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(54)【発明の名称】 内視鏡手術システム

(57)【要約】
【課題】  遠隔操作する際の操作性を向上し、手術時間
の短縮や手術の効率化を向上できる内視鏡手術システム
を提供する。
【解決手段】  内視鏡１２、３３や電気メス６、気腹装
置７等を用いて手術する場合、術者等は携帯端末４１に
より赤外線で制御装置としてのシステムコントローラ２
１に接続された赤外線通信ポート２５と無線通信を行う
ことができるが、その通信距離が制約されるため、より
通信距離を大きくする赤外線通信アダプタ４２を装着し
て使用することにより、携帯端末４１を操作する場合に
赤外線通信ポート２５に近づかなければならない制約を
外して、操作性を向上した。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】  被制御装置を制御する制御機能を有する
制御装置と、前記制御装置に対して第１の通信距離で前
記制御機能に関する情報を送受信可能な第１の無線通信
手段を有する遠隔操作装置とを備えた内視鏡手術システ
ムにおいて、
前記遠隔操作装置に着脱自在な装着部と、前記第１の無
線通信手段で送受信可能な前記情報を第１の通信距離よ
り長い第２の通信距離で送受信可能な第２の無線通信手
段とを有する通信アダプタを具備したことを特徴とする
内視鏡手術システム。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】本発明は内視鏡を用いて手術
を行う内視鏡手術システムに関する。
【０００２】
【従来の技術】医療分野において内視鏡が果たす役割は
大きく、近年では内視鏡を用いた外科手術なども行われ
ている。内視鏡外科手術では、腹腔を膨張させるために
用いる気腹装置や、生体組織を切除、あるいは凝固する
手技を行うための高周波焼灼装置といった手術用装置を
内視鏡装置に加えることによって、内視鏡で患部を観察
しながら各種処置を行うことができる。
【０００３】内視鏡装置および手術用装置を集中制御す
ることを目的とした内視鏡手術システムについては、操
作性の向上を目的として様々な試みがなされている。内
視鏡手術システムを遠隔操作する、リモートコントロー
ラなどの遠隔操作装置の開発もそのひとつである。
【０００４】
【発明が解決しようとする課題】特願２００１－３２１
１３８号では、上述した遠隔操作装置としてＰＤＡを、
無線通信手段として赤外線通信を用いた内視鏡手術シス
テムを提案している。しかし、ＩｒＤＡを例とする赤外
線通信では、内視鏡装置および手術用装置と遠隔操作装
置は互いの距離が最大でも１ｍ以上離れてはいけない、
内視鏡装置および手術用装置と遠隔操作装置の送受信部
は十分に対向する必要があるなどの制約がある。
【０００５】内視鏡外科手術のように多くの装置を利用
する手術システムに赤外線通信を応用することを考えた
場合、これらの制約は大きな問題となる。具体的には、
通信距離が短いために、遠隔操作を行う者は操作のたび
に装置に近づかなければならない。このことは手術時間
の遅れや、手術の効率を下げることにつながる。
【０００６】また、各装置の近づき方が不十分であった
り、各装置の対向が不十分だと通信に支障をきたし、結
果として誤作動を起こすことが考えられる。
【０００７】本発明は、上述した点に鑑みてなされたも
ので、遠隔操作する際の操作性を向上し、手術時間の短
縮や手術の効率化を向上できる内視鏡手術システムを提
供することを目的とする。
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【０００８】
【課題を解決するための手段】本発明は、被制御装置を
制御する制御機能を有する制御装置と、この制御装置に
対して第１の通信距離で前記制御機能に関する情報を送
信可能な第１の無線通信手段を有する遠隔操作装置とを
備えた内視鏡手術システムにおいて、前記遠隔操作装置
に着脱自在な装着部と、前記第１の無線通信手段で送信
可能な前記情報を第１の通信距離より長い第２の通信距
離で送信可能な第２の無線通信手段とを有する通信アダ
プタとを備えることにより、第１の通信距離より長い第
２の通信距離で送信可能として、遠隔操作装置を操作す
る場合に、制御装置側に近づくことを不要として、被制
御装置を遠隔制御できるように操作性を向上できるよう
にしている。
【０００９】
【発明の実施の形態】以下、図面を参照して本発明の実
施の形態を説明する。
（第１の実施の形態）図１ないし図１０は本発明の第１
の実施の形態に係り、図１は第１の実施の形態の内視鏡
手術システムの全体構成を使用例の配置状態で示し、図
２は内視鏡手術システムにおける主要部の内部構成を示
し、図３は携帯端末の外観形状による概略の構成を示
し、図４は赤外線通信アダプタの外観形状による概略の
構成を示し、図５は携帯端末と赤外線通信アダプタとの
接続部の構成を示し、図６は赤外線通信アダプタの内部
構成を示し、図７は携帯端末の処理内容を示し、図８は
図７において気腹装置を選択した場合の処理内容を示
し、図９は図７の処理内容におけるメインメニュー画面
を示し、図１０は図８の処理内容における設定値の入力
画面例を示す。
【００１０】図１に示すように内視鏡手術システム１は
手術室における患者２が載置される患者ベッド３の付近
に配置される。この内視鏡手術システム１は第１カート
４および第２カート５に搭載して構成される。第１カー
ト４には医療機器として例えば電気メス６、気腹装置
