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(57)【要約】
　内視鏡型機器の長尺の挿入シャフトがヒトもしくは動物の体の内腔もしくは体腔または
製造物の内部に挿入されて、長尺の挿入シャフトの一部または長尺の挿入シャフト上もし
くは長尺の挿入シャフト内に位置する物体の直接的な視認が妨げられる場合に、長尺の挿
入シャフトの一部または物体の位置及び向きを精度よく特定するシステムおよび方法を開
示する。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　内視鏡型機器の長尺の挿入シャフトがヒトもしくは動物の体の内腔もしくは体腔または
製造物の内部に挿入されて、前記長尺の挿入シャフトの一部または前記長尺の挿入シャフ
ト上もしくは前記長尺の挿入シャフト内に位置する物体の直接的な視認が妨げられる場合
に、前記長尺の挿入シャフトの前記一部または前記物体の前記位置及び前記向きを精度よ
く特定する方法であって、前記方法は、
ａ．１つ以上の回転センサ、位置センサ、動きセンサまたは角度センサを前記機器上の１
つ以上の位置に取り付けること、
ｂ．前記センサによって生成されるデジタル信号またはアナログ信号を、有線通信ネット
ワークまたは無線通信ネットワークを経由して、コントローラまたはマイクロプロセッサ
に送信することと、
ｃ．前記コントローラまたは前記マイクロプロセッサのソフトウェアおよび／または回路
を用いて、前記センサによって生成された前記デジタル信号または前記アナログ信号から
動き、向きまたは回転に関する情報を特定することと、
ｄ．動き、向きまたは回転に関する前記情報を、前記コントローラまたは前記マイクロプ
ロセッサから、有線通信ネットワークまたは無線通信ネットワークを経由して、前記操作
者に、前記機器の異なる部分の、前記機器の他の部分または前記外界に対する正確な位置
情報を提供する音声信号、触角信号および視覚画像を生成するよう構成された表示ユニッ
トに送信すること
を含む、ことを特徴とする方法。
【請求項２】
　前記センサは、加速度計、デジタルジャイロスコープ、固体磁気コンパス、角度センサ
およびＲＦＩＤ（Radio Frequency Identifier）タグからなる群から選択される、ことを
特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記機器は、内視鏡、腹腔鏡、カテーテルおよび搬送システムのいずれかであり、医療
的な適用に用いられるように構成されている、ことを特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項４】
　前記機器は、ボアスコープまたは内視鏡であり、工業的な適用に用いられるように構成
されている、ことを特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項５】
　前記センサからの出力信号が、コントローラまたはマイクロプロセッサのソフトウェア
および／または回路によって、操作者が前記機器を用いた手技を行っているときに意図せ
ず前記機器を動かした場合に前記操作者に警告するための音声信号、視覚信号または触覚
信号に変換される、ことを特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項６】
　前記センサは、前記機器の把持部に取り付けられている、ことを特徴とする請求項５に
記載の方法。
【請求項７】
　前記センサからの出力信号が、コントローラまたはマイクロプロセッサのソフトウェア
および／または回路によって、操作者が前記機器を用いた手技を行っているときに前記患
者が動いた場合に前記操作者に警告するための音声信号、視覚信号または触覚信号に変換
される、ことを特徴とする請求項３に記載の方法。
【請求項８】
　前記センサは、加速度計である、ことを特徴とする請求項７に記載の方法。
【請求項９】
　可撓性のある挿入シャフトまたは硬性の挿入シャフトに取り付けられた前記１つ以上の
センサからの出力信号が、コントローラまたはマイクロプロセッサのソフトウェアおよび
／または回路によって、前記シャフトが、既知の始点に対して内腔の中または外へ移動し
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たときの前記距離を計測するために処理される、ことを特徴とする請求項１に記載の方法
。
【請求項１０】
　可撓性のある挿入シャフトまたは硬性の挿入シャフトの２つの異なる部分に取り付けら
れた２つのセンサからの出力信号が、コントローラまたはマイクロプロセッサのソフトウ
ェアおよび／または回路によって、前記２つの部分の間の前記相対角度を計測するために
