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(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】電子内視鏡の把持状態にかかわらず、術者の意
図した方向に先端部（表示画像）を移動させることが可
能な電子内視鏡および電子内視鏡システムを提供する。
【解決手段】把持部１５０と挿入部とを有する電子内視
鏡であって、先端に配置され、体内の画像を撮像する撮
像素子と、撮像素子によって撮像された画像を処理する
画像処理部と、撮像素子および画像処理部を制御する制
御部と、把持部１５０の姿勢を検知するために把持部に
配置される姿勢検知部と、を備え、制御部は、姿勢検知
部によって検知された把持部１５０の姿勢に応じて、撮
像素子によって撮像された画像を回転するよう画像処理
部を制御することを特徴とする。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　把持部と挿入部とを有する電子内視鏡であって、
　先端に配置され、体内の画像を撮像する撮像素子と、
　前記撮像素子によって撮像された画像を処理する画像処理部と、
　前記撮像素子および前記画像処理部を制御する制御部と、
　前記把持部の姿勢を検知するために前記把持部に配置される姿勢検知部と、を備え、
　前記制御部は、前記姿勢検知部によって検知された前記把持部の姿勢に応じて、前記撮
像素子によって撮像された画像を回転するよう前記画像処理部を制御することを特徴とす
る、電子内視鏡。
【請求項２】
　前記姿勢検知部は、加速度センサおよび測距センサを含む、請求項１に記載の電子内視
鏡。
【請求項３】
　前記測距センサは、前記把持部が所定の状態で把持された場合に、術者までの距離を検
出可能である、請求項２に記載の電子内視鏡。
【請求項４】
　前記加速度センサは、前記把持部の天地を検出するために用いられる、請求項２または
３に記載の電子内視鏡。
【請求項５】
　前記制御部は、
　１）前記加速度センサによって検出される前記把持部の天地が正常であり、前記測距セ
ンサによって術者までの距離が検出されない場合、および
　２）前記加速度センサによって検出される前記把持部の天地が逆であり、前記測距セン
サによって術者までの距離が検出される場合、
　前記画像を１８０度回転するように前記画像処理部を制御することを特徴とする、請求
項４に記載の電子内視鏡。
【請求項６】
　把持部と挿入部とを有する電子内視鏡および該電子内視鏡に接続されるプロセッサから
なる電子内視鏡システムであって、
　前記電子内視鏡の先端に配置され、体内の画像を撮像する撮像素子と、
　前記撮像素子によって撮像された画像を処理する画像処理部と、
　前記撮像素子および前記画像処理部を制御する制御部と、
　前記把持部の姿勢を検知するために前記把持部に配置される姿勢検知部と、を備え、
　前記制御部は、前記姿勢検知部によって検知された前記把持部の姿勢に応じて、前記撮
像素子によって撮像された画像を回転するよう前記画像処理部を制御することを特徴とす
る、電子内視鏡システム。
【請求項７】
　前記電子内視鏡の先端位置を変化させるための操作部と、
　前記画像処理部によって処理される画像を表示するモニタと、をさらに備え、
　前記制御部は、前記操作部の操作方向と、前記モニタに表示される画像の移動方向とが
一致するように、前記撮像素子によって撮像された画像を回転するよう前記画像処理部を
制御することを特徴とする、請求項６に記載の電子内視鏡システム。
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、患者の体腔内を観察するための電子内視鏡および電子内視鏡を有する電子内
視鏡システムに関する。
【背景技術】
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【０００２】
　従来、患者の体腔内の観察および撮像を行うことができる電子内視鏡を用いた電子内視
