴とする電子内視鏡。
【００２５】
　この電子内視鏡によれば、電源電池が本体部に内蔵されることで、外部から電源供給す
る必要がなく、従って本体部外から電源供給ケーブルを接続する必要がなくなり、取扱い
性を向上できる。
【発明の効果】
【００２６】
　本発明に係る電子内視鏡によれば、電子内視鏡の外殻の一部を拡径して形成した段付部
を備えることにより、被検体内の壁面にこの段付部が押し当てられるまで挿入を行うこと
で、電子内視鏡先端の筒体を観察位置である狭小な部位に簡単かつ確実に到達させること
ができる。これにより、電子内視鏡先端を狭小な部位に対しても容易に挿入することがで
き、しかも広い範囲の詳細な全周画像情報を簡単にかつ精度良く取得することができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００２７】
　以下、本発明に係る電子内視鏡の好適な実施の形態について、図面を参照して詳細に説
明する。
　図１は、本発明の一実施形態に係る電子内視鏡の外観斜視図である。本実施形態の電子
内視鏡１００は、側視型ということができ、また、硬性型である。この電子内視鏡１００
は、外殻体となる本体部１１、及び少なくとも側面が透光性を有する筒体を有する透光性
カバー１３とを有し、外殻体内部に収納される導入光学部１５及び後述の撮像部である撮
像駆動ユニット部１７（図２参照）を備えて構成される。
【００２８】
　図２は、電子内視鏡１００の縦断面図であり、図３は電子内視鏡１００の分解斜視図で
ある。
　本体部１１は、樹脂材などで有底円筒形に形成されて成り、底部（図２の下側）１１ａ
には筒状の電池収納部１１ｂが設けられ、電源電池１９が装着された後に電池収納部１１
ｂは電池蓋２１によって気密に閉塞されるようになっている。
【００２９】



