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(54)【発明の名称】 電動湾曲式内視鏡

(57)【要約】
【課題】歪センサのリードの断線及び短絡等を防止す
る。
【解決手段】連結管１４の軸方向の中間部の周壁には各
アングルワイヤ１７に対応して開口窓２８が設けられて
いる。この開口窓２８によって連結管１４に歪発生体２
９が形成される。歪発生体２９は歪を検出するための歪
ゲージ２６を有している。歪ゲージ２６は、歪発生体２
９の内周部３３に設けられる。即ち、連結管１４の内周
部３３に歪発生体２９、電極３１及びリード２７が設け
られる。リード２７は外周側に露出しておらず、組立時
及び湾曲動作時等において、損傷を受けることはなく、
断線及び短絡等の発生が防止される。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】  手元側に可撓管部を有し先端側に湾曲機
構を備えた湾曲管部を有した挿入部と、
上記挿入部内に挿通され、上記湾曲機構を湾曲操作する
アングルワイヤと、
上記湾曲機構に湾曲動作指令値を与える指令値入力手段
と、
上記アングルワイヤを牽引することで、上記湾曲機構を
動作させるアクチュエータと、
上記可撓管部と湾曲管部との間に設けられた連結管と、
上記連結管に設けられた歪検出手段と、
上記歪検出手段の歪検出結果に基づいて上記アングルワ
イヤの動作情報を得る歪出力検出手段と、
上記指令値入力手段からの情報と上記歪出力検出手段か
らの情報とを比較し、上記アクチュエータの駆動を制御
する制御装置と、
を備えた電動湾曲式内視鏡において、
上記歪検出手段は、上記連結管の内周部に設けたことを
特徴とする電動湾曲式内視鏡。
【請求項２】上記歪検出手段は歪センサであることを特
徴とする請求項１に記載の電動湾曲式内視鏡。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】本発明は電動モータなどのア
クチュエータで挿入部の湾曲管部を湾曲駆動するように
した電動湾曲式内視鏡に関する。
【０００２】
【従来の技術】近年、体腔内に細長な挿入部を挿入する
ことにより、体腔内の臓器を観察したり、必要に応じ、
処置具チャンネル内に挿入した処置具を用いて、各種治
療処置のできる内視鏡が広く用いられている。
【０００３】また、ボイラー・ガスタービンエンジン・
化学プラント等の配管・自動車エンジンのボディ等の内
部の傷や腐蝕等の観察や検査等に、工業用内視鏡が広く
利用されている。
【０００４】一般的には、このような内視鏡は、先端部
側の湾曲部を湾曲させる機構例えば、上下／左右に湾曲
させる機構を有し、かつ、この湾曲機構を駆動するため
にモータ等の電動式の駆動手段を設けている。
【０００５】このような内視鏡を管腔内等に挿入する場
合には、術者が内視鏡像を観察しながら、内視鏡の挿入
方向を判断し、挿入部の先端側をその挿入方向に向くよ
うに湾曲操作して、内視鏡を挿入する。
【０００６】通常、電動湾曲式内視鏡は、湾曲部の先端
側にアングルワイヤを固定し、内視鏡手元側にアングル
ワイヤを掛けたプーリを設け、電動モータによってプー
リを回転駆動してアングルワイヤを牽引することによ
り、湾曲管部を湾曲させるようになっている。また、電
動モータのシャフト部にロータリーエンコーダを取り付
け、そのロータリーエンコーダの出力信号を基に湾曲角
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を検出し、所定の湾曲角度まで湾曲管部を湾曲するよう
に電動モータの動作を制御するようになっている。
【０００７】ところが、従来の電動湾曲式内視鏡におい
ては、アングルワイヤに加わる摩擦力等が原因となっ
て、アングルワイヤによる湾曲操作量が減少してしま
い、本来の湾曲量に比べて湾曲量が少なくなる、いわゆ
るアングルダウン現象が発生することがある。
【０００８】そこで、本件出願人は、先に出願した特開
２０００－１２６１２０公報において、アングルワイヤ
の張力を検出することにより、その積分値からアングル
