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(57)【要約】
【課題】ゾンデ交換時に焦点合わせを必要とせず、従っ
て、取扱いがより簡単で確実な形式のものを提供する。
【解決手段】ハンドグリップ（５）が、連結領域に接触
端部面を有しており、該接触端部面が、結像システムに
対して定常の間隔を有しており、ゾンデ画像導波ファイ
バ束が、ハンドグリップ接触端部面に対して平面平行な
ゾンデ接触端部面を有しており、連結部（４）にハンド
グリップ（５）に対してゾンデ（２）を長手方向で位置
決めするための緊締装置が配置されており、連結部緊締
装置の緊締位置において、ゾンデ接触端部面が、ハンド
グリップ接触端部面に接触しているようにした。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　内視鏡（１）であって、ハンドグリップ（５）と該ハンドグリップ（５）に交換可能に
接続可能なゾンデ（２）とが設けられており、ハンドグリップ（５）に結像光学系（２９
）を備えた結像システム（４０）と照明装置（３２）とが配置されており、ハンドグリッ
プ（５）の遠位の端部が、ゾンデ（２）の連結ための連結部（４）を有しており、交換可
能なゾンデ（２）に、画像導波ファイバ束（８）と光導波ファイバ束とが備え付けられて
いる形式のものにおいて、ハンドグリップ（５）が、連結領域に接触端部面（２７）を有
しており、該接触端部面（２７）が、結像システム（４０）に対して定常の間隔を有して
おり、ゾンデ画像導波ファイバ束（８）が、ハンドグリップ接触端部面（２７）に対して
平面平行なゾンデ接触端部面（１２）を有しており、連結部（４）にハンドグリップ（５
）に対してゾンデ（２）を長手方向で位置決めするための緊締装置が配置されており、連
結部緊締装置の緊締位置において、ゾンデ接触端部面（１２）が、ハンドグリップ接触端
部面（２７）に接触していることを特徴とする、内視鏡。
【請求項２】
　連結部（４）が、有利には対称的に配置されたばねフック（２１）を備えた差込み係止
結合部を有しており、ばねフック（２１）が、ゾンデケーシング（１１）に設けられたリ
ング溝（２６）に係合する、請求項１記載の内視鏡。
【請求項３】
　緊締装置が、連結部（４）の近位の端部の外周面に緊締ねじ山（２２）を有しており、
該緊締ねじ山（２２）が、ハンドグリップケーシング（３４）に結合されるねじ山ソケッ
ト（２３）に係合する、請求項１または２記載の内視鏡。
【請求項４】
　ゾンデ（２）とハンドグリップ（５）との間に、該ハンドグリップ（５）に対してゾン
デ（２）を相対回動不能に配向するために使用可能なセンタリングアダプタ（３）が設け
られている、請求項１から３までのいずれか一項記載の内視鏡。
【請求項５】
　照明装置（３２）が、ハンドグリップにおいて長手方向で可動に支承されており、ばね
によりゾンデ光導波ファイバ束に接触して保持される、請求項１から４までのいずれか一
項記載の内視鏡。
【請求項６】
　ゾンデ（２）が、ゾンデ画像導波ファイバ束（８）の近位の端部を収容するための画像
導波ファイバ束ソケット（９）を有しており、該画像導波ファイバ束ソケット（９）の近
位の端部が、ゾンデ画像導波ファイバ束（８）の接触端部面（１２）に対して平面平行に
位置している、請求項１から５までのいずれか一項記載の内視鏡。
【請求項７】
　ハンドグリップ結像システム（４０）が、ハンドグリップ結像光学系（２９）に対して
定常の間隔をもって、たとえばＣＣＤまたはＣＭＯＳ画像センサといった受像体（３０）
を有している、請求項１から６までのいずれか一項記載の内視鏡。
【請求項８】
　連結部緊締装置の緊締位置において、連結部外側部分（２４）とねじ山ソケット（２３
）との間隔（Ａ）が、差込み係止結合部の解除経路よりも僅かに設定されている、請求項
２から７までのいずれか一項記載の内視鏡。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は内視鏡であって、ハンドグリッと該ハンドグリップに交換可能に接続可能なゾ
ンデとが設けられており、ハンドグリップに結像光学系を備えた結像システムと照明装置
とが配置されており、ハンドグリップの遠位の端部が、ゾンデの連結ための連結部を有し
ており、交換可能なゾンデに、画像導波ファイバ束と光導波ファイバ束とが備え付けられ
