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(57)【要約】
　医用画像を用いながら内視鏡を被検体へ誘導する場合
に生体へ安全に内視鏡を誘導するとともに、内視鏡を用
いた治療や採取などを行う場合にも、生体に安全に治療
などを行うことができる内視鏡誘導システムを提供する
。内視鏡を備える内視鏡誘導システムにおいて、空間に
おける内視鏡の位置を検出する位置センサと、内視鏡が
誘導される部分の医用画像を生成する医用画像生成部と
、医用画像に内視鏡の位置を表示する表示部とを備える
。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　内視鏡を備える内視鏡誘導システムにおいて、
　空間における前記内視鏡の位置を検出する位置センサと、
　前記内視鏡が誘導される部分の医用画像を生成する医用画像生成部と、
　前記医用画像に前記内視鏡の位置を表示する表示部と
　を備えることを特徴とする内視鏡誘導システム。
【請求項２】
　前記表示部は、前記内視鏡が誘導される誘導経路、前記内視鏡が誘導されて到達する到
達位置、及び被検部の位置のうち少なくとも1つを前記医用画像に表示することを特徴と
する請求項1に記載の内視鏡誘導システム。
【請求項３】
　前記内視鏡が誘導される誘導経路を設定する誘導経路設定部と、
　前記内視鏡の位置が前記誘導経路から逸れた場合に警告する警告部と
　を備えることを特徴とする請求項1に記載の内視鏡誘導システム。
【請求項４】
　前記警告部は、前記内視鏡の位置が前記誘導経路から逸れた場合に、前記内視鏡の位置
と前記誘導経路との距離又は方向を警告することを特徴とする請求項3に記載の内視鏡誘
導システム。
【請求項５】
　前記内視鏡が誘導されて到達する到達位置を設定する到達位置設定部と、
　前記内視鏡の位置と前記到達位置との距離又は方向に関する情報を提供する情報提供部
とを備えることを特徴とする請求項1に記載の内視鏡誘導システム。
【請求項６】
　被検部の位置を設定する被検部位置設定部と、
　前記内視鏡の位置と前記被検部の位置との距離又は方向に関する情報を提供する情報提
供部とを備えることを特徴とする請求項1に記載の内視鏡誘導システム。
【請求項７】
　前記内視鏡は、突出部を備え、
　前記突出部は、空間における前記突出部の位置を検出する位置センサを備え、
　前記表示部は、前記医用画像に前記突出部の位置を表示することを特徴とする請求項1
に記載の内視鏡誘導システム。
【請求項８】
　被検部の位置を設定する被検部位置設定部と、
　前記突出部の位置と前記被検部の位置との距離又は方向に関する情報を提供する情報提
供部とを備えることを特徴とする請求項7に記載の内視鏡誘導システム。
【請求項９】
　前記内視鏡が誘導される誘導経路における注目領域を設定する注目領域設定部と、
　前記内視鏡が前記注目領域に到達したときに、前記注目領域に到達したことを示す情報
を提供する情報提供部と
　を備えることを特徴とする請求項1に記載の内視鏡誘導システム。
【請求項１０】
　前記内視鏡は、超音波振動子を備え、被検部の超音波画像を取得することを特徴とする
請求項1に記載の内視鏡誘導システム。
【請求項１１】
　前記内視鏡は、超音波振動子を備え、前記超音波振動子により光音響効果を観測するこ
とを特徴とする請求項1に記載の内視鏡誘導システム。
【請求項１２】
　前記医用画像生成部は、前記内視鏡が誘導される部分の3次元画像として予め取得され
た医用画像を生成することを特徴とする請求項1に記載の内視鏡誘導システム。
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【請求項１３】
　内視鏡を備える内視鏡誘導システムにおいて、
　空間における前記内視鏡の位置を検出し、
　前記内視鏡が誘導される部分の医用画像を生成し、
　前記医用画像に前記内視鏡の位置を表示することを特徴とする内視鏡誘導方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、内視鏡誘導システムに関し、特に、被検体に安全に内視鏡を誘導する内視鏡
誘導システムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　医用画像診断に用いられる内視鏡(endoscope)は、光学的に体腔内臓器を観察する手法
であり、胃カメラなどとして多く利用されている。また、内視鏡先端の鉗子口から細胞取
得鉗子が突出して生体組織を採取し、採取された組織の病理検査を行うことが行われてい
る。さらに、内視鏡先端に針を備えることにより、針を介して体腔内の生体組織に薬剤を
投与することが行われている。
【０００３】
　このように、内視鏡は、開腹手術を行うことなく、種々治療や検査が可能となるため、