(6) JP 2009-297424 A 2009.12.24

10

20

30

40

50

　また、底部１１ａには、図示する例では樹脂製の２本の硬質の把持管２３，２５が外部
に対して突設固定され、この把持管２３，２５を持って操作することで、電子内視鏡１０
０の全体を、被検体となる孔内あるいは体腔内に挿入し引き出すことが可能になっている
。把持管２３，２５内に、配線を挿通して電子内視鏡１００を使用する場合もある。
【００３０】
　透光性カバー１３は、硬質の透明樹脂で形成され、一端部（先端部）は閉塞されて被検
体内への挿入を容易にする滑らかな半球状に形成されている。この半球部１３ａとは反対
側の拡径した開口端部１３ｂと、本体部１１の開口端部１１ｄとは整合して互いに接着固
定される。透光性カバー１３は一体成形により作製する他、半球部１３ａ、開口端部１３
ｂ等が透明円筒体に接着により固定された別体構成としてもよい。また、半球部１３ａに
遮光性を持たせて、外光が直接対物レンズ７７に導入されることを防止した構成としても
よい。ここで、透明樹脂とは、特定の波長の光に対して透明であればよく、必ずしも可視
光に対して透明でなくてもよい。
【００３１】
　導入光学部１５を覆う上記構成の透光性カバー１３は、本体部１１より細径に形成され
ている。また、筒体である透光性カバー１３の一端側が本体部１１よりも細径にされるこ
とで、外殻体の一部に透光性カバー１３の半径方向に拡径する段付部（開口端部１３ｂ）
が形成される。つまり、段付部は透光性カバー１３と本体部１１との径差によって形成さ
れる。このように、電子内視鏡１００の先端を細くすることで、被検体内部の観察がし易
くなる。もって被検体内の特に狭小となった部位の観察等、電子内視鏡の適用可能範囲を
拡げることができる。なお、透光性カバー１３は段付部を有する先細りのテーパ形状とし
てもよく、このようにすると、小さな孔や体腔内に本体部１１の先端挿入部がいっそう挿
入し易くなる。
【００３２】
　本体部１１の内部には、円筒状の回転体であるレンズ駆動リング８５が配置されている
。レンズ駆動リング８５の透光性カバー１３側（図中上側）には、導入光学部１５に繋が
る移動レンズ枠８５ｃが連設されている。移動レンズ枠８５ｃの先端側には撮像孔である
対物レンズ保持孔７５ａが形成され、対物レンズ保持孔７５ａには対物レンズ７７が固定
され、透光性カバー１３の側方からの光（被写体光）を取り込む。対物レンズ７７を通し
て側方から取り込んだ光は、平行光束として移動レンズ枠８５ｃの内面に固定された対物
ミラー７９に照射され、対物ミラー７９の斜め４５度の反射面で反射して、平行光束のま
ま透光性カバー１３の中心軸に沿って撮像素子４９に向けて進むようになっている。
【００３３】
　図４に撮像駆動ユニット部１７を含む一部拡大斜視図を示した。
　最下層（底部１１ａ側）の基板４１には昇降駆動部の駆動源であるステッピングモータ
のドライバ回路等を含む制御ユニット４５を配置し、中層の基板４２には撮像画像データ
を格納する画像メモリ４７を配置し、上層の基板４３には固体撮像素子であるＣＣＤ型イ
メージセンサやＣＭＯＳ型イメージセンサ等の撮像素子４９を配置している。
【００３４】
　基板４３には円筒状に形成された集光レンズホルダ５１を配置し、この集光レンズホル
ダ５１の内部に撮像素子４９を収納している。そして、集光レンズホルダ５１の上端開口
部に集光レンズ５３を配置することで、導光される平行光束（被写体光）を、撮像素子４
９の受光面に集光レンズ５３によって結像させている。
【００３５】
　また、導入光学部１５と撮像素子４９との間の光路途中にはハーフミラー５５を配置し
て、照明光学系を付設している。照明光学系は、発光体としての発光ダイオード（ＬＥＤ
）５７からの発光光を、このハーフミラー５５の反射により導入光学部１５に向けて照明