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ている形式のものに関する。
【背景技術】
【０００２】
　交換可能なゾンデを備えた内視鏡は先行技術から公知である。たとえば、特許明細書Ｄ
Ｅ１９７１５５１０Ｃ２から、内視鏡とカメラモジュールとの連結装置を備えた内視鏡が
公知である。連結装置は両部分の分離を許容する。この連結装置は、管状溝を有している
一方で、この管状溝に係合するためのロック体を有している。内視鏡はフォーカスするた
めの調整リングを備えたフォーカス装置を有していて、これによって内視鏡交換もしくは
カメラモジュール交換の後で、結像光学系をフォーカスすることができる。このためにフ
ォーカス装置は可動なレンズを有している。このことは、相応の手間とコストとを必要と
する。さらに運転中に焦点を意図せずにずれるという危険がある。
【特許文献１】ＤＥ１９７１５５１０Ｃ２
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　従って、本発明の課題は、冒頭で述べた形式の内視鏡を改良して、ゾンデ交換時に焦点
合わせを必要とせず、従って、取扱いがより簡単で確実な形式のものを提供することであ
る。
【課題を解決するための手段】
【０００４】
　この課題を解決するために本発明の構成では、ハンドグリップが、連結領域に接触端部
面を有しており、該接触端部面が、結像システムに対して定常の間隔を有しており、ゾン
デ画像導波ファイバ束が、ハンドグリップ接触端部面に対して平面平行なゾンデ接触端部
面を有しており、連結部にハンドグリップに対してゾンデを長手方向で位置決めするため
の緊締装置が配置されており、連結部緊締装置の緊締位置において、ゾンデ接触端部面が
、ハンドグリップ接触端部面に接触しているようにした。
【発明の効果】
【０００５】
　緊締位置においてハンドグリップ接触端部面に接触しているゾンデ接触端部面により、
ゾンデはハンドグリップ結像システム、特に結像光学系に対して一義的に定常の位置にあ
る。つまりゾンデを既に製造時に接触端部面の固定されたフォーカス点に設けることがで
きる。その結果、ハンドグリップへのゾンデの連結時にはもはや焦点合わせは必要ではな
い。従って、ハンドグリップまたはゾンデにおけるフォーカス装置を省くということが可
能である。これにより製造はより廉価で簡単になる。さらにゾンデ交換はより迅速に簡単
に実施可能であり、運転中にフォーカスが意図せずにずれることはない。緊締装置により
連結部はロックされ、これによりゾンデの意図しない解離は防がれる。
【０００６】
　本発明の有利な構成では、連結部は差込み係止結合部を有している。この場合、有利に
は連結部に対称的に配置された係止フックは、ゾンデケーシング内のリング溝内に係合す
る。これによりゾンデは軸線方向の差合い時に既にハンドグリップにおいて保持され、次
いで緊締装置により付加的に位置決めされる。
【０００７】
　有利には、緊締装置は、連結部の近位の端部の外周に緊締ねじ山を有している。この緊
締ねじ山はハンドグリップケーシングに結合されたねじ山ソケット内に係合する。これに
より、連結部は簡単な回動により緊締位置に移行する。たとえばねじ山は、緊締位置に到
達するために４分の１の回動で十分であるように設計されている。
【０００８】
　本発明の別の有利な構成では、連結部に取外し可能なセンタリングアダプタが設けられ
ている。このセンタリングアダプタはゾンデをハンドグリップに対して相対回動不能に配
向し、分離後にハンドグリップ内面の清掃を著しく簡略にする。この場合、センタリング
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アダプタは廉価なプラスチック部分として製造することができるか、任意の別の適切な材
料から製造することもできる。
【０００９】
　接触端部面の配向は、主としてゾンデ画像導波ファイバ束とハンドグリップ結像システ
ムとの結合を目指して設計されている。これによって画像伝達領域における焦点合わせを
行わずに済む。画像伝達部の両接触端部面の精確な接触を保証するために、有利には、ハ
ンドグリップ照明装置は長手方向で可動に支承されていて、ばねによりゾンデ接触端部面
に押し付けられる。場合によっては分離平面に存在するずれは、これにより調整すること
ができ、画像伝達接触端部面の精確な接触に影響を与えない。
【００１０】
　本発明のさらに別の有利な構成は、ゾンデがゾンデ画像導波ファイバ束の近位の端部を