７、内視鏡用カメラ装置（カメラコントロールユニッ
ト）８、光源装置９およびＶＴＲ１０等の電気装置類
と、炭酸ガス等を充填したガスボンベ１１が載置されて
いる。
【００１１】患者２には内視鏡観察を行う第１の内視鏡
１２の挿入部が刺入され、この第１の内視鏡１２の接眼
部には撮像素子を内蔵したカメラヘッド（撮像装置）１
３が装着されている。そして、第１の内視鏡１２はライ
トガイドケーブル１４を介して光源装置９と接続され、
照明光が供給される。
【００１２】また、カメラヘッド１３はカメラケーブル
１５を介して内視鏡用カメラ装置８と接続され、撮像素
子で撮像した撮像信号に対して信号処理を行い、映像信
号に変換し、その映像信号を第１の表示装置１６に出力
し、撮像素子で撮像した内視鏡画像をＴＶモニタで構成
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した表示装置１６の表示面に表示する。
【００１３】また、患者２に刺入されたトラカールは気
腹チューブ１７を介して気腹装置７と接続され、気腹装
置７を経て気腹用の炭酸ガスが患者２の腹部内に送り込
まれ腹部内部を気腹する。このトラカールには電気メス
６とケーブル１８で接続された処置用電極が挿通され、
電気メスからの高周波電流を腹部内の治療すべき部位に
通電して切除等の処置を行えるようにしている。
【００１４】また、第１カート４には、例えば最上部に
載置された上記表示装置１６の他に、集中表示パネル１
９、操作パネル２０が載置されている。集中表示パネル
１９は、術中のあらゆるデータを選択的に表示させるこ
とが可能な表示手段となっている。操作パネル２０は、
例えば液晶ディスプレイ等の表示部とこの表示部上に一
体的に設けられた、例えばタッチセンサにより構成さ
れ、非滅菌域にいる看護婦等が操作する第１集中操作装
置となっている。
【００１５】さらに第１カート４には、この内視鏡手術
システム１を構成する電気メス６、気腹装置７等の医療
装置（被制御装置）を制御する制御機能を有するシステ
ムコントローラ２１が載置されている。このシステムコ
ントローラ２１は、上述の電気メス６、気腹装置７、内
視鏡用カメラ装置８、光源装置９、ＶＴＲ１０等が図２
に示す通信線２２を介して接続されている。
【００１６】図２に示すようにシステムコントローラ２
１はシリアル通信インターフェイス２３および赤外線通
信インターフェイス２４を内蔵している。図１に示すよ
うに赤外線通信インターフェイス２４における赤外線に
よる通信を行う部分となる赤外線通信ポート２５はシス
テムコントローラ２１の外部に配置され、ケーブル２６
を介してシステムコントローラ２１と接続されている。
【００１７】一方、第２カート５には、内視鏡用カメラ
装置２７、光源装置２８、画像処理装置２９、表示装置
３０および第２集中表示パネル３１とが載置されてい
る。光源装置２８はライトガイドケーブル３２を介して
第２の内視鏡３３に接続され、光源装置２８は照明光を
供給する。
【００１８】また、この第２の内視鏡３３にはカメラヘ
ッド３４が装着され、内視鏡用カメラ装置２７はカメラ
ケーブル３５を介してカメラヘッド３４に接続され、カ
メラヘッド３４に内蔵された撮像素子に対する信号処理
を行い、映像信号を生成する。
【００１９】表示装置３０は、内視鏡用カメラ装置２７
により生成した映像信号が入力され、対応する内視鏡画
像等を表示する。第２集中表示パネル３１は、術中のあ
らゆるデータを選択的に表示させることが可能になって
いる。
【００２０】これら内視鏡用カメラ装置２７、光源装置
２８、画像処理装置２９、表示装置３０及び第２集中表
示パネル３１は、第２カート５に載置された中継ユニッ
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ト３６に通信線３７（図２参照）を介して接続されてい
る。そして、この中継ユニット３６は、中継ケーブル３
８によって、上述の第１カート４に搭載されているシス
テムコントローラ２１に接続されている。
【００２１】また、ベッド３付近の滅菌域には、執刀医
等が操作する第２集中操作装置であるリモートコントロ
ーラ３９が配置され、このリモートコントローラ３９を
操作することにより制御装置（本体装置）としてのシス
テムコントローラ２１を介して内視鏡手術システム１を
構成する電気メス６、気腹装置７等の医療装置を制御す
る操作を行うことができるようになっている。
【００２２】また、本実施の形態では、内視鏡手術シス
テム１を構成する医療機器を遠隔操作する第３集中操作
装置としての携帯端末４１が設けてある。この携帯端末
４１は、例えばＰＤＡなどで形成される。また、本実施
の形態では、この携帯端末４１とシステムコントローラ
２１との無線通信を強化する装置としての通信アダプタ
４２が設けてあり、この通信アダプタ４２は、携帯端末
４１に装着して使用される。
【００２３】図３は携帯端末４１の外観を表したもので
ある。携帯端末４１は表示を行う表示装置４３と、入力
を行う入力装置４４を有する。この携帯端末４１は図２
に示すようにシリアル通信インターフェイス４５および
赤外線通信インターフェイス４６を備え、これらは実際
にシリアル通信及び赤外線通信を行う入出力部となるシ
リアル通信ポート４７及び赤外線通信ポート４８部分
が、携帯端末４１の上端部に配置され、これらシリアル
通信ポート４７及び赤外線通信ポート４８を介してシリ
アル通信及び赤外線通信を行えるようにしている。
【００２４】図４は赤外線通信アダプタ４２の外観を表
している。赤外線通信アダプタ４２は図２に示すように