光として照射する。つまり、ハーフミラー５５を、集光レンズ５３に入射する平行光束の
集光レンズ５３の直前部分に、平行光束の光軸（本体部１１の中心軸）に対して斜め４５
度に傾斜して配置している。そして、照明光を平行光束とする照明レンズ５９を、ＬＥＤ
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５７とハーフミラー５５との間に設けている。これらのハーフミラー５５，照明レンズ５
９，ＬＥＤ５７は、図示はしないが、それぞれ適宜な支持部材により本体部１１内に固定
されている。
【００３６】
　図５は対物レンズを配置した移動レンズ枠の動作を示す図で、（ａ）は上昇位置、（ｂ
）は下降位置を表す一部拡大斜視図である。
　導入光学部１５は、透光性カバー１３の中心軸を中心に回転しつつ、透光性カバー１３
内を中心軸方向に昇降移動する。導入光学部１５は筒状の移動レンズ枠８５ｃの先端に設
けられ、移動レンズ枠８５ｃの側部に配置された対物レンズ７７が回転しながら中心軸方
向に移動する螺旋軌道を描きながら、側方へ照明光を照射するとともに、側方からの反射
光を取り込んで撮像素子４９に被写体光を送る。この導入光学部１５は、図２，図３に示
すように、円筒状の移動レンズ枠８５ｃを介してレンズ駆動リング８５と一体にされてお
り、レンズ駆動リング８５の回転動作と昇降動作と連動する。
【００３７】
　次に、導入光学部１５を有するレンズ駆動リング８５の動作機構について説明する。
　図２，図３に示すように、本体部１１の内周面には、本体部１１の軸を中心とする精密
な雌ネジ１１ｃが刻設されており、雄ネジ８５ａが形成されたレンズ駆動リング８５が螺
合し回転することで、レンズ駆動リング８５は、軸方向に進退するようになっている。ま
た、レンズ駆動リング８５の内周面には内歯車８５ｂが形成されている。この内歯車８５
ｂは、軸に平行な歯で且つレンズ駆動リング８５の軸方向全長に渡る歯が周方向に等間隔
に形成されてなる。
【００３８】
　最上層（底部１１ａ側とは反対側）の基板４３にはステッピングモータ９１が設置され
る。ステッピングモータ９１の回転軸にはモータギア（平歯車）９３が取り付けられる。
ステッピングモータ９１の回転軸はレンズ駆動リング８５の中心軸（＝平行光束の光軸）
と平行に設けられており、モータギア９３には平歯車のアイドルギア９５が噛合される。
【００３９】
　アイドルギア９５の回転軸は基板４３に対して垂直に回転自在に軸支されており、アイ
ドルギア９５の歯数はモータギア９３の歯数より多くなっている。このため、ステッピン
グモータ９１の回転速度は減速されてアイドルギア９５に伝達される。アイドルギア９５
は、レンズ駆動リング８５の内周面に設けられた内歯車８５ｂに噛合される。
【００４０】
　図６は回転開始位置から半回転を（ａ）、回転開始位置から一回転を（ｂ）、回転の終
了した後退位置を（ｃ）に表した動作説明図である。
　ステッピングモータ９１を駆動してモータギア９３を回転させると、アイドルギア９５
が回転し、これに伴ってレンズ駆動リング８５が回転する。レンズ駆動リング８５が回転
すると、その回転方向により、レンズ駆動リング８５が、本体部１１の内部で軸方向に昇
降移動する。このように、移動レンズ枠７５が回転しつつ、透光性カバー１３の内部を軸
方向に移動する。よって、移動レンズ枠７５は、回転しながら徐々に直進し、全視野の情
報が対物ミラー７９に反射し、集光レンズ５３を介して撮像素子４９に取り込まれる。撮
像素子４９の情報は適宜画像メモリ４７に送られ、全視野の情報が取得される。
【００４１】
　上記の通り、内歯車８５ｂ、モータギア９３、アイドルギア９５、ステッピングモータ
９１により回転駆動手段である昇降駆動部が構成される。また、雌ネジ１１ｃ、レンズ駆
動リング８５、雄ネジ８５ａ、昇降駆動部により駆動部が構成される。