収容するための画像導波ファイバ束ソケットを有していて、画像導波ファイバ束ソケット
の近位の端部は、ゾンデ画像導波ファイバ束の接触端部面に対して平面平行に位置してい
る。画像導波ファイバ束ソケットはゾンデ接触端部面の支持面を拡大し、ひいてはハンド
グリップ接触端部面に対する平坦性を改良する。さらに、画像導波ファイバ束は画像導波
ファイバ束ソケットへの導入後に初めて光導波ファイバ束と一緒に、画像導波ファイバ束
ソケットの端部面に合わせて平坦に研磨することができ、これによってここでも平坦性は
最適化される。
【００１１】
　さらに平坦な接触端部面により、接触端部面全体を簡単に払拭することができるので、
画像導波ファイバ束端部面と光導波ファイバ束端部面とは、より簡単に清掃することがで
きる。
【００１２】
　さらに別の有利な構成では、結像システムが結像光学系の入射通路に画像センサを有し
ている。この画像センサはゾンデ画像を直に電気的な信号に変換する。当然ながら画像セ
ンサの代わりに、直接的な観察のために接眼レンズを設けることも可能である。
【００１３】
　本発明のさらに別の有利な構成は、従属請求項および図面または個々の特徴の組合せか
らもたらすことができる。
【００１４】
　本発明に係る内視鏡は、ハンドグリップと該ハンドグリップに交換可能に接続可能なゾ
ンデとが設けられており、ハンドグリップに結像光学系を備えた結像システムと照明装置
とが配置されており、ハンドグリップの遠位の端部が、ゾンデの連結ための連結部を有し
ており、交換可能なゾンデに、画像導波ファイバ束と光導波ファイバ束とが備え付けられ
ている形式のものにおいて、ハンドグリップが、連結領域に接触端部面を有しており、該
接触端部面が、結像システムに対して定常の間隔を有しており、ゾンデ画像導波ファイバ
束が、ハンドグリップ接触端部面に対して平面平行なゾンデ接触端部面を有しており、連
結部にハンドグリップに対してゾンデを長手方向で位置決めするための緊締装置が配置さ
れており、連結部緊締装置の緊締位置において、ゾンデ接触端部面が、ハンドグリップ接
触端部面に接触している。
【００１５】
　本発明に係る内視鏡は、有利には、連結部が、有利には対称的に配置されたばねフック
を備えた差込み係止結合部を有しており、ばねフックが、ゾンデケーシングに設けられた
リング溝に係合する。
【００１６】
　本発明に係る内視鏡は、有利には、緊締装置が、連結部の近位の端部の外周面に緊締ね
じ山を有しており、該緊締ねじ山が、ハンドグリップケーシングに結合されるねじ山ソケ
ットに係合する。
【００１７】
　本発明に係る内視鏡は、有利には、ゾンデとハンドグリップとの間に、該ハンドグリッ
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プに対してゾンデを相対回動不能に配向するために使用可能なセンタリングアダプタが設
けられている。
【００１８】
　本発明に係る内視鏡は、有利には、照明装置が、ハンドグリップにおいて長手方向で可
動に支承されており、ばねによりゾンデ光導波ファイバ束に接触して保持される。
【００１９】
　本発明に係る内視鏡は、有利には、ゾンデが、ゾンデ画像導波ファイバ束の近位の端部
を収容するための画像導波ファイバ束ソケットを有しており、該画像導波ファイバ束ソケ
ットの近位の端部が、ゾンデ画像導波ファイバ束の接触端部面に対して平面平行に位置し
ている。
【００２０】
　本発明に係る内視鏡は、有利には、ハンドグリップ結像システムが、ハンドグリップ結
像光学系に対して定常の間隔をもって、たとえばＣＣＤまたはＣＭＯＳ画像センサといっ
た受像体を有している。
【００２１】
　本発明に係る内視鏡は、有利には、連結部緊締装置の緊締位置において、連結部外側部
分とねじ山ソケットとの間隔が、差込み係止結合部の解除経路よりも僅かに、つまり短く
設定されている。
【発明を実施するための最良の形態】
【００２２】
　以下に、本発明を実施するための最良の形態を図面につき詳しく説明する。
【００２３】
　図１では内視鏡全体を符号１で示した。内視鏡１は実質的に４つの機能群に分割されて
いる。つまり交換可能なゾンデ２と、センタリングアダプタ３と、連結部４と、ハンドグ
リップ５である。
【００２４】
　図２から判るように、ゾンデ２は内側の支持部分６を有している。この支持部分６には
光導波ファイバ束（Ｌｉｃｈｔｌｅｉｔｆａｓｅｒｂｕｅｎｄｅｌ）および画像導波ファ