鏡システムが広く用いられている。電子内視鏡は、光源装置やビデオプロセッサと接続さ
れるコネクタ部、術者によって操作される操作ボタン等を含む操作部を備える把持部、お
よび観察時に患者の体腔内に挿入される挿入部からなる。また、挿入部は、撮像素子（Ｃ
ＣＤイメージセンサやＣＭＯＳイメージセンサなど）および照明光を体腔内に照射するた
めのライトガイドが配設される硬性の先端部、該先端部の体腔内での位置を四方向（上下
左右）に変化させるための湾曲部、および湾曲部と把持部との間に位置する長尺の可撓管
から構成される。電子内視鏡の先端部から照射され、対象部位によって反射された光は、
撮像素子によって光電変換されて画像信号として出力される。そして、電子内視鏡に接続
されるビデオプロセッサによって映像信号処理が施され、モニタに表示される。術者は、
操作部を用いて湾曲部を湾曲させることで、モニタに表示される画像を上下左右に移動さ
せることができる。
【０００３】
　通常、電子内視鏡システムによる観察を行う場合、術者によって操作部の操作ボタン等
を操作しやすい状態（例えば、把持部を片手で握った状態で指先側に操作ボタンやノブが
くるように）で把持部が把持され、診察台に横たわった状態の患者に対して電子内視鏡が
挿入される。そのため、この状態を基準として、操作部における湾曲部の操作方向と、先
端部の位置の変化による表示画像の移動方向が一致するように、電子内視鏡が設計される
。しかしながら、観察対象や術者の好みによって、上記の基準状態以外の様々な状態で観
察が行われる可能性がある。そして、例えば、電子内視鏡が基準状態と逆方向に把持され
た場合、操作部における湾曲部の操作方向と、先端部の位置の変化による表示画像の移動
方向が一致しなくなることがある。具体的には、術者が、モニタに表示される画像を右に
移動させるよう操作部を操作した場合、電子内視鏡が逆方向に把持されていることにより
、先端部は術者に対して右ではなく左に移動する。これにより、モニタに表示される画像
が左に移動してしまい、術者が観察したい部位を見ることができなくなってしまう。
【０００４】
　上記問題を解決する方法として、ビデオプロセッサやモニタに備えられる画像回転機能
を用いて、表示される画像を回転させて表示することが考えられる。この場合、術者が必
要に応じて手動でビデオプロセッサやモニタを操作し、画像を回転させる。また、特許文
献１にも、被検体観察用のビデオカメラにおいて、モニタに表示させる画像を必要に応じ
て回転させることが記載されている。詳しくは、特許文献１に記載の観察用カメラでは、
カメラに取り付けられた位置センサに応じて、表示する画像を回転または反転させる構成
となっている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】特表平０８－５０００３９号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　しかしながら、特許文献１に記載されるカメラでは、術者が電子内視鏡の把持方法に応
じて、手動で画像表示方向の設定を切り替えるといった、煩雑な作業が必要になる。また
、手動操作によって画像表示方向の設定を切り替えた状態で、別の術者が同じ電子内視鏡
システムを使用した場合、回転させる必要がない画像に対しても回転して表示されてしま
い、術者に混乱が生じてしまう。特に、観察中に処置を行う場合は、操作方向と画像の移
動方向とが一致しないことで、処置に遅れなどが生じる恐れもある。また、特許文献１に
は、カメラに取り付ける位置センサについて具体的に示されておらず、どのような位置セ
ンサを用いて、どのように位置を検出するのか、などが不明である。さらに、電子内視鏡
の先端部は細径であるため、先端部に位置センサを設けて観察方向を検出することは困難
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である。
【０００７】
　本発明は上記の事情に鑑みてなされたものであり、本発明の目的は、術者による把持状