【００４２】
　この電子内視鏡１００には、図示しない電源スイッチが設けられ、この電源スイッチが
投入されると、電源電池１９からの電力が図示しない配線を通して撮像駆動ユニット部１
７の各構成部に供給され、撮像動作，駆動動作が後述するように行われる。
【００４３】
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　電源スイッチは、例えば、本体部１１の底部１１ａに設けられ、手操作スイッチがオン
オフされる構成としても良い。あるいは、本体部１１に磁力に応動するスイッチ端子を内
蔵させ、電子内視鏡１００の外部から、磁石を近づけたり離したりすることで、このスイ
ッチ端子をオンオフ操作する構成としても良い。
【００４４】
　図７は、撮像駆動ユニット部１７の機能ブロック図である。
　システム全体を統括制御する制御部（ＣＰＵ）１０１には、制御プログラムが格納され
ると共にワークメモリとしても動作し、図４で説明した基板４３に設けられる画像メモリ
４７を含むメモリ１０３と、ＬＥＤ５７を駆動するＬＥＤ駆動回路１０５と、撮像素子４
９を駆動する撮像素子ドライバ１０７と、ステッピングモータ９１を駆動するモータドラ
イバ１０９に駆動パルスを供給するパルス発生器１１１とが接続される。制御部１０１が
画像処理した後の画像データは、本体部１１に内蔵された画像メモリ４７に格納すること
で、電子内視鏡１００単体による画像の取得が行え、逐一画像データを外部に送信する方
式よりも取扱い性を向上できる。
【００４５】
　電源スイッチ１１３が投入されると、電源電池１９から各部に電力が供給されて動作を
開始し、ステッピングモータ９１が回転駆動される。これにより、移動レンズ枠７５は、
電子内視鏡１００の内部で回転し、且つ軸方向に進退する。また、ＬＥＤ５７からの発光
光が照明レンズ５９で平行光に集光され、この平行光がハーフミラー５５により対物ミラ
ー７９の方向に反射され、対物ミラー７９で反射した平行光が対物レンズ７７を通して被
写体方向に照射され、照明光となる。
【００４６】
　被写体からの反射光は対物レンズ７７を通して電子内視鏡１００内に取り込まれ、対物
ミラー７９で反射した被写体の光像は、平行光束のまま集光レンズ５３まで進み、この集
光レンズ５３によって撮像素子４９の受光面上に結像される。
【００４７】
　撮像素子４９で撮像された被写体の撮像信号は、ＣＰＵ１０１に取り込まれて画像処理
され、例えばＪＰＥＧ画像データとして画像メモリ４７に格納される。
【００４８】
　図８は、メモリ１０３に格納されている制御プログラムの処理手順を示すフローチャー
トである。電源スイッチ１１３が投入されると、この制御プログラムが立ち上げられ、先
ず、ステッピングモータ９１が原点側に駆動される（ステップＳ１）。原点側とは、例え
ば図５（ａ）に示す状態すなわち対物レンズ７７の位置が電子内視鏡１００の先端側とな
る方向である。
【００４９】
　本実施形態では、ステッピングモータ９１が原点に達したか否かを検出するセンサを設
けていないので、次のステップＳ２で、所定時間を計数するタイマがカウントアップした
か否かを判定し、所定時間が経過しない間はステップＳ１を繰り返し実行する。原点に達
したことを検出するセンサを設けていれば、このセンサの原点検出までステップＳ１を繰
り返し実行すれば良い。
【００５０】
　所定時間とは、ステッピングモータ９１が原点に達するに要する一番長い時間とすれば
良い。例えば、図５（ｂ）に示す状態は、移動レンズ枠７５が回転して最下位位置ｈnま
で移動した状態を示しており、この状態から、ステッピングモータ９１の回転駆動によっ
て移動レンズ枠７５が回転して図５（ａ）に示す原点位置（移動レンズ枠７５が透光性カ
バー１３の先端に当接する等、それ以上その方向に移動できない位置）ｈ0に達するまで