シリアル通信インターフェイス４９及び赤外線通信イン
ターフェイス５０を備え、これらは実際にシリアル通信
及び赤外線通信を行う入出力部となるシリアル通信ポー
ト５１及び赤外線通信ポート５２部分が、赤外線通信ア
ダプタ４２の底面部と上端部に配置され、これらシリア
ル通信ポート５１及び赤外線通信ポート５２を介してシ
リアル通信及び赤外線通信を行えるようにしている。
【００２５】また、赤外線通信アダプタ４２は携帯端末
４１の例えば上端部分に着脱自在の接続機構が設けてあ
り、図４にその概略を示すように赤外線通信アダプタ４
２は携帯端末４１の上端部分に着脱自在で装着（接続）
される。そして、その接続の際に、以下に説明するよう
に携帯端末４１のシリアル通信ポート４７には赤外線通
信アダプタ４２のシリアル通信ポート５１が接続される
ようにしている。
【００２６】図５は携帯端末４１と赤外線通信アダプタ
４２の接続部を表したものである。赤外線通信アダプタ
４２における下端部に設けたシリアル通信ポート５１の
両側部にはフック５４ａ、５４ｂが軸５５ａ、５５ｂを
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回転軸として、バネによる力で矢印の方向に回転しよう
とする。
【００２７】一方、携帯端末４１の上端部のシリアル通
信ポート４７の両側部には、フック５４ａ、５４ｂと噛
み合う位置にフック５６ａ、５６ｂとが設けてある。そ
して、この携帯端末４１の上部側から赤外線通信アダプ
タ４２をシリアル通信ポート４７にシリアル通信ポート
５１に嵌入するように挿入して、フック５６ａ、５６ｂ
にフック５４ａ、５４ｂを噛み合わせることで赤外線通
信アダプタ４２は携帯端末４１に接続固定される。この
時、携帯端末４１のシリアル通信ポート４７と赤外線通
信アダプタ４２のシリアル通信ポート５１は電気的に接
続された状態となり、シリアルの通信が可能となる。
【００２８】なお、図２に示したように、システムコン
トローラ２１は第１カート４に搭載されている電気メス
６、気腹装置７、カメラ装置８、光源装置９およびＶＴ
Ｒ１０と、第２カート５に搭載されているカメラ装置２
１、光源装置２７および画像処理装置２３等の医療装置
を集中制御することができるようになっている。
【００２９】このため、システムコントローラ２１とこ
れらの装置との間で通信が成立している場合、システム
コントローラ２１は各医療装置の設定状態や操作スイッ
チ等の設定画面を集中表示パネル１９、３１に表示させ
ることができる。同時に、操作パネル２０やリモートコ
ントローラ３９を用いて設定値の変更等の入力操作を行
うことができる。
【００３０】一方、携帯端末４１は、内蔵した赤外線通
信インターフェイス４９の赤外線による入出力部として
の赤外線通信ポート４８を、システムコントローラ２１
の赤外線通信インターフェイス２４の赤外線通信ポート
２５に近い距離で、赤外線通信ポート４８と赤外線通信
ポート２５とで赤外線を送受できる状態に設定すること
で、携帯端末４１は、システムコントローラ２１と赤外
線による無線通信を行うことができ、携帯端末４１の操
作で各医療装置を遠隔制御できる。
【００３１】しかし、この場合には課題の欄で説明した
ように、携帯端末４１とシステムコントローラ２１側の
赤外線通信ポート２５との距離は１ｍ程度以内に設定し
なければならないという大きな制約があるため、本実施
の形態では赤外線通信アダプタ４２を携帯端末４１に装
着することにより、通信可能距離を増大して使用するこ
とができるようにしている。
【００３２】即ち、携帯端末４１は、シリアル通信イン
ターフェイス４５を介して赤外線通信アダプタ４２と通
信を行うことができ、赤外線通信アダプタ４２は赤外線
通信インターフェイス５０を介してシステムコントロー
ラ２１と通信を行うことができる。したがって、携帯端
末４１は赤外線通信アダプタ４２を介してシステムコン
トローラ２１と赤外線による無線通信を行うことができ
る。
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【００３３】図６は赤外線通信アダプタ４２の内部構成
を示したブロック図である。この赤外線通信アダプタ４
２を統括する制御を行うプロセッサ５７に対して、その
動作プログラムの格納や作業エリア或いはデータ格納等
に使用されるメモリ４８、シリアル通信インターフェイ
ス４９、赤外線通信インターフェイス５０がデータバス
５９を介して電気的に接続されている。
【００３４】シリアル通信インターフェイス４９はシリ
アル通信の制御を行うシリアル通信コントローラ６０
と、このコントローラ６０に接続されたシリアル通信ポ
ート５１から構成され、シリアル通信ポート５１に電気
的に接続される外部端末とのシリアル通信を担う。
【００３５】赤外線通信インターフェイス５０は赤外線
通信の制御を行う赤外線通信コントローラ６２と、この
コントローラ６２に接続された赤外線通信ポート５２と
から構成され、赤外線通信ポート５２による赤外線の送
受を介して外部端末との赤外線通信を担う。
【００３６】赤外線通信ポート５２は送信する信号のパ
ルス変調を行うパルス変調回路６４、このパルス変調回
路６４の出力信号を電流増幅する電流増幅回路６５およ
び電流増幅回路６５で電流増幅された（パルス変調され
た）送信信号で赤外線発光させる赤外線発光ダイオード
６６からなる送信部と、赤外線を受光する赤外線フォト
ダイオード６７と、赤外線フォトダイオード６７で光電
変換された信号を電流増幅する電流増幅回路６８および
この電流増幅された信号をパルス復調するパルス復調回