被検者の侵襲が少なく且つ被検者の負担の少ない検査手法又は手術手法として普及してい
る(例えば、特許文献1参照)。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開昭62-82944号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　しかしながら、従来の光学内視鏡においては、光学的に明らかな所見がある場合(例え
ば、変色、ただれ、出血など)、病変の位置を認識することは容易であるが、光学的に明
らかな所見が無いか、或いは病変が臓器内面から離れている場合、病変の位置を認識する
ことは困難であった。また、光学内視鏡に超音波探触子を組み合わせた超音波内視鏡が使
用されているが、生体内部構造が複雑であるため、病変位置を3次元的に把握することは
困難であった。
【０００６】
　また、内臓疾患の確定診断及び病変位置把握のために、医用画像(X線画像、CT、MRI、
超音波画像、及び血管造影など)を用いた3次元画像診断が行われている。しかしながら、
医用画像を用いた画像診断では、病変位置の把握は容易であるが、内視鏡と組み合わせた
場合、内視鏡の位置や治療対象の位置と3次元の医用画像との位置関係を立体的に把握す
ることは困難であった。
【０００７】
　本発明は、従来の問題を解決するためになされたもので、医用画像を用いながら内視鏡
を被検体へ誘導する場合に安全に内視鏡を誘導するとともに、内視鏡を用いた治療や採取
などを行う場合にも、生体に安全に治療などを行うことができる内視鏡誘導システムを提
供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　本発明の内視鏡誘導システムは、内視鏡を備える内視鏡誘導システムにおいて、空間に
おける前記内視鏡の位置を検出する位置センサと、前記内視鏡が誘導される部分の医用画
像を生成する医用画像生成部と、前記医用画像に前記内視鏡の位置を表示する表示部とを
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備える。よって、内視鏡の位置を医用画像で確認しながら、内視鏡を被検体へ安全に誘導
するとともに、内視鏡を用いた治療や採取などを行う場合にも、被検体に安全に治療など
を行うことができる。
【０００９】
　本発明の内視鏡誘導方法は、内視鏡を備える内視鏡誘導システムにおいて、空間におけ
る前記内視鏡の位置を検出し、前記内視鏡が誘導される部分の医用画像を生成し、前記医
用画像に前記内視鏡の位置を表示する。よって、内視鏡の位置を医用画像で確認しながら
、内視鏡を被検体へ安全に誘導するとともに、内視鏡を用いた治療や採取などを行う場合
にも、被検体に安全に治療などを行うことができる。
【発明の効果】
【００１０】
　本発明によれば、医用画像を用いながら内視鏡を被検体へ誘導する場合に被検体へ安全
に内視鏡を誘導するとともに、内視鏡を用いた治療や採取などを行う場合にも、被検体に
安全に治療などを行うことができる。
【図面の簡単な説明】
【００１１】
【図１】第1の実施の形態に係る内視鏡誘導システムの概要を示す図
【図２】第1の実施の形態に係る内視鏡誘導システムの動作を示すフロー図
【図３】第1の実施の形態に係る内視鏡誘導システムのモニタに表示される医用画像及び
情報を示す図
【図４】内視鏡の誘導を示す図
【図５】モニタに表示される警告を示す図
【図６】内視鏡の位置と被検部位置との距離又は方向を表すベクトルを示す図
【図７】第2の実施の形態に係る内視鏡誘導システムのモニタに表示される医用画像及び
情報を示す図
【図８】第2の実施の形態に係る内視鏡誘導システムの概要を示す図
【図９】第2の実施の形態に係る内視鏡誘導システムの動作を示すフロー図
【図１０】その他の実施の形態に係る内視鏡誘導システムの概要を示す図
【図１１】その他の実施の形態に係る内視鏡誘導システムの動作を示すフロー図
【図１２】モニタに表示される内視鏡の光学画像を示す図
【発明を実施するための形態】
【００１２】
　(第1の実施の形態)
　以下、本発明の実施の形態の内視鏡誘導システムについて、図面を用いて説明する。図
1は、第1の実施の形態に係る内視鏡誘導システムの構成を示すブロック図である。図1に
おいて、内視鏡誘導システム1は、内視鏡2、超音波探触子11、及び超音波装置10を備える
。
【００１３】
　内視鏡2は、光学的に被検体の体腔内の構造を観察することができ、光学カメラ3、内視
鏡磁気センサ5(第1の位置センサ)、超音波振動子6、鉗子口7、及び穿刺針70(突出部)を備
える。内視鏡2は、内視鏡シャフト8を介して超音波装置10に接続されている。また、内視
鏡2の鉗子口7からは、穿刺針70が突出して、内視鏡2の先端から生体組織を採取又は治療
することができる。
【００１４】
　光学カメラ3は、CCDイメージセンサや光ファイバなどを備え、光学画像を取得する。内