の時間とすれば良い。
【００５１】
　これにより、移動レンズ枠７５が、図５（ａ）の状態と図５（ｂ）の状態（レンズ駆動
リング８５の下端部が本体部１１の底部１１ａに当接する状態）との間のいずれの中間位
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置の状態であっても、ステッピングモータ９１を原点位置方向に所定時間だけ駆動すれば
、必ず、対物レンズ７７は原点位置となる。
【００５２】
　タイマが所定時間を計数した場合には、ステップＳ２からステップＳ３に進み、後述す
るカウンタの内容を０クリアする。そして、ステップＳ４に進み、撮像処理を行う。撮像
処理とは、ＬＥＤ５７を点灯して対物レンズ７７から照明光を照射し、被写体から反射し
た光を対物レンズ７７から電子内視鏡１００内に取り込み、撮像素子４９の受光面に被写
体からの入射光を結像させる。
【００５３】
　そして、ＣＰＵ１０１は、撮像素子ドライバ１０７を介して撮像素子４９を駆動し、撮
像素子４９から得られた被写体の撮像信号を撮像素子４９から取り込み、画像処理して画
像メモリ４７に格納する。
【００５４】
　次のステップＳ５では、指定パルス数だけステッピングモータ９１を駆動し、次のステ
ップＳ６ではカウンタの計数値にこの指定パルス数だけ加算し、次のステップＳ７では、
カウンタの合計計数値を指定数を比較する。
【００５５】
　そして、カウンタの合計計数値が指定数に達していない場合には、ステップＳ７からス
テップＳ４に戻って撮像処理を行い、以後、ステップＳ４～Ｓ７の処理ループを繰り返し
実行する。カウンタの合計計数値が指定数達したときは、この図８の処理を終了する。
【００５６】
　図９は、図８のステップＳ４を繰り返し実行するときの対物レンズ７７の撮像視野の移
動を例示する図である。原点位置で行う初回の撮像処理では、図９の「Ｎｏ．００１」で
示す視野の被写体画像を撮像素子４９から取得する。
【００５７】
　この視野「Ｎｏ．００１」の被写体画像を撮像した後には、ステップＳ５で指定パルス
数のステッピングモータ９１の駆動が行われるため、レンズ駆動リング８５は指定パルス
数だけ回転する。これにより、レンズ駆動リング８５は本体部１１内に螺入して引っ込む
ことになり、次の視野は、図９の「Ｎｏ．００２」となり、この視野の被写体画像を撮像
し、画像データを画像メモリ４７に蓄積することになる。
【００５８】
　以後、視野をＮｏ．００３→Ｎｏ．００４→Ｎｏ．００５……と移動させて撮像処理と
画像データのメモリ１０３への蓄積を繰り返す。図６（ａ）は、図６（ｂ）の状態に比較
して、移動レンズ枠７５を透光性カバー１３内で半周させた状態を示している。移動レン
ズ枠７５が透光性カバー１３内で原点位置から一周（一回転）し終わったときの撮像視野
は図１１のＮｏ．０１１となり、二周（二回転）し終わったときの撮像視野は図１１のＮ
ｏ．０２１となる。
【００５９】
　また、図６（ｃ）は、レンズ駆動リング８５の下端が本体部１１の底部１１ａに当接し
それ以上その方向に移動できない状態を示しており、図６（ｃ）に示す状態に達したとき
、撮影処理（ステップＳ４）を繰り返す処理ループの終了となる。即ち、図８のステップ
Ｓ７で用いる「指定数」は、原点位置から図６（ｃ）の状態に達するまでの合計パルス数
である。
【００６０】
　図９に例示した個々の撮像視野の移動例では、回転体となる移動レンズ枠７５の回転方
向で、隣接する撮像視野同士の左右の端部が接するように、あるいは若干重なるように、
図８のステップＳ５の指定パルス数が設定されている。また、本体部１１の内周面とレン
ズ駆動リング８５の外周面に設けられた螺条のピッチは、回転軸方向に隣接する撮像視野
同士の上下の端部が接するように、あるいは若干重なるように設計されている。
【００６１】