イバ束（Ｂｉｌｄｌｅｉｔｆａｓｅｒｂｕｅｎｄｅｌ）８のための収容孔３７，３８が配
置されている。光導波ファイバ束（図示せず）は光導波ファイバ束ソケット７内で保持さ
れていて、画像導波ファイバ束８は画像導波ファイバ束ソケット９内において案内される
。内側の支持部分６は内側スリーブ１０内に挿入されていて、この内側スリーブ１０と共
にゾンデユニットを形成する。このゾンデユニットはゾンデケーシング１１内に挿入する
ことができる。
【００２５】
　ゾンデユニットの実質的な利点は、ゾンデユニットをゾンデケーシング１１に挿入する
前に加工することができるということである。従って、光導波ファイバ束と画像導波ファ
イバ束８とを光導波ファイバ束ソケット７と画像導波ファイバ束ソケット９と共に平面研
磨することが可能であり、これによって従って、個別部分の加工により達成することはで
きない平坦性と良好な表面の品質とを備えたゾンデ接触端部面１２が獲得される。画像導
波ファイバ束ソケット９は端面側に環状溝を有している。この環状溝内に弱弾性的なシー
ル手段が挿入可能である。このシール手段は付加的に、光導波ファイバ束から画像導波フ
ァイバ束への光の干渉を防ぎ、従ってコントラスト比の減少は防がれる。
【００２６】
　図１および図２に示されているように、センタリングアダプタ３は両端部に種々異なる
長さのセンタリング面１３，３９を有している。これらのセンタリング面１３，３９はゾ
ンデ内側部分６とハンドグリップ光学系支持体１６に設けられている対応するセンタリン
グ面１４，１５に係合する。これにより、ゾンデ２とハンドグリップ５とは相対回動不能
に位置適切に結合できるということが保証される。センタリングアダプタの、ハンドグリ
ップ寄りの端部の内周面における環状の溝内には、Ｏ形リング１７が配置されている。こ
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のＯ形リング１７はハンドグリップ５へのセンタリングアダプタ３の被装時に、光学系支
持体１６の遠位の端部の外周面に設けられた対応する溝１８に係合するので、センタリン
グアダプタ３はハンドグリップ５において保持され、意図せずに抜け落ちることはないも
のの、比較的強い引張りにより分離することができる。
【００２７】
　ハンドグリップ５とゾンデ２とは、連結部４により機械的に固定結合される。連結部４
は図６において詳細に示されている。連結部内側部材１９には周面に３つのばねアーム２
０が対称的に配置されている。これらのばねアーム２０の自由端部はそれぞれ１つの楔形
の係止フック２１を有している。連結部内側部材１９の近位の端部の外周面には雄ねじ山
２２が配置されている。この雄ねじ山２２に雌ねじ山を備えたねじ山ソケット２３が螺合
される。ばねアーム２０の領域において長手方向で可動な連結部外側部材２４が連結部内
側部材１９に同軸的に差被せ可能である。連結部外側部材２４は係止フック２１に適合す
る開口２５を有していて、これらの開口２５を抜けて係止フック２１が外方に突出する。
この場合、ばねアーム２０は弛緩されている。
【００２８】
　ゾンデ２への連結部４の導入時に、係止フック２１はゾンデケーシング１１の内周面に
設けられている管状の溝２６に係合する（図２）。こうして係止フック２１が楔形の形状
を有していることによりゾンデ２の簡単な引抜きは可能でない。
【００２９】
　連結部４の解除のために連結部外側部材２４はハンドグリップ５の方向で運動する。こ
れにより開口２５は、係止フック２１の傾斜した端部面に沿ってスライドし、係止フック
２１は半径方向内側に押圧され、その結果、係止フック２１は連結部外側部材２４の外周
面と面一になり、ひいてはゾンデ溝２６に対する結合は解除させられている。意図しない
解除は可能ではないので、分離方向に対向するこのロック解除運動は有利である。
【００３０】
　ハンドグリップ５を図３および図４では、内側の構造を明らかにするために部分的な断
面図で示してある。光学系支持体１６の遠位の端部は、平坦な端面２７を有している。こ
の端面２７はゾンデ接触端部面１２のための接触端部面２７として働く（図５）。光学系
支持体１６には長手方向の孔２８が配置されている。この孔２８には接触端部面２７の近
辺にオプティカルフラット３６が挿入されている。孔２８内には、オプティカルフラット
３６への後方の接続部において結像光学系（Ａｂｂｉｌｄｕｎｇｓｏｐｔｉｋ）２９が設