視鏡磁気センサ5は、空間における内視鏡2の位置や角度(回転角度を含む)を検出し、特に
、内視鏡2の先端部の位置を検出する。超音波振動子6は、被検体の体腔内の病変部(被検
部)をリアルタイムに把握するために、超音波を送信し、被検体内の組織からの反射信号
を受信することで超音波画像を取得する。また、超音波振動子6は、光音響治療用の光に
よって生じる光音響効果を観測する。また、鉗子口7は、光音響治療用の光を照射するた



(5) JP WO2013/011733 A1 2013.1.24

10

20

30

40

50

めの光ファイバ、LED、又はレーザーなどを備えてもよい。
【００１５】
　超音波探触子11は、超音波振動子30及び超音波探触子磁気センサ16(第2の位置センサ)
を備える。超音波探触子11は、超音波振動子30を介して超音波を被検体に送信し、被検体
内の組織からの反射信号を受信することにより、被検体の体腔内の病変部(被検部)をリア
ルタイムに把握するための超音波画像を取得する。また、超音波探触子11は、光音響治療
用の光によって生じる光音響効果を観測する。超音波探触子11としては、振動子が2次元
に配列された2次元アレイ超音波探触子、振動子部を機械的にスイングさせるメカニカル
スキャン型超音波探触子、又は振動子が1次元に配列された1次元超音波探触子などがある
。
【００１６】
　超音波装置10は、内視鏡コネクタ4、光モジュール9、超音波送受信回路12、超音波画像
生成回路13(医用画像生成部)、制御回路14(医用画像制御部)、操作パネル15(操作部)、モ
ニタ17(表示部)、スピーカ18、位置検出部19、誘導経路設定部20、到達位置設定部21、情
報提供部22、被検部位置設定部23、及び注目領域設定部24を備える。
【００１７】
　内視鏡コネクタ4は、内視鏡2と超音波装置10とを接続するインターフェイスである。内
視鏡コネクタ4は、穿刺針、鉗子、光、レーザー、配線、送気、送水、及び吸引などのチ
ャネルを備える。光モジュール9は、発光素子や受光素子を備え、光ファイバなどを介し
て内視鏡2の光源に光を供給する。
【００１８】
　超音波送受信回路12は、超音波振動子6、30に対する超音波送信信号を生成し、超音波
信号を受信する。超音波画像生成回路13(医用画像生成部)は、超音波探触子磁気センサ16
により取得された超音波探触子11の位置情報に基づいて、超音波送受信回路12が受信した
超音波信号から超音波画像(医用画像)を生成する。超音波画像生成回路13によって生成さ
れる超音波画像は、映像としてモニタ17に表示される。制御回路14(医用画像制御部)は、
内視鏡2、超音波探触子11、及び超音波装置10を制御する。操作パネル15(操作部)は、操
作者からの指示を超音波装置10に入力する。
【００１９】
　位置検出部19は、空間における磁気センサ5、16(第1及び第2の位置センサ)の位置を3次
元的に把握する。誘導経路設定部20は、被検体の体腔内に内視鏡2が誘導される誘導経路
を、超音波画像(医用画像)に設定する。到達位置設定部21は、被検体の体腔内に内視鏡2
が誘導されて到達する到達位置を、超音波画像(医用画像)に設定する。被検部位置設定部
23は、被検部の位置を超音波画像(医用画像)に設定する。注目領域設定部24は、被検体の
体腔内に内視鏡2が誘導される誘導経路における注目領域を設定する。
【００２０】
　情報提供部22は、被検体の体腔内における内視鏡2の位置と到達位置若しくは被検部位
置との距離又は方向に関する情報を提供する。情報提供部22は、内視鏡2の位置や角度(内
視鏡探触子の回転角度を含む)、内視鏡2の誘導速度、内視鏡2の誘導加速度、内視鏡2の誘
導方向、及び内視鏡2が当接する際の圧力のうち少なくとも1つに関する情報を提供する。
情報提供部22は、内視鏡2が注目領域に到達したときに、注目領域に到達したことを示す
情報を提供する。
【００２１】
　上述のように、本発明の内視鏡誘導システムは、内視鏡2が誘導される誘導経路におけ
る注目領域を設定する注目領域設定部24と、内視鏡2が注目領域に到達したときに、注目
領域に到達したことを示す情報を提供する情報提供部22とを備える。この構成によれば、
内視鏡が誤挿入されやすい領域、誘導経路が複雑又は狭小であるため内視鏡の挿入に注意
を要する領域、及び出血しやすいため内視鏡の挿入に注意を要する領域などを確認できる
ため、内視鏡を被検体へ安全に誘導することができる。
【００２２】
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　モニタ17(表示部)は、超音波画像又は内視鏡光学画像を表示する。ここで、超音波画像
は、超音波画像生成回路13によってリアルタイムに生成される超音波画像であってもよく