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　これにより、観察対象となる円筒状の被写体内周面の視野全域の状態を、漏れなく撮像
し画像データとして取得することが可能となる。勿論、個々の撮像視野が大きく重なるよ
うに、ステッピングモータ９１のパルス数を設定したり雌ネジ１１ｃ、雄ネジ８５ａのピ
ッチを設計しても良い。
【００６２】
　電子内視鏡１００による撮像が終了した後は、図４の画像メモリ４７内の蓄積データを
外部に読み出すことになる。この読み出しは、無線を用いて行っても良く、また、図１に
示す把持管２３，２５内に挿通した配線を用いて読み出しても良い。あるいは、画像メモ
リ４７を電子内視鏡１００から取り出し可能に設けておき、取り出した画像メモリ４７を
別置のパーソナルコンピュータで読むようにしても良い。
【００６３】
　電子内視鏡１００は、撮像画像データを外部モニタに送り、外部モニタで撮像画像をオ
ンラインで観察できるようにし、更に、外部から操作指示を入力できるようにしてもよい
。
　この場合、ＣＰＵ１０１は、画像処理を行うことなく、撮像素子４９から取得した撮像
信号をそのまま外部のビデオプロセッサに送り、ビデオプロセッサが画像処理した被写体
画像を外部モニタに表示する構成としても良い。外部のビデオプロセッサや外部モニタと
ＣＰＵ１０１との間の通信は、有線でも無線でも良い。有線で通信を行う場合には、配線
中に電源線を入れることで、外部電源を利用することも可能となる。
【００６４】
　また、制御プログラムとして、図８の制御プログラムの他に、外部からの操作指示に従
って、例えば対物レンズ７７の視野位置を、図９の任意の撮像視野位置に移動させる制御
プログラムを搭載してもよい。
【００６５】
　なお、上述した実施形態では、移動レンズ枠７５の回転駆動をステッピングモータ９１
で行ったが、ステッピングモータでなくても、回転角や回転長さを精度良く制御できるモ
ータあるいは他の駆動手段であってもよい。
【００６６】
　以上説明した本実施形態の電子内視鏡１００によれば、電子内視鏡１００の外殻体の一
部に段付部（本実施形態では透光性カバー１３の開口端部１３ｂ）を形成することにより
、例えば被検体内の壁面にこの段付部が押し当てられるまで挿入を行うことで、筒体を観
察位置である狭小な部位に簡単かつ確実に到達させることができる。これにより、電子内
視鏡先端を狭小な部位に対しても容易に挿入することができ、しかも広い範囲の詳細な全
周画像情報を簡単にかつ精度良く取得することができる。段付部は、透光性カバー１３に
設ける他にも、透光性カバー１３を直状として本体部１１に段付部を形成する等、外殻体
のいずれの位置に設けてもよいが、挿入する先への挿入長さを考慮して、段付部の位置を
設定することが好ましい。
【００６７】
　また、段付部は、電子内視鏡１００に対して等方的に拡径した環状に形成することで、
偏心させて形成するよりは電子内視鏡をコンパクトな形状にすることができる。また、環
状の段付部を備えることにより、電子内視鏡１００を任意の方向で被検体内に挿入しても
、被検体内の壁面に段付部のいずれかの周位置が確実に押し当てられ、電子内視鏡先端の
筒体を確実に所望の観察位置に到達させることができる。
【００６８】
　つまり、図１０に示すように、被検体の孔１３１の奥側に存在する狭小の孔１３３内を
観察する場合、直管状の電子内視鏡では狭小の孔１３３内に先端部を到達させることが困
難となる。しかし、本実施形態の電子内視鏡１００は、先端に細径の観察窓となる透光性
カバーがあるために、狭小の孔１３３への挿入がガイドされて、この挿入操作が容易とな
る。しかも、図１０（ａ），（ｂ）の状態から挿入を進めて、図１０（ｃ）に示すように
、狭小の孔１３３の入り口の内壁面１３５が段付部である透光性カバー１３の開口端部１