路６９とからなる受信部とで構成される。
【００３７】そして、プロセッサ５７は、シリアル通信
ポート５１が携帯端末４１のシリアル通信ポート４７に
接続されると、携帯端末４１内部の図示しないプロセッ
サによる動作と協調した動作を行うようになる。
【００３８】具体的には、携帯端末４１がシリアル通信
ポート４７によりシリアル通信を行う内容を赤外線通信
インターフェイス５０による赤外線通信で行う内容に加
工（変換）する制御動作を行うようにする。この場合、
赤外線通信インターフェイス５０は赤外線通信の際の送
信強度及び受信感度を向上して、遠距離での赤外線通信
を可能にすることが特徴となっている。
【００３９】次に、このような構成の本実施の形態の作
用を図７～図１０を参照して説明する。図７および図８
はソフトウェアの処理手順の概要を表したフローチャー
トであり、図９および図１０は携帯端末４１の表示装置
４３に表示するユーザインターフェイスを表す。
【００４０】図１或いは図４に示すように携帯端末４１
に赤外線通信アダプタ４２を装着することにより、携帯
端末４１はそのシリアル通信ポート５１が赤外線通信ア
ダプタ４２のシリアル通信ポート５１と接続され、赤外
線通信アダプタ４２は携帯端末４１と一体化した動作を
行うことが可能な状態となる。
【００４１】電源が投入されて携帯端末４１のソフトウ
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7
ェアが起動されて、図７に示すように開始すると、最初
のステップＳ１においてメインメニュー表示の処理を行
う。つまり、図９に示すように携帯端末４１の表示装置
４３にはメインメニューが表示される。このメインメニ
ューでは操作したい医療装置（ここでは電気メス、気腹
装置、…、ＶＴＲ）と共に終了の項目が表示され、ユー
ザ（具体的には、医師、或いは看護婦）はカーソル７１
により選択することができる。その後、入力装置４４に
よるユーザからの入力を待つ状態となる。
【００４２】つまり、図７に示すようにステップＳ２の
電気メスが選択されたかの判断、ステップＳ３の気腹装
置が選択されたかの判断、…（ＶＴＲが選択されたかの
判断、）、ステップＳ４の終了が選択されたかの判断が
行われる。そして、ユーザはカーソル７１を動かして、
操作したい医療装置（手術装置）を選択すると、選択さ
れた各医療装置の設定フローに移行する。
【００４３】つまり、図７において、電気メス６を選択
すると、ステップＳ５の電気メスの設定の処理に移り、
その処理の後にステップＳ１に戻る。また、気腹装置７
を選択すると、ステップＳ６の気腹装置７の設定の処理
に移り、その処理の後にステップＳ１に戻る。
【００４４】このため、例えば図９に示すようにカーソ
ル７１で気腹装置７を選択すると、ステップＳ６の気腹
装置７の設定の処理に移る。また、ユーザが手術装置を
選択しない場合の判定も行われる。つまり、ステップＳ
４に示すように終了を選択した場合、ステップＳ７にて
ソフトウェアが終了する。
【００４５】図８にて、例えば気腹装置７の設定の処理
を説明する。図９で気腹装置７を選択すると、図８の気
腹装置７の設定が開始し、最初のステップＳ１１におい
て携帯端末４１は気腹装置７の現在の設定値をシステム
コントローラ２１から受信する。
【００４６】この場合、「設定値を送信」させる命令を
含んだデータが、携帯端末４１のシリアル通信インター
フェイス４５より発信される。そのデータは赤外線通信
アダプタ４２のシリアル通信インターフェイス４９を介
してメモリ５８に記憶される。
【００４７】その後、そのデータはプロセッサ５７およ
び赤外線通信コントローラ６２で赤外線通信用に加工さ
れる。ディジタル信号であるデータはパルス変調回路６
４でアナログ信号に変換される。ここでは、ＰＰＭなど
のパルス変調方式によって変換がなされた後に、対応す
る電流変動という形のアナログ信号が生成される。つま
り、電流増幅回路６５に伝えられるのは、パルス変調を
受けた電流変動という形のデータである。そして、この
電流増幅回路６５ではこの電流値の増幅が行われる。
【００４８】一般に赤外線発光ダイオードは通電する電
流の値を増強するとその放射強度が上がる。本実施の形
態では電流増幅回路６５の電流増幅率を大きく設定する
ことで、電流増幅回路６５で生成される電流変動が赤外
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線発光ダイオード６６で赤外線の放射強度の変動に変換
されるときに、その赤外線の放射強度をより強くするも
のであり、（携帯端末４１のみによる場合よりも）遠距
離まで送信することができる。
【００４９】システムコントローラ２１が赤外線通信ポ
ート２５を介してデータを受信し、「設定値を送信」す
ることが可能な場合、システムコントローラ２１は気腹
装置７の現在の設定値を赤外線通信ポート２５より発信
する。その設定値のデータは赤外線放射強度の変動とい
う形で赤外線通信アダプタ４２の赤外線フォトダイオー
ド６７にて受信される。
【００５０】赤外線フォトダイオード６７にて受信さ
れ、電流増幅回路６８で電流増幅された後、パルス復調
回路６９に入力され、パルス復調回路６９で復調された
ディジタル信号のデータを得る。この場合も電流増幅回
路６８で電流増幅されるので、（携帯端末４１のみによ
る場合よりも）遠距離からの微弱な赤外線の場合でも受
信することができる。つまり、（受信感度を向上して）
受信可能な距離を増大できる。
【００５１】そのデータはメモリ５８に記憶され、時期