処理される、ことを特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項１１】
　可撓性のある挿入シャフトまたは硬性の挿入シャフトの前記全長に沿った異なる位置に
配置された複数のセンサからの前記出力信号が、コントローラまたはマイクロプロセッサ
のソフトウェアおよび／または回路によって、前記機器の３次元画像を生成するための前
記センサそれぞれの前記位置及び前記向きに関する情報を生成するために処理される、こ
とを特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項１２】
　内視鏡の前記挿入シャフトの遠位端上の磁気コンパスからの前記出力信号が、コントロ
ーラまたはマイクロプロセッサのソフトウェアおよび／または回路によって、前記患者の
体の外表面に磁石を配置することで前記内視鏡を前記体の内腔内または体腔内の位置に向
けて案内するために処理される、ことを特徴とする請求項３に記載の方法。
【請求項１３】
　内視鏡型機器の長尺の挿入シャフトがヒトもしくは動物の体の内腔もしくは体腔または
製造物の内部に挿入されて、前記長尺の挿入シャフトの一部または前記長尺の挿入シャフ
ト上もしくは前記長尺の挿入シャフト内に位置する物体の直接的な視認が妨げられる場合
に、前記長尺の挿入シャフトの前記一部または前記物体の前記位置及び前記向きを精度よ
く特定するシステムであって、前記システムは、
ａ．前記機器上の１つ以上の位置に取り付けられた１つ以上の回転センサ、位置センサ、
動きセンサまたは角度センサと、
ｂ．前記センサによって生成された前記デジタル信号または前記アナログ信号から動き、
向きまたは回転に関する情報を特定するソフトウェアおよび／または回路を有するコント
ローラまたはマイクロプロセッサと、
ｃ．前記操作者に、前記機器の異なる部分の、前記機器の他の部分または前記外界に対す
る正確な位置情報を提供する音声信号、触角信号および視覚画像を生成するよう構成され
た表示ユニットと、
ｄ．前記センサからの出力信号を前記コントローラまたは前記マイクロプロセッサに転送
し、前記コントローラまたは前記マイクロプロセッサからの前記正確な位置情報を前記表
示ユニットに転送する有線通信ネットワークまたは無線通信ネットワークと
を有する、ことを特徴とするシステム。
【請求項１４】
　前記センサは、加速度計、デジタルジャイロスコープ、固体磁気コンパス、角度センサ
およびＲＦＩＤタグからなる群から選択される、ことを特徴とする請求項１２に記載のシ
ステム。
【請求項１５】
　前記機器は、内視鏡、腹腔鏡、カテーテルおよび搬送システムのいずれかであり、医療
的な適用に用いられるように構成されている、ことを特徴とする請求項１２に記載のシス
テム。
【請求項１６】
　前記機器は、ボアスコープまたは内視鏡であり、工業的な適用に用いられるように構成
されている、ことを特徴とする請求項１２に記載のシステム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
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　本発明は、検査や診断、治療のため、体腔に挿入される長尺の挿入シャフトを有する機
器に関する技術分野のものである。特に、本発明は、体腔内において長尺のシャフトの一
部や長尺のシャフトの構成要素の位置や向きを精度よく特定するための方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来の内視鏡を図１に示す。この内視鏡は、全体が４０で示され、吸い込み弁、ロック
、スイッチなどを有する把持部または制御部４１が設けられており、スイッチ４２～４５
は例示のために符号を付している。また、内視鏡は、空気吸入口、水吸入口、光ファイバ
などの接続に用いられる接続部４６を有し、例示のため光ファイバを４７で示す。挿入管
４８は、可撓部４９、関節部５０、遠位端５１の３つの部分からなる。一部の内視鏡は、
関節部を有さず、挿入部全体が遠位端を有する可撓管からなる。現代の内視鏡においては
、通常、遠位端５１の前面が、固体撮像素子に集光する対物レンズや照射光源、送気や送
水、対物レンズの洗浄に用いる空気および／または水の送出口、挿入管を経由して診断器
具や手術器具を送り込むために用いる１つ以上のワーキングチャネルの出口を有する。
【０００３】
　施術者が可撓性のある挿入管を有する内視鏡、腹腔鏡、カテーテルおよび搬送システム
を用いて医療的手技を行う際に直面する問題の１つに、患者の体内にある機器のさまざま
な部分の正確な位置を知ることが挙げられる。挿入管が、直線的な形状である状態の可撓
性のある挿入管の硬性部分である場合は、内視鏡の長手方向の軸周りにＸ度回転させると
、それに伴って遠位端もＸ度回転するため、施術者は可視化手段が向いている方向を把握