態にかかわらず、術者の意図した方向に先端部（表示画像）を移動させることが可能な電
子内視鏡用および電子内視鏡システムを提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　本発明の実施形態によれば、把持部と挿入部とを有する電子内視鏡であって、先端に配
置され、体内の画像を撮像する撮像素子と、撮像素子によって撮像された画像を処理する
画像処理部と、撮像素子および画像処理部を制御する制御部と、把持部の姿勢を検知する
ために把持部に配置される姿勢検知部と、を備える電子内視鏡が提供される。また、本発
明の電子内視鏡の制御部は、姿勢検知部によって検知された把持部の姿勢に応じて、撮像
素子によって撮像された画像を回転するよう画像処理部を制御することを特徴とする。
【０００９】
　また、上記姿勢検知部は、加速度センサおよび測距センサを含んでも良い。また、測距
センサは、把持部が所定の状態で把持された場合に、術者までの距離を検出可能であって
も良い。さらに、加速度センサは、把持部の天地を検出するために用いられても良い。
【００１０】
　また、上記制御部は、１）加速度センサによって検出される把持部の天地が正常であり
、測距センサによって術者までの距離が検出されない場合、および２）加速度センサによ
って検出される把持部の天地が逆であり、測距センサによって術者までの距離が検出され
る場合、画像を１８０度回転するように画像処理部を制御しても良い。
【００１１】
　また、本発明の別の実施形態によれば、把持部と挿入部とを有する電子内視鏡および該
電子内視鏡に接続されるプロセッサからなる電子内視鏡システムであって、電子内視鏡の
先端に配置され、体内の画像を撮像する撮像素子と、撮像素子によって撮像された画像を
処理する画像処理部と、撮像素子および画像処理部を制御する制御部と、把持部の姿勢を
検知するために把持部に配置される姿勢検知部と、を備える電子内視鏡システムが提供さ
れる。また、本発明の電子内視鏡システムの制御部は、姿勢検知部によって検知された把
持部の姿勢に応じて、撮像素子によって撮像された画像を回転するよう画像処理部を制御
することを特徴とする。
【００１２】
　また、上記電子内視鏡システムは、電子内視鏡の先端位置を変化させるための操作部と
、画像処理部によって処理される画像を表示するモニタと、をさらに備えても良い。さら
に、上記制御部は、操作部の操作方向と、モニタに表示される画像の移動方向とが一致す
るように、撮像素子によって撮像された画像を回転するよう画像処理部を制御しても良い
。
【発明の効果】
【００１３】
　以上のように、本発明によれば、電子内視鏡の把持状態にかかわらず、術者の意図した
方向に先端部（表示画像）を移動させることが可能となり、術者に混乱を生じさせること
なく、適切に観察を行うことができる。
【図面の簡単な説明】
【００１４】
【図１】本発明の実施形態に係る電子内視鏡システムの概略構成を示すブロック図である
。
【図２】本発明の実施形態において想定される電子内視鏡の把持状態を説明するための図
である。
【図３】本発明の実施形態における画像回転処理の流れを示すフローチャートである。
【図４】画像回転処理における術者の検出について説明するための図である。
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【発明を実施するための形態】
【００１５】
　以下、本発明の実施の形態について図面を用いて詳細に説明する。
【００１６】
　図１は、本発明の実施形態に係る電子内視鏡システム１の概略構成を示すブロック図で
ある。図１に示すように、本実施形態の電子内視鏡システム１は、電子スコープ１００、
電子内視鏡用プロセッサ２００およびモニタ３００を備えている。
【００１７】
　電子内視鏡用プロセッサ２００は、システムコントローラ２０２やタイミングコントロ
ーラ２０６を備えている。システムコントローラ２０２は、メモリ２０４に記憶された各