、超音波画像生成回路13によって超音波3次元画像として予め取得された超音波画像(ボリ
ュームデータ)であってもよい。つまり、医用画像生成部(超音波画像生成回路13)は、内
視鏡2が誘導される部分の3次元画像として予め取得された医用画像を生成する。また、超
音波探触子11の磁気センサ16(位置センサ)により、生体及び病変部などの3次元的位置の
把握が可能であるため、超音波画像は、通常の超音波Bモード画像であってもよい。
【００２３】
　モニタ17(表示部)は、磁気センサ5により検出された内視鏡2の位置や角度、誘導経路設
定部20により設定された誘導経路、到達位置設定部21により設定された到達位置、情報提
供部22により提供される距離又は方向などに関する情報、被検部位置設定部23により設定
される被検部の位置、及び注目領域設定部24により設定される注目領域を、超音波画像(
医用画像)に重畳して表示する。スピーカ18は、情報提供部22により提供される距離又は
方向に関する情報を音によって提供し、内視鏡2を音で誘導する。
【００２４】
　上述の通り、本発明の内視鏡誘導システムは、内視鏡2を備える内視鏡誘導システムに
おいて、空間における内視鏡2の位置を検出する位置センサ(内視鏡磁気センサ5)と、内視
鏡2が誘導される部分の医用画像を生成する医用画像生成部(超音波画像生成回路13)と、
医用画像に内視鏡2の位置を表示する表示部(モニタ17)とを備える。また、本発明の内視
鏡誘導方法は、内視鏡2を備える内視鏡誘導システムにおいて、空間における内視鏡2の位
置を検出し、内視鏡2が誘導される部分の医用画像を生成し、医用画像に内視鏡2の位置を
表示する。よって、内視鏡の位置を医用画像で確認しながら、内視鏡を被検体へ安全に誘
導するとともに、内視鏡を用いた治療や採取などを行う場合にも、被検体に安全に治療な
どを行うことができる。
【００２５】
　また、本発明の内視鏡誘導システムでは、表示部(モニタ17)は、内視鏡2が誘導される
誘導経路、内視鏡2が誘導されて到達する到達位置、及び被検部の位置のうち少なくとも1
つを医用画像に表示する。よって、誘導経路、到達位置、及び被検部位置を確認しながら
、内視鏡を被検体へ安全に誘導するとともに、内視鏡を用いた治療や採取などを行う場合
にも、被検体に安全に治療などを行うことができる。
【００２６】
　次に、本実施の形態に係る内視鏡誘導システム1の動作について説明する。図2は、内視
鏡誘導システム1の動作を示したフロー図である。図3は、モニタ17に表示される超音波画
像及び内視鏡光学画像を示した図である。図4は、被検体の体腔内における到達位置、被
検部位置、誘導経路、及び距離又は方向に関する情報を示した図である。
【００２７】
　超音波探触子11は、磁気センサ16(第2の位置センサ)を用いて、被検体の超音波3Dボリ
ュームデータ(超音波3次元画像)を取得する(ステップS1)。図3に示すように、モニタ17は
、予め取得された超音波3次元画像31を表示する。また、モニタ17は、リアルタイムに生
成される超音波画像32(Bモード画像)、治療ガイド画像33、及び内視鏡光学画像34を表示
する。
【００２８】
　図3及び図4(a)に示すように、操作パネル15を用いて、到達位置設定部21は、モニタ17
に表示された超音波3次元画像31、超音波画像32、及び治療ガイド画像33(医用画像)に対
し、内視鏡2の先端が誘導されて到達する到達位置P1を設定する(ステップS2)。また、操
作パネル15を用いて、被検部位置設定部23は、医用画像である超音波3次元画像31、超音
波画像32、及び治療ガイド画像33に対し、被検部位置P2を設定する(ステップS2)。ここで
、被検部位置P2は、例えば、病変位置、治療位置、又は組織取得位置などである。
【００２９】
　図3及び図4(b)に示すように、誘導経路設定部20は、モニタ17に表示された超音波3次元
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画像31に対し、内視鏡2の挿入計画に従った誘導経路P3を設定する(ステップS3)。誘導経
路の設定は、操作パネル15を用いてタッチペンなどによって設定されてもよく、マウスや
トラックボールやジョイスティックなどによって設定されてもよい。また、誘導経路を設
定する場合、タッチペン、マウス、トラックボール、及びジョイスティックなどによって
、内視鏡2の挿入計画に沿って線を引いてもよいし、内視鏡2の挿入計画に沿って複数の点
を指定してそれぞれの点を自動的に線で連結させてもよい。
【００３０】
　図4(b)に示すように、注目領域設定部24は、モニタ17に表示された超音波画像に対し、
誘導経路P3における注目領域P4を設定する(ステップS3)。ここで、注目領域P4は、内視鏡
2が誤挿入されやすい領域、誘導経路が複雑又は狭小であるため内視鏡2の挿入に注意を要