ワイヤの位置情報を得、これにより、湾曲動作の正確な
制御を可能にする電動湾曲式内視鏡を提案している。
【０００９】図３はこの提案に示された従来の電動湾曲
式内視鏡を示す説明図である。図３（ａ）は内視鏡の挿
入部を示し、図３（ｂ）は図３（ａ）のＡ部分を拡大し
て示している。
【００１０】電動湾曲式内視鏡は手元側に操作部を有
し、先端側に細長の挿入部を有する。挿入部は、先端側
から手元側に向かって先端部５４，湾曲管部５１及び可
撓管部５２によって構成されている。湾曲管部５１と可
撓管部５２とは連結管５５によって連結されている。
【００１１】湾曲管部５１は、挿入部の長手軸方向に並
べた複数の湾曲駒を有している。隣接する湾曲駒同士を
回動自在に連結することにより、全体的に湾曲管部５１
を湾曲させることができるようになっている。先端部５
４にはアングルワイヤ５３の先端が固定されている。ア
ングルワイヤ５３は、湾曲管部５１及び可撓管部５２の
内側に挿通され、アングルワイヤ５３を図示しない電動
モータ等のアクチュエータによって牽引することによっ
て、湾曲管部５１を湾曲させるようになっている。
【００１２】連結管５５の周壁には、アングルワイヤ５
３に対応して開口窓５６が設けられている。開口窓５６
によって歪発生体５７が形成される。歪発生体５７の開
口窓５６の近傍には歪ゲージ５８が取付けられている。
歪ゲージ５８には電極部５９が設けられており、電極部
５９にはリード線６０が取付けられている。
【００１３】このように構成された従来の電動湾曲式内
視鏡においては、アクチュエータによってアングルワイ
ヤ５３が牽引されると、アングルワイヤ５３近傍の歪発
生体５７に圧縮力が加わり、歪発生体５７が僥んで歪が
発生する。歪ゲージ５８は歪発生体５７の歪量、即ち、
アングルワイヤ５３の張力を検出して、歪信号を発生す
る。
【００１４】この歪信号は、湾曲管部５１の湾曲量及び
外部からの反力としてリード線６０よって図示しない制
御部に伝達され、電動湾曲位置制御や力覚フィードバッ
クに用いられる。こうして、湾曲動作の正確な制御を可
能にしている。
【００１５】
【発明が解決しようとする課題】このように上述した従
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来の電動湾曲式内視鏡においては、歪ゲージ及びリード
線が連結管の外周部に存在する。歪ゲージ及びリード線
を保護するために、実際の内視鏡においては歪ゲージ及
びリード線の外周にゴム材等の被覆材を巻き付けるよう
になっている。
【００１６】しかしながら、被覆材挿入時や湾曲動作中
に、被覆材とリード線とが擦れてしまい、断線し易いと
いう問題点があった。また、被覆材が破損することもあ
り、リード線の短絡によって制御部等が損傷する可能性
があるという問題点があった。
【００１７】本発明はかかる問題点に鑑みてなされたも
のであって、組立中又は湾曲動作中等において、断線及
び被覆破損時の短絡を防止することができる電動湾曲式
内視鏡を提供することを目的とする。
【００１８】
【課題を解決するための手段】本発明に係る電動湾曲式
内視鏡は、手元側に可撓管部を有し先端側に湾曲機構を
備えた湾曲管部を有した挿入部と、上記挿入部内に挿通
され、上記湾曲機構を湾曲操作するアングルワイヤと、
上記湾曲機構に湾曲動作指令値を与える指令値入力手段
と、上記アングルワイヤを牽引することで、上記湾曲機
構を動作させるアクチュエータと、上記可撓管部と湾曲
管部との間に設けられた連結管と、上記連結管に設けら
れた歪検出手段と、上記歪検出手段の歪検出結果に基づ
いて上記アングルワイヤの動作情報を得る歪出力検出手
段と、上記指令値入力手段からの情報と上記歪出力検出
手段からの情報とを比較し、上記アクチュエータの駆動
を制御する制御装置と、を備えた電動湾曲式内視鏡にお
いて、上記歪検出手段は、上記連結管の内周部に設けた
ことを特徴とする。
【００１９】本発明において、歪検出手段は、連結管の
内周部に設けられる。これにより、歪検出手段の出力を
歪出力検出手段に伝達する部材が連結管や可撓管部の外