(11) JP 2009-297424 A 2009.12.24

10

20

30

40

50

３ｂに当接すると、これ以上の挿入が阻止される。このように、挿入長さが段付部により
規定されるので、挿入量の加減を気にしながら挿入する場合と比較して、簡単な操作によ
り確実に目的の観察位置に電子内視鏡１００を配置できる。そして、目的の観察位置にお
いて、詳細な全周画像情報を簡単にかつ精度良く取得することができる。
【００６９】
　なお、段付部は、電子内視鏡１００の挿入方向に対して直交する方向に延設された平坦
面の他、挿入方向先端側が縮径するテーパ面とする等、適宜な変更が可能である。例えば
、一つの平坦面に限らず、複数の面に分割して段付部を構成してもよい。
【００７０】
　次に、上述した各実施形態に係る電子内視鏡１００の好適な使用例について説明する。
（ｉ）子宮内視鏡としての使用例：
　近年、女性が罹患する子宮頸ガンの若年齢化が進んでいるが、子宮頸ガンは発見が早け
れば部分摘出で大事に至らないため、早期発見が重要である。しかし、女性の場合、自分
の体を見られることに抵抗があり、検診人口が増えないという傾向がある。
【００７１】
　上述した各実施形態に係る電子内視鏡１００は、その寸法形状を適切な大きさに設計し
ておけば、子宮頸ガンの検診に有効である。図１の電子内視鏡１００を女性の膣腔内に挿
入し、図９に示す一連の撮像視野位置が子宮頸部に達するように先端部から電子内視鏡１
００を子宮頸部にまで挿入することで、子宮頸部の内周面の様子をもれなく撮像すること
が可能となる。特に、膣腔内からその先の子宮頸管へ電子内視鏡１００を挿入する場合に
、子宮頸管の入り口の子宮膣部の内壁が電子内視鏡１００の段付部に当接することで、電
子内視鏡１００の挿入量が規制される。これにより、子宮頸管の内壁面に電子内視鏡１０
０の先端を確実に配置させることができ、挿入長さに対しても適正な位置での挿入停止が
なされる。
【００７２】
　使用形態としては、例えば、診察室で電子内視鏡１００を患者自身の手によって子宮頸
部にまで挿入してもらい、医師は別室で挿入位置を指示したり撮像画像をオンラインでモ
ニタ観察するようにすれば、患者の心理的負担が軽減され、もって検診人口を増やすこと
が可能となる。
【００７３】
　また、上述した電子内視鏡１００は、電源スイッチ１１３をオンにすれば対物レンズ７
７の位置が自動的に原点位置に戻り且つ撮像処理が自動的に行われるため、この電子内視
鏡１００を患者に貸し出し、患者自身が自宅で自身の子宮頸部の画像を撮像することが可
能となる。医者は、電子内視鏡１００を回収し、メモリ１０３内の撮像画像データを調べ
ることで、診断が可能となる。
【００７４】
　（ii)大腸用，直腸用の内視鏡としての使用例：
　大腸や直腸の検診を行う場合、従来は、先端部に撮像素子が搭載された内視鏡で観察す
るため、患部を斜め上方向から観察することになる。しかし、上述した実施形態の電子内
視鏡１００を患部位置まで挿入し、撮像を行えば、患部を垂直上方位置から観察すること
が可能となり、より詳細に観察ができ、精度の高い診断が可能となる。
【００７５】
　（iii）工業用内視鏡としての使用例：
　例えば、細い配管内の微細なキズを観察するような工業用の内視鏡として上述した実施
形態の電子内視鏡１００を用いることができる。観察対象となる孔や隙間の開口の大きさ
や挿入する深さに応じた寸法形状の電子内視鏡１００を用意する。上記したように、キズ
等に対して孔の内周面に対して垂直上方から観察できるため、より詳細な観察が可能とな
る。また、一度挿入すれば、広い範囲（移動レンズ枠８５ｃの軸方向の移動可能長さにお
ける全周囲の範囲）の観察が可能となり、小さなキズなどの見逃し率も低下する。
【図面の簡単な説明】
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【００７６】
【図１】本発明の一実施形態に係る電子内視鏡の外観斜視図である。
【図２】電子内視鏡の縦断面図である。
【図３】電子内視鏡の分解斜視図である。
【図４】撮像駆動ユニット部を含む一部拡大斜視図である。
【図５】対物レンズを配置した移動レンズ枠の動作を示す図で、（ａ）は上昇位置、（ｂ
）は下降位置を表す一部拡大斜視図である。
【図６】回転開始位置から半回転を（ａ）、回転開始位置から一回転を（ｂ）、回転の終
了した後退位置を（ｃ）に表した動作説明図である。
【図７】撮像駆動ユニット部の機能ブロック図である。
【図８】メモリに格納されている制御プログラムの処理手順を示すフローチャートである
。
【図９】撮像ステップを繰り返し実行するときの対物レンズの撮像視野の移動を例示する
図である。
【図１０】被検体内部を観察する様子（ａ），（ｂ），（ｃ）を示す説明図である。
【符号の説明】
【００７７】
　１１　本体部
　１１ｃ　雌ネジ
　１３　透光性カバー（透光性を有する筒体）
　１５　導入光学部
　１７　撮像駆動ユニット部（撮像部）
　１９　電源電池
　４７　画像メモリ
　５５　ハーフミラー
　５７　ＬＥＤ（発光体）
　７５ａ　対物レンズ保持孔（撮像孔）
　７７　対物レンズ
　７９　対物ミラー（光路を屈曲させるミラー）
　８５　レンズ駆動リング（回転体）
　８５ａ　雄ネジ
　８５ｂ　内歯車
　８５ｃ　移動レンズ枠
　９１　ステッピングモータ
　９３　モータギア（ギア）
　９５　アイドルギア（ギア）
１００　電子内視鏡
１０１　ＣＰＵ（制御手段）
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