する領域、及び出血しやすいため内視鏡2の挿入に注意を要する領域などである。例えば
、図4(b)に示すように、気管分岐部では内視鏡2が誤挿入されやすいため、注目領域P4が
設定される。
【００３１】
　内視鏡2を体腔内へ挿入するためのシャフト8を用いて、内視鏡2の挿入が開始される(ス
テップS4)。図3に示すように、モニタ17は、内視鏡2により取得される光学画像を表示す
る。モニタ17は、磁気センサ5により検出された内視鏡2の位置P5を超音波3次元画像31(医
用画像)に重畳して表示する。これにより、超音波3次元画像31に内視鏡2の位置が映し出
される。また、モニタ17は、内視鏡2に取り付けられた内視鏡超音波振動子6によって取得
される超音波画像を表示することも可能である。これにより、体腔内から見た超音波画像
が表示される。
【００３２】
　本発明の内視鏡誘導システムでは、内視鏡2は超音波振動子6を備え、被検部の超音波画
像を取得する。この構成によれば、内視鏡からの超音波画像を確認しながら、内視鏡を被
検体へ安全に誘導するとともに、内視鏡を用いた治療や採取などを行う場合にも、被検体
に安全に治療などを行うことができる。
【００３３】
　情報提供部22は、内視鏡磁気センサ5の位置情報に基づいて、内視鏡2の位置P5と到達位
置P1(又は、被検部位置P2)との距離及び方向などに関する情報を提供する(ステップS5)。
図4(c)に示すように、情報提供部22から提供される情報に基づいて、モニタ17は、超音波
画像にベクトルV1を表示する。ベクトルV1は、内視鏡2の位置P5から到達位置P1への距離
及び方向を示す。例えば、内視鏡2が誘導経路P3に沿って到達位置P1に近づく場合は、青
色のベクトルV1を表示してもよく、到達位置P1から遠ざかる場合は、赤色のベクトルV1を
表示してもよい。すなわち、到達位置P1に近づく場合と遠ざかる場合で、ベクトルV1の表
示形態を異ならせている。また、モニタ17は、誘導経路P3に沿った到達位置P1までの距離
を表示してもよい。また、情報提供部22から提供される情報に基づいて、スピーカ18は、
内視鏡2の位置から到達位置P1への距離及び方向を音や音声で示してもよい。内視鏡2が誘
導経路P3に沿って到達位置P1に近づく場合と遠ざかる場合とで、音や音声を変化させても
よく、到達位置P1までの距離に応じて音や音声の間隔(ピッチ)を変化させてもよい。
【００３４】
　また、情報提供部22は、内視鏡2の位置や角度、内視鏡2の誘導速度、内視鏡2の誘導加
速度、内視鏡2の誘導方向、及び圧力センサによる内視鏡2の当接圧力のうち少なくとも1
つに関する情報を提供する(ステップS5)。モニタ17又はスピーカ18は、情報提供部22から
提供される情報を示す。
【００３５】
　情報提供部22は、内視鏡2が注目領域P4に到達したときに、注目領域P4に到達したこと
を示す情報を提供する(ステップS6及びステップS7)。警告部(モニタ17又はスピーカ18)は
、情報提供部22から提供される情報に基づいて、操作者に注意喚起を行ったり、内視鏡2
の光学画像を自動的に表示したりする。例えば、モニタ17は、注目領域P4を映し出す光学
画像を自動的に拡大してもよく、光学画像の枠の色などの表示形態を変化させてもよい。



(8) JP WO2013/011733 A1 2013.1.24

10

20

30

40

50

また、スピーカ18は、内視鏡2が注目領域P4に存在する間、操作者に注意を喚起するよう
な音や音声を発してもよい。
【００３６】
　また、図4(ｄ)及び図5に示すように、警告部(モニタ17又はスピーカ18)は、情報提供部
22から提供される情報(内視鏡2の位置や角度など)に基づいて、内視鏡2の位置が誘導経路
P3から逸れた場合に警告を行う(ステップS6及びステップS7)。
【００３７】
　例えば、内視鏡2の位置や角度に基づいて、内視鏡2の位置と誘導経路P3との距離が所定
の閾値を超えた場合に、内視鏡2が誘導経路P3と違う器官に誤挿入されたと判断して、モ
ニタ17は警告メッセージ35を表示し、スピーカ18は警告音を発生させる。これにより、医
用画像を用いながら内視鏡2を被検体の体腔内へ安全に誘導することができる。また、内
視鏡2の内視鏡超音波振動子6からの超音波画像を利用すれば、さらに安全に、内視鏡2を
被検体の体腔内へ誘導することができる。
【００３８】
　上述のように、本発明の内視鏡誘導システムは、内視鏡2が誘導される誘導経路を設定
する誘導経路設定部20と、内視鏡2の位置が誘導経路から逸れた場合に警告する警告部(モ
ニタ17又はスピーカ18)とを備える。この構成によれば、警告により内視鏡が誘導経路か
ら逸れたことを確認できるため、内視鏡を被検体へ安全に誘導することができる。
【００３９】
　また、図5に示すように、モニタ17は、内視鏡2の位置P5が誘導経路P3から逸れた場合に