周に露出することはなく、これらの伝達する部材の損傷
を防止することが可能となる。
【００２０】
【発明の実施の形態】以下、図面を参照して本発明の実
施の形態について詳細に説明する。図１及び図２は本発
明の第１の実施の形態に係り、図１は本発明に係る電動
湾曲式内視鏡の一実施の形態を示す説明図、図２は図１
中の連結管の具体的な構成を示す断面図である。
【００２１】電子式の軟性内視鏡の挿入部１は、細く長
い可撓性を有する可撓管部１１と、この可撓管部１１の
先端に接続され、上下・左右方向に湾曲可能な湾曲管部
１２と、この湾曲管部１２の先端に接続された硬質の先
端部１３とを有する。挿入部１の手元側端部には操作部
２が連結されている。なお、図１では、操作部２とし
て、湾曲管部１２の駆動系及び制御系のみを示してい
る。
【００２２】湾曲管部１２は、挿入部１の長手軸方向に
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並設した複数の湾曲駒１０を有している。隣接する湾曲
駒１０同士は、図示しない軸ピンによって回転自在に連
接され、湾曲駒１０同士の回転によって、湾曲管部１２
は全体的に湾曲自在に構成される。
【００２３】個々の湾曲駒１０は軸ピンによって湾曲す
る方向が定まる。軸ピンを左右位置と上下位置に交互に
配置することにより、湾曲管部１２を全体的に上下又は
左右方向に湾曲自在に構成するようになっている。
【００２４】先端部１３には上下・左右に対応した位置
に夫々アングルワイヤ１７の先端が固定されている。各
湾曲駒１０の内面には上下左右にガイド１５が設けられ
ており、また、可撓管部１１の内面には上下左右にコイ
ルシース１６が設けられている。
【００２５】これらのガイド１５及びコイルシース１６
に上下左右の各アングルワイヤ１７を夫々進退自在に挿
通させるようになっている。上下左右のアングルワイヤ
１７を適宜牽引することにより、牽引する向きに湾曲管
部１２を湾曲させることができるようになっている。
【００２６】可撓管部１１と湾曲管部１２とは金属製の
連結管１４によって連結されている。上述したように、
アングルワイヤ１７は先端が先端部１３に固定されてい
る。一方、アングルワイヤ１７は、手元側において可撓
管部１１を介して操作部２まで延設されており、上下の
アングルワイヤ１７同士及び左右のアングルワイヤ１７
同士が夫々連結されて、操作部２内の一対のプーリ１８
に巻装されている。なお、図１においては、ガイド１
５、コイルシース１６、アングルワイヤ１７、プーリ１
８については上下方向に配置されたもののみを示してい
る。
【００２７】一対のプーリ１８は一対の電動モータ１９
のシャフト部に夫々取付けられている。また、一対の電
動モータ１９のシャフト部には位置検出手段として一対
のロータリーエンコーダ２０も取付けられている。
【００２８】プーリ１８は、電動モータ１９によって正
逆方向に回転自在である。プーリ１８は、回転すること
によって上下方向又は左右方向のアングルワイヤ１７を
進退させるようになっている。
【００２９】ロータリーエンコーダ２０は、電動モータ
１９のシャフトの回転、即ち、湾曲管部１２の湾曲量に
基づく信号を制御装置２１に出力する。制御装置２１
は、ロータリーエンコーダ２０の出力信号を基に、湾曲
管部１２の湾曲角を検出するようになっている。また、
制御装置２１は、ロータリーエンコーダ２０の出力信号
に基づいて、電動モータ１９による湾曲操作量を制御す
るための湾曲制御信号をモータ駆動部２２に出力する。
モータ駆動部２２は、制御装置２１からの湾曲制御信号
に基づいて電動モータ１９を回転駆動して、湾曲管部１
２を所定の湾曲角度まで湾曲させるようになっている。
【００３０】また、操作部２には、プーリ１８、駆動モ
ータ１９、ロータリーエンコーダ２０、制御装置２１、
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モータ駆動部２２の他に、指令値入力手段としてのジョ
イスティックスイッチ２５、歪センサ出力検出部２３及
びインターフェース部２４が設けられている。