したり、使用する器具の向きが操作部の向きと同じであると認識したりすることができる
ことから、上記の問題は少なくなりつつあるとはいえ、依然としてさまざまな状況で発生
する問題である。ただし、挿入部の可撓部分が、患者の体腔外であれ体腔内であれ、湾曲
状態にあったり、可撓性のある挿入シャフトあるいは硬性の挿入シャフトの関節部が動い
て挿入部の遠位端が曲がっていたりすると、操作部の回転角度と遠位端の回転角度との間
にもはや正確な相関がなくなってしまう。
【０００４】
　今日において上記の問題を解決する最も一般的な方法は、機器の可視化手段を用いて、
遠位端が体腔内のどの位置にあるかを示す解剖学的構造の位置を特定することである。こ
の解決手段を用いる場合の問題は、視野の一部または全体が付近にある組織に遮られたり
、レンズが液体や残渣に覆われたりすることで、可視化手段が部分的あるいは全体的に機
能しなくなることが頻繁に発生することである。また、上記の問題を解決する別の方法は
、透視診断を用いることである。この方法には、放射線の暴露に伴う潜在的な健康リスク
を患者に及ぼすことになるという不利な点がある。
【０００５】
　硬性の挿入部または可撓性のある挿入部を有する内視鏡や腹腔鏡の使用者が直面する別
の難しさとして、把持部に設けられた種々のレバーやその他の制御部のすべてを操作しな
がら近くに設置された表示画面に表示される可視化手段からの画像を観察する作業におい
て、施術者が機器の把持部を意図せず動かしたり回したりしてしまい、目的の位置や向き
から遠位端を動かしてしまうことが挙げられる。そして、施術者がこの動作にまったく気
付かず、重大な結果を招く場合もありうる。
【０００６】
　そこで、本発明の目的は、可撓性のある挿入シャフトまたは可動部を有する硬性の挿入
シャフトを有する内視鏡医療機器や腹腔鏡医療機器の種々の部分の、機器の他の部分や外
界に対する向きに関する正確な位置情報を提供することである。
【０００７】
　本発明の別の目的は、硬性の挿入部または可撓性のある挿入部を有する内視鏡や腹腔鏡
を用いた施術において、施術者が把持部を持つ手を動かしたり、患者が動いたりしたこと
を施術者に知らせる手段を提供することである。
【０００８】
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　本発明のさらに別の目的や有利な点については後述する。
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００９】
　本発明の第１の態様は、内視鏡型機器の長尺の挿入シャフトがヒトもしくは動物の体の
内腔もしくは体腔または製造物の内部に挿入されて、前記長尺の挿入シャフトの一部また
は前記長尺の挿入シャフト上もしくは前記長尺の挿入シャフト内に位置する物体の直接的
な視認が妨げられる場合に、前記長尺の挿入シャフトの前記一部または前記物体の前記位
置及び前記向きを精度よく特定する方法である。前記方法は、
ａ．１つ以上の回転センサ、位置センサ、動きセンサまたは角度センサを前記機器上の１
つ以上の位置に取り付けること、
ｂ．前記センサによって生成されるデジタル信号またはアナログ信号を、有線通信ネット
ワークまたは無線通信ネットワークを経由して、コントローラまたはマイクロプロセッサ
に送信することと、
ｃ．前記コントローラまたは前記マイクロプロセッサのソフトウェアおよび／または回路
を用いて、前記センサによって生成された前記デジタル信号または前記アナログ信号から
動き、向きまたは回転に関する情報を特定することと、
ｄ．動き、向きまたは回転に関する前記情報を、前記コントローラまたは前記マイクロプ
ロセッサから、有線通信ネットワークまたは無線通信ネットワークを経由して、前記操作
者に、前記機器の異なる部分の、前記機器の他の部分または前記外界に対する正確な位置
情報を提供する音声信号、触角信号および視覚画像を生成するよう構成された表示ユニッ
トに送信すること
を含む。
【００１０】
　上記方法の実施形態では、前記センサは、加速度計、デジタルジャイロスコープ、固体
磁気コンパス、角度センサおよびＲＦＩＤ（Radio Frequency Identifier）タグからなる
群から選択される。
【００１１】
　上記方法の実施形態では、前記機器は、内視鏡、腹腔鏡、カテーテルおよび搬送システ
ムのいずれかであり、医療的な適用に用いられるように構成されている。
【００１２】
　上記方法の実施形態において、前記機器は、ボアスコープまたは内視鏡であり、工業的
な適用に用いられるように構成されている。
【００１３】
　上記方法の実施形態では、前記センサからの出力信号が、コントローラまたはマイクロ
プロセッサのソフトウェアおよび／または回路によって、操作者が前記機器を用いた手技
を行っているときに意図せず前記機器を動かした場合に前記操作者に警告するための音声