、内視鏡2の位置と誘導経路P3との距離又は方向を警告するために、ベクトルV2を超音波3
次元画像(医用画像)に表示してもよい。この場合、モニタ17は、内視鏡2が誘導経路P3か
ら逸れた距離に応じて、ベクトルV2の形や色などの表示形態を変化させてもよく、スピー
カ18は、音や音声を変化させてもよい。
【００４０】
　上述のように、本発明の内視鏡誘導システムでは、警告部(モニタ17又はスピーカ18)は
、内視鏡2の位置が誘導経路から逸れた場合に、内視鏡2の位置と誘導経路との距離又は方
向を警告する。この構成によれば、内視鏡が誘導経路から逸れた距離又は方向を確認でき
るため、内視鏡を被検体へ安全に誘導することができる。
【００４１】
　内視鏡2が到達位置P1に到達した場合(ステップS8)、情報提供部22は、内視鏡2の位置と
被検部位置P2との距離又は方向に関する情報を提供し、モニタ17は、情報提供部22により
提供された情報に基づいて、内視鏡2の位置P5と被検部位置P2との距離及び方向を超音波3
次元画像(医用画像)に表示する(ステップS9)。図6に示すように、内視鏡2の位置P5と被検
部位置P2との距離又は方向を表すために、ベクトルV3を表示してもよい。この場合、内視
鏡2の位置P5と被検部位置P2との距離又は方向に応じて、モニタ17はベクトルV3の形や色
などの表示形態を変化させてもよく、スピーカ18は音や音声を変化させてもよい。これに
より、鉗子口7から穿刺針70(突出部)が突出して、被検部位置P2への距離又は方向を把握
しながら、被検部位置P2へ到達することができ、生体に対して採取や治療を施すことがで
きる(ステップS10)。また、突出部は、鉗子や高周波メスなどの医療器具であってもよい
。突出部が鉗子である場合は、被検部位置P2への距離又は方向を把握しながら、鉗子が被
検部位置P2へ到達することができ、被検体に対して安全に生体組織を処置することができ
る(ステップS10)。
【００４２】
　上述のように、本発明の内視鏡誘導システムは、内視鏡2が誘導されて到達する到達位
置を設定する到達位置設定部21と、内視鏡2の位置と到達位置との距離又は方向に関する
情報を提供する情報提供部22とを備える。この構成によれば、内視鏡から到達位置への距
離又は方向を確認できるため、内視鏡を被検体へ安全に誘導することができる。
【００４３】
　また、本発明の内視鏡誘導システムは、被検部の位置を設定する被検部位置設定部23と
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、内視鏡2の位置と被検部の位置との距離又は方向に関する情報を提供する情報提供部22
とを備える。この構成によれば、内視鏡から被検部位置への距離又は方向を確認できるた
め、内視鏡を用いた治療や採取などを行う場合に、被検体に安全に治療や採取などを行う
ことができる。
【００４４】
　穿刺針70(突出部)は、空間における穿刺針70(突出部)の位置を検出する磁気センサ(第3
の位置センサ)を備え、モニタ17は、穿刺針70(突出部)の位置を超音波3次元画像31(医用
画像)に表示してもよい。また、情報提供部22は、穿刺針70(突出部)の位置と被検部位置P
2との距離又は方向に関する情報を、警告部(モニタ17又はスピーカ18)に提供してもよい
。穿刺針70(突出部)の位置と被検部位置P2との距離又は方向を表すために、モニタ17は医
用画像にベクトルを表示してもよい。この場合、穿刺針70(突出部)の位置と被検部位置P2
との距離又は方向に応じて、モニタ17はベクトルの形や色などの表示形態を変化させても
よく、スピーカ18は音や音声を変化させてもよい。これにより、穿刺針70の先端位置と被
検部位置P2との距離又は方向を把握しながら、穿刺針70(突出部)が被検部位置P2へ確実に
到達することができ、生体に対して安全に生体組織を取得したり、治療を施したりするこ
とができる。突出部が鉗子である場合は、鉗子の先端位置と被検部位置P2との距離又は方
向を把握しながら、鉗子が被検部位置P2へ到達することができ、被検体に対して安全に生
体組織を処置することができる。
【００４５】
　上述のように、本発明の内視鏡誘導システムでは、内視鏡は突出部(穿刺針70)を備え、
突出部は空間における突出部の位置を検出する位置センサ(磁気センサ)を備え、表示部(
モニタ17)は医用画像に突出部の位置を表示する。この構成によれば、突出部の位置を医
用画像で確認しながら、突出部を被検部位置へ安全に誘導できるため、被検体に安全に治
療や採取などを行うことができる。
【００４６】
　また、本発明の内視鏡誘導システムは、被検部の位置を設定する被検部位置設定部23と
、突出部(穿刺針70)の位置と被検部の位置との距離又は方向に関する情報を提供する情報
提供部22とを備える。この構成によれば、突出部から被検部位置への距離又は方向を確認