【００３１】ジョイスティックスイッチ２５は、操作部
２の外面に設けられており、４方向に傾斜するレバーの
傾斜に応じた信号を制御装置２１に出力することによ
り、上下・左右の湾曲する向きと湾曲量を指定すること
ができるようになっている。即ち、ジョイスティックス
イッチ２５は、レバーの傾斜方向によって湾曲方向を指
定し、傾斜角及び傾斜回数等によって湾曲量を指定す
る。
【００３２】また、ジョイスティックスイッチ２５は、
制御装置２１から力覚信号が供給されて、力覚信号に基
づいてレバーを傾斜駆動させることができるようになっ
ている。
【００３３】アングルワイヤ１７の変位量は、連結管１
４内の歪発生体２９によって検出されるようになってい
る。図２は図１中の連結管１４の具体的な構成を示して
いる。図２は、連結管１４近傍部分を一部破断して示し
ている。
【００３４】図２に示すように、連結管１４の軸方向の
中間部の周壁には各アングルワイヤ１７に対応して開口
窓２８が設けられている。この開口窓２８によって連結
管１４に歪発生体２９が形成される。
【００３５】歪発生体２９は歪を検出するための歪ゲー
ジ２６を有している。アングルワイヤ１７の牽引によっ
て歪発生体２９に張力が加わって歪発生体２９が軸方向
に圧縮されて歪が発生すると、歪ゲージ２６が歪量、つ
まりアングルワイヤ１７の張力を検出するようになって
いる。
【００３６】本実施の形態においては、歪ゲージ２６
は、歪発生体２９の内周部３３に設けられるようになっ
ている。歪ゲージ２６はその先端部２６ａにゲージ部３
０が設けられている。また、歪ゲージ２６は手元側の電
極部２６ｂに、電極３１が設けられている。歪ゲージ２
６は、歪発生体２９の略々中心にゲージ部３０が位置す
るように設けられている。
【００３７】電極３１にはリード２７が接続されてお
り、リード２７は可撓管部１１内を操作部２まで延設さ
れて歪センサ出力検出部２３に接続されている。本実施
の形態においては、連結管１４の外周部３４は外皮３２
で被覆されている。
【００３８】歪ゲージ部３０は歪を検出し、歪検出信号
を出力する。この歪検出信号は電極３１及びリード２７
を介して歪センサ出力検出部２３に供給されるようにな
っている。
【００３９】操作部２内に設けられた歪センサ出力検出
部２３は、リード２７を介して伝達された歪検出信号に
よってアングルワイヤ１７の張力を求め、求めた張力を
２回積分することによって、動作情報を得る。歪センサ
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出力検出部２３は算出した動作情報をインターフェース
部２４を介して制御装置２１に供給するようになってい
る。
【００４０】制御装置２１は、歪センサ出力検出部２３
の出力と、ロータリーエンコーダ２０の出力とを比較し
て、モータ駆動部２２への湾曲制御信号を生成する。
【００４１】また、制御装置２１は、歪センサ出力検出
部２３の出力に応じて、ジョイスティックスイッチ２５
に力覚信号を出力して、ジョイスティックスイッチ２５
のレバーを傾斜駆動させることができるようになってい
る。
【００４２】次に、このように構成された実施の形態の
作用について説明する。
【００４３】指令値入力手段としてのジョイスティック
スイッチ２５が上下・左右方向に倒されるとそれに応じ
た信号が制御装置２１へ入力される。制御装置２１はジ
ョイスティックスイッチ２５からの入力信号に応じた湾
曲制御信号を生成しモータ駆動部２２に出力する。
【００４４】モータ駆動部２２は入力信号に応じた出力
信号を電動モータ１９に出力し、電動モータ１９を回転
させる。電動モータ１９が回転すると、プーリ１８が回
転し、プーリ１８に巻かれたアングルワイヤ１７がジョ
イスティックスイッチ２５の操作方向に応じて牽引され
る。
【００４５】プーリ１８の回転によってアングルワイヤ
１７が移動して先端部１３が牽引されると、その結果、
湾曲管部１２が湾曲する。湾曲管部１２及び可撓管部１
１の体腔内への挿入及び湾曲管部１２の湾曲等の影響に
よって、連結管１４及び可撓管部１１等の外周側は、体
腔内壁面に接触して摺動することが多い。しかし、この