信号、視覚信号または触覚信号に変換される。
【００１４】
　上記方法の実施形態では、前記センサは、前記機器の把持部に取り付けられている。
【００１５】
　上記方法の実施形態では、前記センサからの出力信号が、コントローラまたはマイクロ
プロセッサのソフトウェアおよび／または回路によって、操作者が前記機器を用いた手技
を行っているときに前記患者が動いた場合に前記操作者に警告するための音声信号、視覚
信号または触覚信号に変換される。
【００１６】
　上記方法の実施形態では、前記センサは、加速度計である。
【００１７】
　上記方法の実施形態では、可撓性のある挿入シャフトまたは硬性の挿入シャフトに取り
付けられた前記１つ以上のセンサからの出力信号が、コントローラまたはマイクロプロセ
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ッサのソフトウェアおよび／または回路によって、前記シャフトが、既知の始点に対して
内腔の中または外へ移動したときの前記距離を計測するために処理される。
【００１８】
　上記方法の実施形態では、可撓性のある挿入シャフトまたは硬性の挿入シャフトの２つ
の異なる部分に取り付けられた２つのセンサからの出力信号が、コントローラまたはマイ
クロプロセッサのソフトウェアおよび／または回路によって、前記２つの部分の間の前記
相対角度を計測するために処理される。
【００１９】
　上記方法の実施形態では、可撓性のある挿入シャフトまたは硬性の挿入シャフトの前記
全長に沿った異なる位置に配置された複数のセンサからの前記出力信号が、コントローラ
またはマイクロプロセッサのソフトウェアおよび／または回路によって、前記機器の３次
元画像を生成するための前記センサそれぞれの前記位置及び前記向きに関する情報を生成
するために処理される。
【００２０】
　上記方法の実施形態では、内視鏡の前記挿入シャフトの遠位端上の磁気コンパスからの
前記出力信号が、コントローラまたはマイクロプロセッサのソフトウェアおよび／または
回路によって、前記患者の体の外表面に磁石を配置することで前記内視鏡を前記体の内腔
内または体腔内の位置に向けて案内するために処理される。
【００２１】
　本発明の第２の態様は、内視鏡型機器の長尺の挿入シャフトがヒトもしくは動物の体の
内腔もしくは体腔または製造物の内部に挿入されて、前記長尺の挿入シャフトの一部また
は前記長尺の挿入シャフト上もしくは前記長尺の挿入シャフト内に位置する物体の直接的
な視認が妨げられる場合に、前記長尺の挿入シャフトの前記一部または前記物体の前記位
置及び前記向きを精度よく特定するシステムである。前記システムは、
ａ．前記機器上の１つ以上の位置に取り付けられた１つ以上の回転センサ、位置センサ、
動きセンサまたは角度センサと、
ｂ．前記センサによって生成された前記デジタル信号または前記アナログ信号から動き、
向きまたは回転に関する情報を特定するソフトウェアおよび／または回路を有するコント
ローラまたはマイクロプロセッサと、
ｃ．前記操作者に、前記機器の異なる部分の、前記機器の他の部分または前記外界に対す
る正確な位置情報を提供する音声信号、触角信号および視覚画像を生成するよう構成され
た表示ユニットと、
ｄ．前記センサからの出力信号を前記コントローラまたは前記マイクロプロセッサに転送
し、前記コントローラまたは前記マイクロプロセッサからの前記正確な位置情報を前記表
示ユニットに転送する有線通信ネットワークまたは無線通信ネットワークと
を有する。
【００２２】
　上記システムの実施形態では、前記センサは、加速度計、デジタルジャイロスコープ、
固体磁気コンパス、角度センサおよびＲＦＩＤタグからなる群から選択される。
【００２３】
　上記システムの実施形態では、前記機器は、内視鏡、腹腔鏡、カテーテルおよび搬送シ
ステムのいずれかであり、医療的な適用に用いられるように構成されている。
【００２４】
　上記システムの実施形態では、前記機器は、ボアスコープまたは内視鏡であり、工業的
な適用に用いられるように構成されている。
【００２５】
　本発明の上記の特徴および有利な点やその他の特徴および有利な点のすべてについては
、添付の図面を参照しながら、以下の例示的かつ限定的でない本発明の実施形態の説明に
よってさらに理解されよう。
【図面の簡単な説明】
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【００２６】
【図１】図１は、一般的な従来の内視鏡を示す。
【発明を実施するための形態】
【００２７】
　本発明が解決する技術的な問題は、機器の長尺の挿入シャフトが、ヒトや動物の体の内
腔や体腔、あるいは製造された物体の内部に挿入されて、長尺の挿入シャフトの一部や物
体の直接的な視認が妨げられるときに、機器の長尺の挿入シャフトの当該一部の位置およ