できるため、穿刺針や鉗子を用いた治療や採取などを行う場合に、被検体に安全に治療や
採取などを行うことができる。
【００４７】
　また、内視鏡2の光学カメラ3や超音波振動子6を被検部位置P2へ向けて、被検部の光学
画像や超音波画像を取得することで、生体組織採取や治療の状況を超音波画像でリアルタ
イムに観察することができる。これにより、生体組織採取や治療の効果を確認しながら、
生体に対してさらに安全に生体組織を取得したり、治療を施したりすることができる(ス
テップS11)。また、内視鏡2が到達位置P1に到達した場合に(ステップS8)、モニタ17は、
内視鏡2の光学画像から内視鏡2の超音波画像に切り替えてもよい。
【００４８】
　また、内視鏡2の超音波振動子6を被検部位置P2へ向けて、超音波振動子6により光音響
効果を観測することもでき、光音響効果を確認しながら、生体に対してさらに安全に生体
組織を取得したり、治療を施したりすることができる(ステップS11)。光音響効果の観測
では、疾患部位に特異的に凝集する光音響薬剤を被検体に投与し、内視鏡2の鉗子口7から
レーザーなどを被検部位置P2に照射することで、光音響薬剤が、光エネルギーを吸収して
、振動及び蒸発し、超音波信号を発生する。この超音波信号を超音波振動子6、30が観測
することにより、光音響効果の観測が行われる。これにより、光音響を用いた治療及び光
音響効果の観測は、体表のみならず、食道、胃、消化管、及び腸管などの生体深部臓器へ
の適用も可能となる。
【００４９】
　上述のように、本発明の内視鏡誘導システムでは、内視鏡2は超音波振動子6を備え、超
音波振動子6により光音響効果を観測する。この構成によれば、被検体内部から光音響効
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果を観測することができ、効果的な光音響治療を行うことができる。
【００５０】
　また、被検体の体腔内の観察手段として、内視鏡2先端の鉗子口7からIVUS(intravascul
ar ultrasound)などを用いれば、超音波振動子6により血管内から見た超音波画像を取得
できるので、さらなる詳細な病変情報を取得することができる。
【００５１】
　生体組織採取や治療の効果を確認した場合は、内視鏡2を被検体から抜去する(ステップ
S12)。
【００５２】
　(第2の実施の形態)
　以下、本発明の第2の実施の形態にかかる医用画像診断装置について、図面を用いて説
明する。特に言及しない場合は、他の構成は、第1の実施の形態にかかる内視鏡誘導シス
テムと同様である。
【００５３】
　第1の実施の形態では、図3に示すように、超音波画像生成回路13によって超音波3次元
画像として予め取得された超音波画像(ボリュームデータ)を、内視鏡2を挿入するための
リファレンス像とする。一方、第2の実施の形態では、リファレンス像は、3次元ボリュー
ムデータであれば、CT画像やMRI画像であってもよい。
【００５４】
　第1の実施の形態では、内視鏡磁気センサ5の座標系と超音波探触子磁気センサ16の座標
系を同一として扱える。一方、第2の実施の形態では、CT座標系やMRI座標系と内視鏡磁気
センサ5の座標系を一致させる必要がある。ここで、CTやMRIの3次元画像の座標系を、超
音波探触子11に取り付けた磁気センサ5の座標系に変換する手法に関しては、日本国特許
第4300488号公報(「超音波診断におけるリファレンス像表示方法及び超音波診断装置」、
株式会社日立メディコ)に詳しく記載されている。日本国特許第4300488号公報は、体外の
超音波探触子に取り付けた磁気センサである場合の座標変換を示しているが、本実施の形
態では、体外の超音波探触子に取り付けた磁気センサを、内視鏡2に取り付けた磁気セン
サ5とすれば、CTやMRIの3次元座標系と内視鏡磁気センサ座標系との相互座標変換にも適
用可能である。
【００５５】
　このように、CTやMRIの3次元座標系と内視鏡磁気センサ座標系との相互座標変換が実現
できるので、図7に示すように、モニタ17(表示部)は、磁気センサ5により検出された内視
鏡2の位置P5や角度、誘導経路設定部20により設定された誘導経路P3、到達位置設定部21
により設定された到達位置P1、情報提供部22により提供される距離又は方向に関する情報
、被検部位置設定部23により設定される被検部の位置P2、及び注目領域設定部24により設
定される注目領域P4を、CT/MRI画像36に重畳して表示することができる。また、モニタ17
は、穿刺針70(突出部)の位置をCT/MRI画像36(医用画像)に表示してもよい。また、モニタ
17は、内視鏡2に取り付けた内視鏡超音波振動子6の超音波画像をCT/MRI画像36とともに表
示したり、CT/MRI画像36の被検部に重畳したりしてもよい。
【００５６】
　図8に示すように、本実施の形態に係る内視鏡誘導システムは、CT/MRI画像データベー