を待ってシリアル通信インターフェイス４９より携帯端
末４１に送信される。その後、図８のステップＳ１２に
おいて画面の更新を行う。つまり、図９のメニュー画面
から図１０に示す気腹装置の設定画面を表示装置４３に
表示するように画面の更新をする。
【００５２】次にステップＳ１３に示すように（携帯装
置４１において）ユーザが設定値の入力を行ったかの判
定が行われる。例えば図１０に示すように入力しようと
する位置にカーソル７１を設定して、設定しようとする
データの入力を行う。入力が行われた場合、ステップＳ
１４にて携帯装置４１は、システムコントローラ２１に
入力されている設定値（を変更する設定値）のデータの
送信を行い、設定値を変更させる。
【００５３】この場合、「設定値を変更」させる命令を
含んだデータが、ステップＳ１１の場合と同様にシステ
ムコントローラ２１へ伝えられる。そして、設定値の変
更を行ってステップＳ１１に戻る。
【００５４】設定値の入力が行われないと、ステップＳ
１５にてメニューに戻るが選択されたかの判定が行わ
れ、戻るが選択された場合、ステップＳ１６に移行して
気腹装置７の設定フローを終了してメインメニューの画
面表示、つまり図７のステップＳ１に戻る。ユーザが設
定値の入力を行わず、メニューに戻ることを選択しない
場合、ステップＳ１１に戻って現在値の受信を行う。以
上がソフトウェアの処理手順の概要である。
【００５５】このように本実施の形態によれば、携帯端
末４１に赤外線通信アダプタ４２を接続することによ
り、赤外線による送信強度を大きくすると共に、受信し
た場合の感度も向上して、赤外線による通信可能な距離
を増大できるので、医師あるいは看護婦は、赤外線通信
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アダプタ４２を接続した携帯端末４１を携帯して、赤外
線通信ポート５２がシステムコントローラ２１の赤外線
通信ポート１９と対向する位置において、停止した状態
はもとより移動しながら使用することもできるようにな
る。
【００５６】従って、本実施の形態は以下の効果を有す
る。赤外線通信アダプタ４２の赤外線放射強度が上がる
ので、携帯端末４１を携帯した医師、あるいは看護婦
が、赤外線が届く距離まで赤外線通信ポート２５に近づ
く手間を少なからず省くことができるので、使い勝手を
向上し、手術時間の短縮や手術の効率化を向上すること
ができる。
【００５７】以上では、赤外線通信アダプタ４２は携帯
端末４１にのみ接続する前提で説明を行ったが、同様の
構成で赤外線通信ポート２５に装着できる形状の赤外線
通信アダプタを用意すれば、さらに効果を高めることが
できる。
【００５８】（第２の実施の形態）次に図１１および図
１２を参照して本発明の第２の実施の形態を説明する。
図１１は第２の実施形態における赤外線通信アダプタ４
２Ｂを示す。この赤外線通信アダプタ４２Ｂは第１の実
施形態における赤外線通信アダプタ４２の構成を変更し
たものである。
【００５９】図１１に示す赤外線通信アダプタ４２Ｂも
第１の実施の形態と同様に、赤外線通信ポート２５ある
いは携帯端末４１に接続する形で利用する。本実施の形
態における赤外線通信アダプタ４２Ｂは、ふたつの赤外
線通信ポート７３および７４とを有する。赤外線通信ポ
ート７３は赤外線通信アダプタ４２を携帯端末４１に接
続した時点では、図１１の２点鎖線で示すように携帯端
末４１の赤外線通信ポート４８と対向する位置に設けて
ある。図１２は本実施の形態における赤外線通信アダプ
タ４２Ｂの内部構成を表したブロック図である。赤外線
通信アダプタ４２Ｂには、赤外線フォトダイオード７
５、電流増幅回路７６、赤外線発光ダイオード７７から
なる送信部と、赤外線フォトダイオード７８、電流増幅
回路７９、赤外線発光ダイオード８０からなる受信部と
で構成される。
【００６０】次に本実施の形態の作用を説明する。送信
部は、携帯端末４１がシステムコントローラ２１に向け
て行う赤外線の発信を仲介する。携帯端末４１の赤外線
通信ポート４８より発信される放射強度の小さい赤外線
を赤外線フォトダイオード７５が受信して、その赤外線
信号は一度、電流変動に変換される。電流増幅回路７６
は電流増幅率が大きく、赤外線フォトダイオード７５の
出力電流を増幅する。電流増幅回路７６が生成する電流
変動を赤外線発光ダイオード７７が赤外線の放射強度の
変動に変換し、システムコントローラ２１の赤外線通信
ポート２５に向けてこの赤外線を発信する。
【００６１】受信部は、逆にシステムコントローラ２１
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が携帯端末４１に向けて行う赤外線の発信を仲介する。
つまり、システムコントローラ２１の赤外線通信ポート
２５により送信される赤外線は赤外線フォトダイオード
７８が受信して、その赤外線信号は一度、電流変動に変
換され、電流増幅回路７９は電流増幅率が大きく、赤外
線フォトダイオード７８の出力電流を増幅する。電流増
幅回路７９が生成する電流変動を赤外線発光ダイオード
８０が赤外線の放射強度の変動に変換し、携帯端末４１
の赤外線通信ポート４８に向けてこの赤外線を発信す
る。
【００６２】このように本実施の形態においても、送信
する赤外線の強度を増大して送信可能な距離を増大する
と共に、受信した赤外線の強度を増大して受信可能な距
離を増大して、赤外線による通信可能な距離を増大して
いるので、ユーザは第１の実施の形態の場合とほぼ同様
に使い勝手の良い状態で使用することができる。
【００６３】なお、システムコントローラ２１が本実施