けられている。この結像光学系２９は実施例では２つのレンズを有していて、接触端部面
２７に入射する、画像導波ファイバ束８の端部面の像を、孔２８の端部にある画像センサ
３０に映し出す。結像光学系２９と画像センサ３０とが、図示の実施例では結像システム
４０を形成する。当然ながら、画像センサ３０の代わりに画像を直接観察するための接眼
レンズを設けるか、または画像を別の画像導波ファイバ束を通って外部の画像センサに転
送するということも可能である。
【００３１】
　光学系支持体１６内の別の長手方向の孔３１には、たとえば発光ダイオード３２を備え
た照明源が設けられている。発光ダイオード３２は長手方向に可動に支承された、ロッド
状の支持エレメント３３に取り付けられている。この支持エレメント３３は良好な光伝達
を保証するために、ばねによりゾンデ光導波ファイバ束ソケット７に向かって押し付けら
れる。これにより目下画像伝達接触端部面と光伝達接触端部面との間にずれが存在する場
合でも、ゾンデ接触端部面１２がハンドグリップ接触端部面２７に精確に接触することが
保証される。発光ダイオードの代わりに、光導波ファイバ束を設けることもでき、場合に
よっては、光導波ファイバ束はハンドグリップから導出され外部の照明源に接続すること
もできる。
【００３２】
　連結部４は、ねじ山ソケット２３がハンドグリップ前部３５内にプレス嵌合部（Ｐｒｅ
ｓｓｐａｓｓｕｎｇ）を介して係合するまで光学系支持体１６に同軸的に被せ嵌められる
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。しかしねじ山ソケット２３を、雄ねじ山を介してハンドグリップ前部３５に設けられて
いる雌ねじ山に取り付けるということも可能である。連結部内側部分１９はこうして連結
部外側部材２４と共にねじ山ソケット２３において回動可能であり、緊締ねじ山２２を介
して長手方向で可動である。
【００３３】
　ゾンデ２のように、光学系支持体１６をハンドグリップ前部３５に組み付ける前に、光
学系支持体１６に全コンポーネントを完全に備え付けることもできる。
【００３４】
　連結部４にゾンデ２を差し被せた後に、ゾンデ２は差込み係止結合部により保持され、
次いで連結部外側部材２４における回動により連結部４を緊締することができる。緊締ね
じ山２２での回動により、連結部内側部材１９、ひいては係止フック２１に掛けられたゾ
ンデ２も、ハンドグリップ５に対して長手方向で引っ張られ、その結果、ゾンデ接触端部
面１２はハンドグリップ接触端部面２７に接触する。これにより、結像光学系２９のフォ
ーカス点へのゾンデ画像導波ファイバ束８の配向は保証され且つ常に同じであり、その結
果、焦点合わせ（Ｆｏｋｕｓｓｉｅｒｕｎｇ）はもはや必要ではない。
【００３５】
　付加的に緊締ねじ山２２による連結部４の緊締時には、連結部外側部材２４とねじ山ソ
ケット２３との間の間隔Ａは、ゾンデ２と連結部４との係止フック結合の解除はもはや可
能ではない程度に僅かである。
【図面の簡単な説明】
【００３６】
【図１】内視鏡の斜視的な分解図である。
【図２】内視鏡の交換ゾンデの個別部分の断面図である。
【図３】取り外された状態にある、連結部とセンタリングアダプタとを備えたハンドグリ
ップの部分断面図である。
【図４】組み付けられた内視鏡の部分断面図である。
【図５】ハンドグリップとゾンデとの間の分離領域における拡大された詳細図である。
【図６】連結部分の分解図である。
【符号の説明】
【００３７】
　１　内視鏡、　２　ゾンデ、　３　センタリングアダプタ、　４　連結部、　５　ハン
ドグリップ、　６　支持部分、　７　光導波ファイバ束ソケット、　８　画像導波ファイ
バ束、　９　画像導波ファイバ束ソケット、　１１　内側スリーブ、　１２　ゾンデ接触
端部面、　１３，３９　センタリング面、　１４，１５　センタリング面、　１６　ハン
ドグリップ光学系支持体、　１７　Ｏ形リング、　１８　溝、　１９　連結部内側部材、
　２０　ばねアーム、　２１　係止フック、　２２　雄ねじ山、　２３　ねじ山ソケット
、　２４　連結部外側部材、　２５　開口、　２６　溝、　２７　接触端部面、　２８　
孔、　２９　結像光学系、　３０　画像センサ、　３１　孔、　３２　発光ダイオード、
　３３　支持エレメント、　３６　オプティカルフラット、　４０　結像システム
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