ス80を備える。CT/MRI画像データベース80は、予め取得されたCT/MRI3次元画像(ボリュー
ムデータ)を、位置情報とともに格納する。図9に示すように、制御回路14が、CT/MRI画像
データベース80に格納されるボリュームデータを用いて、CT/MRI画像を取得する(ステッ
プS100)。制御回路14は、内視鏡2の先端に備え付けられた内視鏡磁気センサ5の3次元位置
を算出し、CT/MRI座標系と内視鏡磁気センサ5の座標系を一致させる。モニタ17は、一致
する座標系に基づいて、内視鏡2の位置P5や角度、誘導経路P3、到達位置P1、距離又は方
向に関する情報、被検部位置P2、及び注目領域P4などを、CT/MRI画像に重畳して表示する
(ステップS2、S3、S5、S7、及びS9など)。このように、様々な医用画像(X線画像、CT、MR
I、超音波画像、及び血管造影など)を用いた3次元画像に、本発明は適用可能である。
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【００５７】
　また、第2の実施の形態では超音波画像を用いたが、超音波画像を用いなくても、本発
明は適用可能である。図10に示すように、医用画像診断装置101は、超音波探触子11、内
視鏡超音波振動子6、超音波送受信回路12、及び超音波画像生成回路13を備えていない。
この場合、リファレンス像として、CT/MRI3次元画像のボリュームデータを用いる。予め
取得されたCT/MRI3次元画像(ボリュームデータ)は、CT/MRI画像データベース80に位置情
報とともに格納される。超音波探触子11に取り付けた磁気センサ5の座標系とCT/MRI座標
系との変換に関しては、日本国特許第4300488号公報に記載されている手法を用いる。
【００５８】
　図11に示すように、制御回路14が、CT/MRI画像データベース80に格納されるボリューム
データを用いて、CT/MRI画像を取得する(ステップS200)。制御回路14は、内視鏡2の先端
に備え付けられた内視鏡磁気センサ5の3次元位置を算出し、CT/MRI座標系と内視鏡磁気セ
ンサ5の座標系を一致させる。モニタ17は、一致する座標系に基づいて、内視鏡2の位置P5
や角度、誘導経路P3、到達位置P1、距離又は方向に関する情報、被検部位置P2、及び注目
領域P4などを、CT/MRI画像に重畳して表示する(ステップS2、S3、S5、S7、及びS9など)。
このように、超音波画像以外の様々な医用画像を用いた3次元画像にも、本発明は適用可
能である。
【００５９】
　以上の実施の形態によれば、医用画像を用いながら内視鏡を被検体へ誘導する場合に生
体へ安全に内視鏡を誘導するとともに、内視鏡を用いた治療や採取などを行う場合にも、
生体に安全に治療などを行うことができる。
【００６０】
　以上、本発明にかかる実施の形態について説明したが、本発明はこれらに限定されるも
のではなく、請求項に記載された範囲内において変更・変形することが可能である。
【００６１】
　例えば、図12に示すように、モニタ17は、誘導経路P3、内視鏡2の位置P5から到達位置P
1への距離及び方向を示すベクトルV1、内視鏡2の位置と誘導経路P3との距離又は方向を示
すベクトルV2、及び内視鏡2の位置P5と被検部位置P2との距離又は方向を示すベクトルV3
のうち少なくとも1つを、内視鏡2の光学画像(医用画像)に表示してもよい。また、モニタ
17は、到達位置P1、被検部位置P2、内視鏡2の位置や角度、内視鏡2の誘導速度、内視鏡2
の誘導加速度、内視鏡2の誘導方向、及び圧力センサによる内視鏡2の当接圧力のうち少な
くとも1つを、内視鏡2の光学画像(医用画像)に表示してもよい。
【産業上の利用可能性】
【００６２】
　本発明にかかる内視鏡誘導システムは、医用画像を用いながら内視鏡を被検体へ誘導す
る場合に生体へ安全に内視鏡を誘導するとともに、内視鏡を用いた治療や採取などを行う
場合にも、生体に安全に治療などを行うことのできるという効果を有し、被検体に安全に
内視鏡を誘導する内視鏡誘導システムなどとして有用である。
【符号の説明】
【００６３】
　1　内視鏡誘導システム、2　内視鏡、3　光学カメラ、4　内視鏡コネクタ、5　内視鏡
磁気センサ、6　内視鏡超音波振動子、7　鉗子口、8　内視鏡シャフト、9　光モジュール
、10　超音波装置、11　超音波探触子、12　超音波送受信回路、13　超音波画像生成回路
、14　制御回路、15　操作パネル、16　超音波探触子磁気センサ、17　モニタ、18　スピ
ーカ、19　位置検出部、20　誘導経路設定部、21　到達位置設定部、22　情報提供部、23
　被検部位置設定部、24　注目領域設定部、70　穿刺針
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