の形態における赤外線通信アダプタ４２Ｂを装着してい
る場合、受信部はなくてもよい。ただし、赤外線通信ア
ダプタ４２Ｂは、携帯端末４１の赤外線通信ポート４８
の受信部が赤外線を受信できる形状でなければならない
（例えば、携帯端末４１の赤外線通信ポート４８におけ
る（受信部を構成する）赤外線フォトダイオードに対向
する（赤外線通信アダプタ４２Ｂ）部分は切り欠かれて
（或いは透明部材にして）赤外線フォトダイオードが赤
外線を受光できるようにする）。
【００６４】このため、医師あるいは看護婦は、赤外線
通信アダプタ４２Ｂを接続した携帯端末４１を携帯し
て、赤外線通信ポート７４がシステムコントローラ２１
の赤外線通信ポート２５と対向する位置で、停止した状
態はもとより移動しながら使用することもできる。
【００６５】従って本実施の形態は以下の効果を有す
る。第１の実施形態と比較して、赤外線通信アダプタ４
２Ｂを比較的安価に構成することができる効果がある。
その他は第１の実施形態と同様の効果を有する。
【００６６】（第３の実施の形態）次に図１３ないし図
１６を参照して本発明の第３の実施の形態を説明する。
図１３は第３の実施の形態における赤外線通信アダプタ
４２Ｃの外観を表したものである。この赤外線通信アダ
プタ４２Ｃは、携帯端末４１等に着脱できる接続部と、
赤外線通信ポート８２およびシリアル通信ポート５１を
有し、第１の実施の形態と同様に、携帯端末４１（或い
は赤外線通信ポート２５）に接続する形で利用するよう
にしている。
【００６７】図１４（Ａ）は本実施の形態における赤外
線通信アダプタ４２Ｃの赤外線通信ポート８２の概略の
構成を表したものであり、図１４（Ｂ）は図１４（Ａ）
のＡ矢印方向から見た場合の機能図を示す。
【００６８】本実施の形態における赤外線通信アダプタ
４２Ｃの赤外線通信ポート８２は、赤外線発光ダイオー
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ド８４と赤外線フォトダイオード８５を有すると共に、
赤外線通信ポート８２をより良好な赤外線通信ができる
ように設定角度を可変設定するためのマニピュレータ８
６が設けてある。このマニピュレータ８６は互いに回転
軸が垂直なモータ８７およびモータ８８を有しており、
図１５に示すプロセッサ５７によりマニピュレータコン
トロ－ラ９１を介して駆動される。
【００６９】図１４（Ａ）に示すように、赤外線フォト
ダイオード８５は赤外線通信アダプタ４２Ｃの上面に対
して、上方に突出する支持軸８９の先端に取り付けら
れ、図１４（Ｂ）にも示すように（上面に対して直交す
る）垂直な軸の回りでモータ８７が回転することにより
モータ８８と共に、その上面の回りで回転され、またモ
ータ８７の回転軸と直交する方向に回転自在に取り付け
られたモータ８８の回転により、赤外線フォトダイオー
ド８５を取り付けた支持軸８９は上面と任意の角度に設
定できるようにしている。
【００７０】図１５は通信アダプタ４２Ｃの内部構成を
示したブロック図である。この通信アダプタ４２Ｃの構
成は図６において、さらにマニピュレータコントローラ
９１を設けてマニュピュレータ８６を制御する構成にし
たものである。
【００７１】具体的に説明すると、通信アダプタ４２Ｃ
を統括するプロセッサ５７に対して、メモリ５８、シリ
アル通信インターフェイス４９、赤外線通信インターフ
ェイス５０およびマニピュレータコントローラ９１がデ
ータバス５９を介して電気的に接続されている。
【００７２】このプロセッサ５７は第１の実施の形態で
説明した場合の機能制御の他に、さらにマニピュレータ
コントローラ９１を介してマニピュレータ８６を駆動
し、赤外線通信ポート８２を後述するように赤外線通信
を（経時的に或いは常時）適切な状態の角度に設定する
制御動作を行う。シリアル通信インターフェイス４９は
シリアル通信コントローラ６０とシリアル通信ポート５
１とから構成され、外部端末とのシリアル通信を担う。
【００７３】赤外線通信インターフェイス５０は赤外線
通信コントローラ６２と赤外線通信ポート８２から構成
され、外部端末との赤外線通信を担う。赤外線通信ポー
ト５２はパルス変調回路６４、電流増幅回路６５および
赤外線発光ダイオード８４からなる送信部と、赤外線フ
ォトダイオード８５、電流増幅回路６８およびパルス復
調回路６９からなる受信部とで構成される。
【００７４】次に本実施の形態の作用を説明する。マニ
ピュレータコントローラ９１はモータ８７およびモータ
８８を駆動することで、マニピュレータ８６の動作を制
御し、特に通信アダプタ４２Ｃの上面から突出する赤外
線フォトダイオード８５（が先端に取り付けられた支持
軸８９）の向き（３次元的角度）を変える。
【００７５】モータ８７によって定まる赤外線フォトダ
イオード８５の（基準方向ｘo ）からの角度をｘとし、
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モータ８８によって定まる（基準方向ｙo ）からの角度
をｙとすると、マニピュレータ８６を駆動することの目
的は、赤外線フォトダイオード８５の赤外線受光感度が
比較的高い角度ｘおよびｙを探索してその状態に設定す
ることにより良好な赤外線による通信状態に設定するこ
とである。マニピュレータ８６は赤外線通信開始時に赤
外線フォトダイオード８５の向きを決める。
【００７６】この場合、可能な限り角度ｘおよびｙを変
えて、赤外線フォトダイオード８５の赤外線受光感度が
高い角度を探索して、その角度に赤外線フォトダイオー
ド８５の向きを可変設定する。