び向き、長尺の挿入シャフト上あるいは挿入シャフト内にある物体の位置および向きをい
かに精度よく特定するかである。この問題は、さまざまな実施の場において生じる問題で
ある。工業においては、特にエンジンやタービンの内部、成形物や機械加工された部品の
内部を検査するのにボアスコープや内視鏡などの機器が用いられる。これらの機器は、建
設業界その他さまざまな業界における検査にも用いられる。医療業界においては、検査、
診断、治療、薬品やステントなどの物体を体内の特定位置に送るといった目的で、内視鏡
、腹腔鏡、カテーテルその他の搬送システムが用いられる。
【００２８】
　特に医療的な適用において、本発明が解決する別の技術的な問題は、機器の把持部に設
けられたレバーなどを保持したり操作したりする使用者の手が不安定になったことで生じ
る機器の動きを検知することである。
【００２９】
　本発明は、医療用内視鏡について以下に例示する問題に対する解決策を提供する。ただ
し、ここで説明する解決策は、上記の他の種類の機器や、医療的な適用や工業的な適用に
おいて用いられる同様の機器にも採用することができる。
【００３０】
　ここで提供する上記の問題に対する解決策は、１つ以上の回転センサ、位置センサ、動
きセンサ、あるいは角度センサを内視鏡に取り付けることである。これらのセンサとして
は、例えば、加速度計、デジタルジャイロスコープ、固体磁気コンパス、角度センサ、Ｒ
ＦＩＤタグなどの三角測量に用いられるセンサが挙げられる。
【００３１】
　これらのセンサは、センサの向きに対応するデジタル信号またはアナログ信号を出力す
る。この信号は、有線通信ネットワークや無線通信ネットワークを用いて、センサの種類
に応じて、動きや向き、回転の計算が可能なソフトウェアおよび／または電子回路を有す
るコントローラまたはマイクロプロセッサに送信される。コントローラまたはマイクロプ
ロセッサからの出力は、表示ユニットに送られ、音声信号が生成されたり、視覚画像が表
示されたりし、機器のさまざまな部分についての、内視鏡の他の部分や外界に対する相対
的な正確な位置情報が操作者に提供される。
【００３２】
　例えば内視鏡の把持部に取り付けられた加速度計からの出力信号など、上記センサの１
つのセンサからの出力信号は、手技に集中している操作者に意図せず内視鏡を動かしたこ
とを警告する音声信号や視覚信号、触覚信号に変換できる。同様に、内視鏡のシャフト、
例えば遠位端に取り付けられた加速度計の場合は、患者が不意に体を動かしたときに警告
することができる。このような実施形態は、可撓性のある内視鏡や腹腔鏡の場合にも硬性
の内視鏡や腹腔鏡の場合にも特に実用的かつ有用な追加要素である。
【００３３】
　これらのセンサの１つ以上のセンサからの出力信号、例えば可撓性のある内視鏡や腹腔
鏡あるいは硬性の内視鏡や腹腔鏡のシャフトに取り付けられた加速度計からの出力信号を
処理することで、内腔の内外における既知の始点に対するシャフトの移動距離を計測する
ことができる。この距離は、例えば歯や胃食道接合部、皮膚表面、肛門など患者の組織に
対する距離として計測することもでき、患者の周囲に対する距離として計測することもで
きる。
【００３４】
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　内視鏡の異なる部分に取り付けられたこれらのセンサのうちの２つのセンサからの出力
信号を用いて、その２つの部分の間の相対角度を計測することもできる。例えば、本願の
出願人がＧＥＲＤの治療用に開発した、図１に示す内視鏡と同様の内視鏡においては、ス
テープル機器のステープル収容カートリッジコンポーネントが、患者の食道内において可
撓部４９に配置され、当該ステープル機器のアンビルコンポーネントが、患者の胃内にお
いて遠位端５１の前面に配置される。そして、カートリッジ上あるいはその近傍に設けら
れた上記種類のいずれかのセンサからの出力信号と、アンビル上あるいはその近傍に設け
られた第２のセンサからの出力信号とを、ステープル機器の上記２つのコンポーネントを
適切に協働させるのに役立てることができる。
【００３５】
　また、シャフトの全長に沿った異なる位置に配置された複数のセンサからの出力は、プ
ロセッサによって機器の３次元画像に変換することができる。
【００３６】
　患者の体の外表面に磁石を配置して体内の内腔や体腔におけるある位置をマークし、例
えば遠位端に設けられた磁気コンパスを用いて当該位置に内視鏡を誘導することもでき、
当該磁気コンパスを用いて患者の体表面の磁石を追従させることもでき、当該磁気コンパ
スからの信号を用いて患者の体外で固定された磁石に対する遠位端の位置を特定すること
もできる。
【００３７】
　上記の本発明の実施形態は例示のためのものであり、請求項に記載の範囲を超えること
なく種々の変更、調整、改良が可能であることは言うまでもない。