種プログラムを実行し、電子内視鏡システム１の全体を統合的に制御する。また、システ
ムコントローラ２０２は、操作パネル２０８に入力されるユーザ（術者又は補助者）から
の指示に応じて、電子内視鏡システム１の各種設定を変更する。タイミングコントローラ
２０６は、各部の動作のタイミングを調整するクロックパルスを電子内視鏡システム１内
の各種回路に出力する。
【００１８】
　また、電子内視鏡用プロセッサ２００は、電子スコープ１００のＬＣＢ（Light Carryi
ng Bundle）１０２に白色光束である照明光を供給する光源装置２３０を備えている。光
源装置２３０は、ランプ２３２、ランプ電源２３４、集光レンズ２３６及び調光装置２４
０を備えている。ランプ２３２は、ランプ電源２３４から駆動電力の供給を受けて照明光
を放射する高輝度ランプであり、例えば、キセノンランプ、メタルハライドランプ、水銀
ランプ又はハロゲンランプが使用される。ランプ２３２が放射した照明光は、集光レンズ
２３６により集光された後、調光装置２４０を介してＬＣＢ１０２に導入される。
【００１９】
　調光装置２４０は、システムコントローラ２０２の制御に基づいてＬＣＢ１０２に導入
する照明光の光量を調整する装置であり、絞り２４２、モータ２４３及びドライバ２４４
を備えている。ドライバ２４４は、モータ２４３を駆動するための駆動電流を生成して、
モータ２４３に供給する。絞り２４２は、モータ２４３によって駆動され、照明光が通過
する開口を変化させて、開口を通過する照明光の光量を調整する。
【００２０】
　入射端からＬＣＢ１０２に導入された照明光は、ＬＣＢ１０２内を伝播し、電子スコー
プ１００の先端に配置された出射端から配光レンズ（不図示）を介して被写体に照射され
る。被写体からの反射光は、対物レンズ１０６を介してＣＣＤ（Charge-Coupled Device
）１０８の受光面上で光学像を結ぶ。尚、図１では、図面の簡略化のため、電子スコープ
１００内におけるＬＣＢ１０２の図示を省略している。
【００２１】
　ＣＣＤ１０８は、各種フィルタが受光面に配置された単板式カラーＣＣＤイメージセン
サであり、受光面上で結像した光学像に応じた３原色Ｒ，Ｇ，Ｂ各色の撮像信号を生成す
る。生成された撮像信号は、スコープコントローラ１２０を介して画像処理ユニット１３
０に入力される。画像処理ユニット１３０は、入力された撮像信号にガンマ補正やゲイン
調整等の画像処理を施し、デジタル画像信号に変換して、電子内視鏡用プロセッサ２００
に出力する。また、スコープコントローラ１２０は、メモリ１１０（ＲＯＭまたは不揮発
性メモリ）にアクセスして電子スコープ１００の固有情報を読み出す。メモリ１１０に記
録される電子スコープ１００の固有情報には、例えばＣＣＤ１０８の画素数、感度、およ
び動作可能なフレームレートなどが含まれる。スコープコントローラ１２０は、メモリ１
１０から読み出した固有情報をシステムコントローラ２０２に出力する。
【００２２】
　システムコントローラ２０２は、電子スコープ１００の固有情報に基づいて各種演算を
行い、制御信号を生成する。システムコントローラ２０２は、生成した制御信号を用いて
、電子内視鏡用プロセッサ２００に接続された電子スコープ１００に適した処理がなされ
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るように、電子内視鏡用プロセッサ２００内の各種回路の動作やタイミングを制御する。
【００２３】
　画像処理ユニット２２０は、システムコントローラ２０２による制御の下、電子スコー
プ１００から送られてくる画像信号に基づいて、モニタ表示するためのビデオ信号を生成
し、モニタ３００に出力する。これにより、術者は、モニタ３００に表示される内視鏡画
像を確認しながら、電子スコープ１００の挿入や、体内（例えば消化器官など）の観察ま
たは治療を行う。
【００２４】
　また、電子スコープ１００の把持部１５０には、操作部１５２、加速度センサ１５４お
よび測距センサ１５６が設けられている。操作部１５２は、各種操作ボタンの他、電子ス