【００７７】さらに、マニピュレータ８６は赤外線通信
の途中でも赤外線フォトダイオード８５の向きを変え
る。図１６はこの時の赤外線フォトダイオード８５の赤
外線受光感度が高い角度を探索する様子を表したもので
ある。
【００７８】マニピュレータ８６は赤外線フォトダイオ
ード８５の角度ｘおよびｙに微小な摂動を加える。赤外
線受光感度がもとの角度よりも低かった場合は、赤外線
フォトダイオード８５をもとの角度に戻す。
【００７９】赤外線受光感度がもとの角度と等しいかそ
れ以上の場合、もとの角度には戻らず、そこからさらに
感度が高い角度を探索する。つまり、赤外線通信に支障
をきたさない範囲で移動することを繰り返すことで、赤
外線フォトダイオード８５はその赤外線受光感度が局所
的に最も高い向き（角度）に設定される。この向きは赤
外線通信ポート８２の赤外線フォトダイオード８５がシ
ステムコントローラ２１側の赤外線通信ポート２５と対
向する状態に対応する。
【００８０】図１６ではこのようにして、元の角度より
もより赤外線受光感度が高い角度の位置（矢印で示した
角度位置）に設定する。なお、図１６では赤外線受光感
度が高い領域ほど、黒くなる網目模様で示している。マ
ニピュレータコントローラ９１の制御以外の点で、赤外
線通信アダプタ４２Ｃの動作は第１の実施の形態と同様
である。また、赤外線発光ダイオード８４を赤外線フォ
トダイオード８５と同時に動かせるようにしてもよい。
つまり、受信手段（より具体的には受信素子）側と共
に、送信素子側も同様に制御するようにしても良い。ま
た、受信素子を制御する代わりに、送信素子を制御する
ようにしても良い。
【００８１】医師あるいは看護婦は、赤外線通信アダプ
タ４２Ｃを接続した携帯端末４１を携帯して使用する。
赤外線通信ポート８２はシステムコントローラ２１の赤
外線通信ポート２５と対向するように自身が向きを変え
るため、医師や看護婦が対向する状態となるように移動
する必要性を少なくできる。
【００８２】本実施の形態は以下の効果を有する。
【００８３】マニピュレータ８６が赤外線フォトダイオ
ード８５を動かすことで、赤外線通信ポート８２が赤外
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線を受光しやすくなる。したがって、携帯端末４１を携
帯する医師あるいは看護婦が、赤外線通信ポート８２と
赤外線通信ポート２５とが対向する位置まで手術室内を
移動する手間を少なからず省くことができ、使い勝手を
向上でき、手術時間の短縮等に効果がある。
【００８４】なお、上述の説明では携帯端末４１に装着
される赤外線通信アダプタ４２Ｃにおける赤外線通信ポ
ート８２の角度を常時、良好な通信をできるように設定
する制御を行う場合で説明したが、システムコントロー
ラ２１側の赤外線通信ポート２５に対しても同様の制御
を行うようにしても良い。
【００８５】（第４の実施の形態）次に図１７を参照し
て本発明の第４の実施の形態を説明する。図１７は第４
の実施の形態の内視鏡手術システム９４を示す。この内
視鏡手術システム９４は第１の実施の形態の内視鏡手術
システム１において、さらに赤外線通信ポート支持カー
ト９５を設け、この赤外線通信ポート支持カート９５に
（第１の実施の形態においては第１カート４に載置して
いた）赤外線通信ポート２５を載置した構成にしたもの
である。
【００８６】この赤外線通信ポート支持カート９５はそ
の下端に移動自在のキャスタが設けてあり、任意の位置
への移動が容易にできるようにしている。
【００８７】また、赤外線通信ポート２５は赤外線通信
ポート支持カート９５における例えば可動アーム片９９
の先端に取り付けられたおり、その可動アーム９９の基
端は回動自在に支持されており、手動で自由に設定する
ことができる。そして、ユーザは可動アーム片９９の先
端の赤外線通信ポート２５をユーザが携帯する携帯端末
４１に取り付けた赤外線通信アダプタ４２の赤外線通信
ポート５２に対向する方向に設定し易いようにしてい
る。その他は第１の実施の形態と同様の構成である。
【００８８】次に本実施の形態の作用を説明する。医師
あるいは看護婦が赤外線通信ポート支持カート９５を赤
外線通信が易い位置に移動設定して、手術を行うように
する。本実施の形態は以下の効果を有する。赤外線通信
がし易い位置に赤外線通信ポート１９を移動しやすいの
で、手術の効率向上につながる。その他は第１の実施の
形態と同様の効果を有する。
【００８９】（第５の実施の形態）次に図１８を参照し
て本発明の第５の実施の形態を説明する。図１８は第５
の実施の形態の内視鏡手術システム９６を示す。この内
視鏡手術システム９６は第１の実施の形態の内視鏡手術
システム１において、赤外線通信ポート支持アーム９７
を設け、この赤外線通信ポート支持アーム９７に（第１
の実施形態においては第１カート４に載置していた）赤
外線通信ポート２５を取り付けた構成にしたものであ
る。
【００９０】この赤外線通信ポート支持アーム９７は、
手術室の天井９８より懸架されている。ただし、ケーブ
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ル２６は手術室壁面に埋め込まれている。赤外線通信ポ
ート支持アーム９７の可動アーム片９９は、赤外線通信
ポート２５の向きを手動で自由に変えることができるよ
うにしている。また、天井９８より下方に懸架する部分
も回動自在にしている。
【００９１】その他は第１の実施の形態と同様の構成で
ある。
【００９２】次に本実施の形態の作用を説明する。医師