【図１】



(9) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40

【国際調査報告】



(10) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(11) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(12) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(13) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(14) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(15) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(16) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(17) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(18) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(19) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(20) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(21) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(22) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(23) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(24) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(25) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(26) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(27) JP 2019-517846 A 2019.6.27

10

20

30

40



(28) JP 2019-517846 A 2019.6.27

フロントページの続き

(81)指定国　　　　  AP(BW,GH,GM,KE,LR,LS,MW,MZ,NA,RW,SD,SL,ST,SZ,TZ,UG,ZM,ZW),EA(AM,AZ,BY,KG,KZ,RU,T
J,TM),EP(AL,AT,BE,BG,CH,CY,CZ,DE,DK,EE,ES,FI,FR,GB,GR,HR,HU,IE,IS,IT,LT,LU,LV,MC,MK,MT,NL,NO,PL,PT,R
O,RS,SE,SI,SK,SM,TR),OA(BF,BJ,CF,CG,CI,CM,GA,GN,GQ,GW,KM,ML,MR,NE,SN,TD,TG),AE,AG,AL,AM,AO,AT,AU,AZ,
BA,BB,BG,BH,BN,BR,BW,BY,BZ,CA,CH,CL,CN,CO,CR,CU,CZ,DE,DJ,DK,DM,DO,DZ,EC,EE,EG,ES,FI,GB,GD,GE,GH,GM,G
T,HN,HR,HU,ID,IL,IN,IR,IS,JP,KE,KG,KH,KN,KP,KR,KW,KZ,LA,LC,LK,LR,LS,LU,LY,MA,MD,ME,MG,MK,MN,MW,MX,MY
,MZ,NA,NG,NI,NO,NZ,OM,PA,PE,PG,PH,PL,PT,QA,RO,RS,RU,RW,SA,SC,SD,SE,SG,SK,SL,SM,ST,SV,SY,TH,TJ,TM,TN,
TR,TT,TZ



专利名称(译) 内窥镜型装置具有用于提供位置信息的传感器

公开(公告)号 JP2019517846A 公开(公告)日 2019-06-27

申请号 JP2018555941 申请日 2017-06-01

[标]申请(专利权)人(译) MEDI燃气有限公司

申请(专利权)人(译) Medigasu有限公司

发明人 ゴブリン,アミル

IPC分类号 A61B1/00 A61B1/045 G02B23/24

CPC分类号 A61B1/00016 A61B1/005 A61B34/20 A61B2034/2048 A61B1/04 A61B1/00006 A61B1/00009 A61B1
/0051

FI分类号 A61B1/00.552 A61B1/045.610 A61B1/045.623 G02B23/24.Z

F-TERM分类号 2H040/BA23 2H040/DA02 2H040/DA03 2H040/GA06 4C161/DD01 4C161/DD03 4C161/HH55 4C161
/JJ17 4C161/NN05 4C161/SS21 4C161/WW04 4C161/WW20

优先权 246068 2016-06-06 IL

外部链接 Espacenet

摘要(译)

将内窥镜设备的长插入轴插入到人或动物体的腔或体腔或制品中，以形
成长插入轴的一部分或长插入轴的一部分或长插入轴的一部分。 公开了
当阻碍直接观察位于插入轴内的物体时，用于精确定位细长插入轴或物
体的一部分的位置和定向的系统和方法。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/00910f6b-9f61-46a4-b0a0-a2a657b49570
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/060578458/publication/JP2019517846A?q=JP2019517846A