コープ１００の先端部近傍に設けられた湾曲部１４０を四方向（上下左右）に湾曲させる
ためのアングルノブを有している。操作部１５２のアングルノブを操作することにより、
観察中に電子スコープ１００の先端位置を変化させ、モニタ３００に表示される画像を移
動させることが可能となっている。また、加速度センサ１５４および測距センサ１５６は
、電子スコープ１００の把持状態（姿勢）を検知するために用いられる。加速度センサ１
５４および測距センサ１５６について、後ほど詳述する。
【００２５】
　図２は、本実施形態において想定される電子スコープ１００の把持状態を示す図である
。図２（ａ）は、術者によって操作部１５２の操作ボタン等を操作しやすい状態（以下、
「順手」という）で把持部１５０が把持され、診察台に横たわった状態の患者に対して電
子内視鏡が挿入される状態（以下、「基本状態」）という）を示す。上述のように、電子
スコープ１００は、図２（ａ）に示す基本状態を基準として、操作部１５２のアングルノ
ブの操作方向と、表示される画像の移動方向が一致するよう設計されている。しかしなが
ら、観察対象や術者の好みに応じて、例えば、図２（ｂ）、図２（ｃ）または図２（ｄ）
に示すように、基本状態以外の状態で観察が行われることがある。具体的には、図２（ｂ
）は、基本状態に対して、電子スコープ１００を逆方向に把持した場合（以下、「逆手」
という）を示す。また、図２（ｃ）および図２（ｄ）は、経鼻挿入時や耳鼻科等において
座った状態の患者に対して電子スコープ１００を挿入する場合を示す。この場合、基本状
態に対して、天地を逆にして電子スコープ１００が把持される。また、図２（ｃ）は、電
子スコープ１００を順手で把持した場合を示し、図２（ｄ）は逆手で把持した場合を示す
。尚、図２（ａ）～（ｄ）において、電子スコープ１００の先端は、図中に矢印で示され
る方向に患者の体内に挿入されるものとする。
【００２６】
　図２（ｂ）～（ｄ）に示される状態で観察を行う場合、操作部１５２を用いて湾曲部１
４０を湾曲させると、術者が意図する方向とは異なる方向に先端部が移動することがある
。そして、これにより、モニタ３００に表示される画像も、術者が意図する方向とは異な
る方向に移動してしまうことがある。具体的には、例えば、図２（ｂ）に示される状態で
は、基本状態とは逆方向に電子スコープ１００が把持されているため、湾曲部１４０の湾
曲方向も基本状態とは逆になっている。そのため、術者が画像を右に動かすべく、操作部
１５２を用いて右に動かす操作を行うと、先端部は右ではなく左に移動する。このように
、電子スコープ１００の設計の基準となっている基本状態以外の状態で観察を行う場合、
操作部における湾曲部１４０の操作方向と、先端部の位置の変化による表示画像の移動方
向が一致しなくなってしまうことがある。そこで、本実施形態では、加速度センサ１５４
および測距センサ１５６を用いて、電子スコープ１００の把持状態（具体的には把持部１
５０の姿勢）を検出して、把持状態にあわせた画像処理を行うことで、術者が意図する移
動方向と、表示される画像の移動方向とを一致させる構成となっている。
【００２７】
　図３は、電子スコープ１００の把持状態にあわせた画像処理を行う画像回転処理の流れ
を示すフローチャートである。本処理は、スコープコントローラ１２０によって実行され
るものであり、電子スコープ１００が、電子内視鏡用プロセッサ２００に接続され、ラン
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プ電源２３４がＯＮになったときに開始される。本処理では、まず、加速度センサ１５４
の出力に基づいて、把持部１５０の天地が正常であるか否かが判断される（Ｓ１０１）。
【００２８】
　加速度センサ１５４は、重力加速度ベクトルｇのＸ軸成分、Ｙ軸成分、Ｚ軸成分（ｇｘ
, ｇｙ, ｇｚ）を検出可能な３軸の加速度センサである。図２（ａ）および図２（ｂ）に
示されるように、把持部１５０が天地を正常に把持されている場合、加速度センサ１５４