あるいは看護婦が赤外線通信ポート支持アーム９８の基
端部や可動アーム片９９を手動で動かし、赤外線通信が
易い角度に設定して、手術を行うようにする。
【００９３】本実施の形態は以下の効果を有する。第４
の実施の形態に較べて赤外線通信ポート２５の移動範囲
は狭いが、カート４の周辺に赤外線通信ポート支持カー
ト９５を設置する必要ないために手術室が狭くなるのを
避けることができ、使い勝手が向上し、手術の効率化等
の向上につながる。
【００９４】なお、可動アーム片９９の先端の赤外線通
信ポート２５の角度或いは方向を、第３の実施の形態で
説明したように制御して、常時、赤外線通信が易い角度
に設定維持するようにしても良い。
【００９５】なお、第１の実施の形態の赤外線通信アダ
プタ４２等において、その赤外線通信ポート５２を赤外
線通信アダプタ４２からケーブル等で延出したそのケー
ブルの端部に設ける等し、その端部を例えば医師等のユ
ーザの頭部等に装着できるようにして、ユーザの向きが
変化しても赤外線の通信が遮られることなく、行えるよ
うにしても良い。なお、上述した各実施の形態等を部分
的等で組み合わせる等して構成される実施の形態等も本
発明に属する。
【００９６】［付記］
１．請求項１において、前記遠隔操作装置は携帯用コン
ピュータ（携帯端末）である内視鏡手術システム。
２．請求項１において、前記通信アダプタの無線通信手
段は赤外線通信手段である内視鏡手術システム。
３．請求項１において、前記通信アダプタの無線通信部
が自律して動き、送信方向、あるいは受信方向、あるい
は送受信双方の方向を変えることを特徴とする内視鏡手
術システム。
【００９７】４．被制御装置を制御する制御機能を有す
る制御装置と、前記制御装置に対して第１の通信位置で
前記制御機能に関する情報を送受信可能な無線通信手段
を有する遠隔操作装置とを備えた内視鏡手術システムに
おいて、前記制御装置の無線通信部を第２の通信位置に
移動できる手段を具備したことを特徴とする内視鏡手術
システム。
【００９８】
【発明の効果】以上説明したように本発明によれば、内
視鏡手術システムを無線通信によって遠隔操作するとき
に、通信距離を増大するようにしているので、手術効率
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の低下、装置の誤作動を防ぐことができ、操作性を向上
することができる。
【図面の簡単な説明】
【図１】本発明の第１の実施の形態の内視鏡手術システ
ムの全体構成を使用例の配置状態で示す図。
【図２】内視鏡手術システムにおける主要部の内部構成
を示すブロック図。
【図３】携帯端末の外観を示す図。
【図４】赤外線通信アダプタの概略を示す図。
【図５】携帯端末と赤外線通信アダプタとの接続部の構
成を示す斜視図。
【図６】赤外線通信アダプタの内部構成を示すブロック
図。
【図７】携帯端末の処理内容を示すフローチャート図。
【図８】図７において気腹装置を選択した場合の処理内
容を示すフローチャート図。
【図９】図７の処理内容におけるメインメニュー画面を
示す図。
【図１０】図８の処理内容における設定値の入力画面例
を示す図。
【図１１】本発明の第２の実施の形態における赤外線通
信アダプタの概略を示す図。
【図１２】赤外線通信アダプタの内部構成を示すブロッ
ク図。
【図１３】本発明の第３の実施の形態における赤外線通
信アダプタの概略を示す図。
【図１４】赤外線通信アダプタにおける赤外線受光素子
をマニピュレータで直交する２方向の回りの任意の角度
位置に設定できるようにした構成の説明図。
【図１５】赤外線通信アダプタの主要部の構成を示すブ
ロック図。
【図１６】マニピュレータを駆動して赤外線受光素子を
光感度が高い状態の角度位置に探索して設定する様子の
説明図。 *

16
*【図１７】本発明の第４の実施の形態の内視鏡手術シス
テムの構成図。
【図１８】本発明の第５の実施の形態の内視鏡手術シス
テムの構成図。
【符号の説明】
１…内視鏡手術システム
４，５…カート
８，２７…内視鏡用カメラ装置（カメラコントロール）
９，２８…光源装置
１２，３３…内視鏡
１３，３４…カメラヘッド
１６，３０…表示装置
１９，３１…集中表示パネル
２０…操作パネル
２１…システムコントローラ
２３，４５，４９…シリアルインタフェース
２４，４６，５０…赤外線インタフェース
２５…赤外線通信ポート
２６…ケーブル
３６…中継ユニット
４１…携帯端末
４２…通信アダプタ
４３…表示装置
４４…入力装置
４７…シリアル通信ポート
４８…赤外線通信ポート
５１…シリアル通信ポート
５４ａ，５４ｂ…フック
５７…プロセッサ
６０…シリアル通信コントローラ
６２…赤外線通信コントローラ
６５，６８…電流増幅回路
６６…赤外線発光ダイオード
６７…赤外線フォトダイオード

【図３】 【図４】
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摘要(译)

要解决的问题：提供一种内窥镜手术系统，该系统能够改善远程控制时
的可操作性，缩短手术时间并提高手术效率。 解决方案：当使用内窥镜
12、33，电动手术刀6，气腹设备7等进行操作时，外科医生等使用通过
便携式终端41连接到系统控制器21的红外通信作为控制设备，通过红外
线进行控制。 尽管可以与端口25进行无线通信，但是由于通信距离受到
限制，因此安装了增加通信距离的红外通信适配器42并用于操作移动终
端41。 通过消除必须接近端口25的限制，提高了可操作性。
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