場合でも、電極３１及びリード２７等は、連結管の内周
部３３に設けられており、外周側に露出していないの
で、リード２７が破損したり短絡してしまうことはな
い。
【００４６】電動モータ１９の回転による湾曲管部１２
の湾曲と同時に、ロータリーエンコーダ２０から電動モ
ータ１９の回転角に応じた信号が出力されて、制御装置
２１に供給される。
【００４７】制御装置２１は、ジョイスティックスイッ
チ２５の入力信号（目標値）とロータリーエンコーダ２
０の出力信号とを比較し、電動モータ１９の回転量が目
標値に一致するまで、モータ駆動部２２に対して電動モ
ータ１９を駆動させるための湾曲制御信号を出力する。
【００４８】一方、牽引されたアングルワイヤ１７近傍
の歪発生体２９には、圧縮力が加わり、歪発生体２９が
僥んで歪が生じる。この歪は、歪発生体２９に取付けら
れた歪ゲージ２６のゲージ部３０によって検出される。
ゲージ部３０の歪の検出結果は、検出信号として電極３
１からリード２７を介して歪センサ出力検出部２３に伝
達される。歪センサ出力検出部２３は、歪検出信号をア
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ングルワイヤ１７の動作情報に変換して、インターフェ
ース部２４を介して制御装置２１に供給する。
【００４９】制御装置２１は、歪センサ出力検出部２３
からの動作情報とジョイスティックスイッチ２５の操作
に基づく信号（目標値）とを比較し、動作情報が目標値
に一致するまで更にモータ駆動部２２に湾曲制御信号を
出力する。こうして、ジョイスティックスイッチ２５の
操作に応じた湾曲動作が行われる。
【００５０】また、制御装置２１は、湾曲管部１２が体
腔内の壁面等に衝突したことをジョイスティックスイッ
チ２５のレバーに伝達することで操作性を向上させるよ
うになっている。
【００５１】即ち、湾曲管部１２に外力が加わわると、
その外力に応じて歪発生体２９が撓み、歪が発生する。
この歪を歪ゲージ２６が検出し、歪センサ出力検出部２
３及びインターフェース部２４を介して制御装置２１に
供給する。制御装置２１は歪の検出結果に基づく力覚信
号を発生してジョイスティックスイッチ２５に出力す
る。これにより、ジョイスティックスイッチ２５は、レ
バーを駆動して制御装置２１の出力に応じた反力を操作
者に伝える。
【００５２】このように本実施の形態においては、歪セ
ンサを構成する歪発生体２９を連結管１４の内周部３３
に設けることにより、歪センサ及びリード２７が連結管*
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*１４の外周側に露出することを防止している。従って、
湾曲動作時等において歪センサを構成する電極３１の短
絡やリード２７の断線等を防止することができる。これ
により、接続信頼性を向上させることができると共に、
短絡による制御部等の損傷を防止することができる。
【００５３】なお、電極３１近傍のパターン配線及び電
極３１表面を封止処理することも可能であり、これによ
り、接続信頼性を一層向上させることが可能である。
【００５４】
【発明の効果】以上説明したように本発明によれば、組
立中又は湾曲動作中等において、断線及び被覆破損時の
短絡を防止することができるという効果を有する。
【図面の簡単な説明】
【図１】本発明に係る電動湾曲式内視鏡の一実施の形態
を示す説明図。
【図２】図１中の連結管の具体的な構成を示す説明図。
【図３】従来の電動湾曲式内視鏡を示す説明図。
【符号の説明】
１１…可撓管部、１２…湾曲管部、１３…先端部、１４
…連結管、１８…プーリ、１９…電動モータ、２０…ロ
ータリエンコーダ、２１…制御装置、２２…モータ駆動
部、２３…歪センサ出力検出部、２４…インターフェー
ス部、２５…ジョイスティックスイッチ。

【図２】
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【図３】
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