において検出される重力加速度ベクトルＧのＹ軸成分（ｇｙ）は、負の値となる。一方、
図２（ｃ）および図２（ｄ）のように天地が逆に把持されている場合は、加速度センサ１
５４において検出される重力加速度ベクトルＧのＹ軸成分（ｇｙ）は、正の値となる。ス
コープコントローラ１２０は、加速度センサ１５４から出力される重力加速度ベクトルＧ
のＹ軸成分（ｇｙ）の正負に基づいて、天地が正常か否かを判断する。
【００２９】
　そして、天地が正常であると判断された場合（Ｓ１０１：ＹＥＳ）、続いて、測距セン
サ１５６の出力に基づいて、術者が検出されたか否かが判断される（Ｓ１０２）。図４は
、測距センサ１５６による術者の検出を説明するための図である。測距センサ１５６は、
赤外線などを投光して反射光の受光位置や受光時間に基づいて対象物までの距離を測定す
るセンサである。本実施形態では、図４（ａ）に示すように、把持部１５０が順手で把持
された場合に、術者と対向するような位置（術者までの距離を測定可能な位置）に測距セ
ンサ１５６が設けられている。すなわち、把持部１５０が順手で把持された場合、測距セ
ンサ１５６は、術者までの距離を測定し、出力する。一方、図４（ｂ）に示されるように
、把持部１５０が逆手に把持された場合、測距センサ１５６は術者までの距離を測定する
ことができず、術者とは反対側にある対象物までの距離を測定し、出力する。この場合に
出力される距離は、図４（ａ）における術者までの距離よりも長いものとなる。
【００３０】
　スコープコントローラ１２０は、測距センサ１５６から出力される距離に基づき、術者
が検出されたか否かを判断する。具体的には、測距センサ１５６からの出力が所定の閾値
以下である場合、術者を検出したと判断し、閾値より大きい場合は術者を検出しないと判
断する。
【００３１】
　そして、術者を検出したと判断された場合（Ｓ１０２：ＹＥＳ）、把持部１５０は、図
２（ａ）に示されるように基本状態で把持されていると考えられる。そのため、スコープ
コントローラ１２０は、通常の画像処理が行われた画像を電子内視鏡用プロセッサ２００
に出力するよう画像処理ユニット１３０を制御する（Ｓ１０３）。これにより、モニタ３
００には、ＣＣＤ１０８によって撮影された画像の方向が変更されることなく表示される
。
【００３２】
　一方、術者を検出しないと判断された場合（Ｓ１０２：ＮＯ）、把持部１５０は、図２
（ｂ）に示されるように天地は正常だが逆手で把持されていると考えられる。この場合、
スコープコントローラ１２０は、通常の画像処理が行われた画像に対し、１８０度回転す
る処理を行った上で、電子内視鏡用プロセッサ２００に出力するよう画像処理ユニット１
３０を制御する（Ｓ１０４）。これにより、モニタ３００には１８０度回転した画像が表
示される。この状態において、術者が操作部１５２のアングルノブを操作すると、操作方
向と実際の先端部の移動方向は異なるものの、画像を１８０度回転させているために、操
作方向と画像の移動方向とが一致する。これにより、術者が意図した方向に画像を移動さ
せることが可能となる。
【００３３】
　また、Ｓ１０１において、スコープコントローラ１２０によって、天地が正常でない（
すなわち天地が逆である）と判断されると（Ｓ１０１：ＮＯ）、続いて、術者が検出され
たか否かが判断される（Ｓ１０５）。Ｓ１０５では、Ｓ１０２と同様に、測距センサ１５
６からの出力に基づいて、スコープコントローラ１２０によって術者が検出されたか否か
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が判断される。
【００３４】
　そして、術者を検出したと判断された場合（Ｓ１０５：ＹＥＳ）、把持部１５０は、図
２（ｃ）に示されるように、基本状態に対して、天地が逆で、かつ順手に把持されている
と考えられる。この場合、把持部１５０は順手で把持されているものの、天地が逆である
ために、実質的には、図２（ｂ）に示すように逆手で把持されている場合と同じ把持状態
となる。そのため、この場合は、Ｓ１０４と同様に、スコープコントローラ１２０は、通
常の画像処理が行われた画像に対し、１８０度回転する処理を行った上で、電子内視鏡用
プロセッサ２００に出力するよう画像処理ユニット１３０を制御する（Ｓ１０６）。これ
により、モニタ３００には１８０度回転した画像が表示され、操作方向と画像の移動方向
とを一致させることができる。
【００３５】
　一方、術者を検出しないと判断された場合（Ｓ１０５：ＮＯ）、把持部１５０は、図２
（ｄ）に示されるように、基本状態に対し、天地が逆で、かつ逆手で把持されていると判
断される。この場合、把持部１５０は逆手で把持されているものの、天地が逆であるため
、実質的には、図２（ａ）に示される基本状態と同じ把持状態となる。そのため、この場
合は、Ｓ１０３と同様に、スコープコントローラ１２０は、通常の画像処理が行われた画
像を電子内視鏡用プロセッサ２００に出力するよう画像処理ユニット１３０を制御し（Ｓ
１０７）、モニタ３００にＣＣＤ１０８によって撮影された画像の方向が変更されること
なく表示される。
【００３６】
　その後、観察を終了するか否かが判断され（Ｓ１０８）、観察を終了しない場合（Ｓ１
０８：ＮＯ）は、Ｓ１０１に戻り、観察を終了するまで、以降の処理が繰り返される。
【００３７】
　このように、本実施形態では、加速度センサ１５４と測距センサ１５６の出力から、電
子スコープ１００の把持部１５０の姿勢を検知し、検知された姿勢に基づき電子スコープ
１００の把持状態を判断する。そして、把持状態に応じて、画像の回転を行うことで、術
者の意図する移動方向と、画像の移動方向とを一致させることが可能となっている。これ
により、電子スコープ１００が基本状態で把持されていない場合に、術者の意図しない方
向へ画像が移動してしまうことを防ぐことができる。そして、結果として、病巣箇所を見
失って観察や処置が遅延することや、誤った位置に処置を行ってしまうことなども防止可
能となる。また、把持部１５０に姿勢を検知するためのセンサを備えることで、先端部の
細径を維持したまま、術者の意図する移動方向と、画像の移動方向とを一致させることが
できる。
【００３８】
　以上が本発明の実施形態の説明であるが、本発明は、上記の構成に限定されるものでは
なく、本発明の技術的思想の範囲において様々な変形が可能である。例えば、上記実施形
態において、画像回転処理は、スコープコントローラ１２０によって実行されるものとし
たが、これに限定されるものではなく、電子内視鏡用プロセッサ２００のシステムコント
ローラ２０２が実行する構成としても良い。この場合、加速度センサ１５４と測距センサ
１５６の出力がスコープコントローラ１２０を介してシステムコントローラ２０２に送ら
れ、把持部１５０の姿勢の検知に用いられる。また、上記実施形態の画像回転処理は、観
察を終了するまで繰り返される構成としたが、観察中に電子スコープ１００の把持状態が
変化することがない場合は、観察の開始時に一度だけ実行されても良い。例えば、把持部
１５０や操作パネル２０８に、画像回転処理を実行するための実行ボタンを設け、実行ボ
タンが操作された場合に、画像回転処理を実行するよう構成する。この場合は、当該処理
のＳ１０３、Ｓ１０４、Ｓ１０６およびＳ１０７で判断された画像の回転／非回転を、そ
の後の観察で撮影される画像に対しても適用する。
【符号の説明】
【００３９】
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１　電子内視鏡システム
１００　電子スコープ
１０８　ＣＣＤ
１１０　メモリ
１２０　スコープコントローラ
１３０　画像処理ユニット
１４０　湾曲部
１５０　把持部
１５２　操作部
１５４　加速度センサ
１５６　測距センサ
２００　電子内視鏡用プロセッサ
２０２　システムコントローラ
２０６　タイミングコントローラ
２２０　画像処理ユニット
３００　モニタ

【図１】 【図２】
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