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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　互いに直交する３つの軸にそれぞれ固定設置され、各直交軸方向に磁場を発生させるこ
とが可能なコイル部が各軸に設けられる第１コイルユニットと、
　前記第１コイルユニットによって発生する磁場に対して一軸方向に傾斜磁界を生成する
ことができるように設けられる第２コイルユニットと、
　前記第２コイルユニットを立体的に駆動可能であって傾斜磁界の方向を調整するための
コイル駆動部と、
　カプセル内視鏡から送り出す画像信号を受信する受信部と、前記第１コイルユニットお
よび前記第２コイルユニットに供給される電流を制御して発生磁場を調整し、前記コイル
駆動部の駆動を制御するための制御部とからなる制御ユニットと、を含んでなり、
　前記カプセル内視鏡は、互いに直角に配置される２つの永久磁石を有し、前記２つの永
久磁石が前記カプセル内視鏡の長手方向に対して鋭角（０＜δ＜９０°）の範囲内で傾斜
した磁化を形成し、
　前記カプセル内視鏡は、前記磁化と共に作用して前記第１コイルユニットで発生した回
転磁界による歳差運動、および前記第２コイルユニットで発生した傾斜磁界による螺旋運
動を管状器官に沿って行うことを特徴とする、カプセル型内視鏡駆動制御システム。
【請求項２】
　前記コイル駆動部は、独立駆動の２軸回転によって前記第２コイルユニットを立体的に
回転させることを特徴とすることを特徴とする、請求項１に記載のカプセル型内視鏡駆動
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制御システム。
【請求項３】
　前記第１コイルユニットの各コイル部はヘルムホルツコイルであることを特徴とする、
請求項１に記載のカプセル型内視鏡駆動制御システム。
【請求項４】
　前記第２コイルユニットは一つのマクスウェルコイルであることを特徴とする、請求項
１に記載のカプセル型内視鏡駆動制御システム。
【請求項５】
　請求項１～４のいずれか１項に記載のカプセル型内視鏡駆動制御システムと、
　前記カプセル内視鏡と、
を含むカプセル型内視鏡システムであって、
　前記カプセル内視鏡は、画像を撮影可能なカメラモジュールを有し、撮影された画像を
外部へ送り出すことが可能であることを特徴とする、カプセル型内視鏡システム。
 

【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、カプセル型内視鏡駆動制御システム及びこれを含むカプセル型内視鏡システ
ムに係り、特に、カプセル内視鏡が管状器官に沿って螺旋運動によって移動することによ
り、管壁に対する正確な診断が行われるようにする、カプセル型内視鏡駆動制御システム
およびカプセル型内視鏡システムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　消化器官の内壁の潰瘍性疾患を診断するには有線内視鏡を口または肛門から挿入するが
、このような過程で患者に多くの苦痛を与える。これを解決するために開発されたカプセ
ル型内視鏡は、口腔を介して消化管に進入し易い形状を有し、消化器官の内部を消化器官
の蠕動運動によって移動し、消化器官の内部を撮影して診断する。
【０００３】
　しかし、蠕動運動による被動的な移動により正確な診断が難しく、口腔を介して挿入さ
れるサイズの制限によりカプセル型内視鏡自体に駆動機能装置を備え難いという欠点があ
る。
【０００４】
　かかる欠点を改善するために、カプセル型内視鏡の運動機能を電磁気駆動システムを用
いて運動機能を与える駆動メカニズムに関する研究が行われている。
【０００５】
　一方、カプセル型内視鏡を駆動するためのコイルシステムが提案されており、例えば、
米国公開特許ＵＳ２００８／０２７２８７３号（以下、「特許文献１」）は、カプセル型
内視鏡を駆動するためのコイルシステムを開示しており、１８個からなるコイルを用いて
カプセル型内視鏡を任意の方向に整列および移動させることができる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００６】
【特許文献１】米国公開特許ＵＳ２００８／０２７２８７３号
【０００７】
　ところが、上記の先行文献は、カプセル内視鏡の動きを実現するためのコイルの数が多
いため電力消耗が大きく、各コイルの役割が明確でないという問題を持っている。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００８】
　本発明は、このような従来技術の問題点を解消するためのもので、その目的は、管状器
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官を移動しながら画像情報を得るためのカプセル型内視鏡において、管壁に対するより正
確な診断が行われるように管状器官に沿って螺旋状に移動する、カプセル型内視鏡駆動制
御システム及びこれを含むカプセル型内視鏡システムを提供することにある。
【０００９】
　本発明の他の目的は、カプセル型内視鏡の螺旋運動を実現するために外部から印加され
る回転磁界と傾斜磁界を最小限のコイルシステムの構成のみによって生成することができ
てシステム全体の構成を単純化することができ、カプセル内視鏡の駆動を容易に制御する
ことができる、カプセル型内視鏡駆動制御システム及びこれを含むカプセル型内視鏡シス
テムを提供することにある。
【００１０】
　本発明の別の目的は、外部からの回転磁界と傾斜磁界との相互作用によって管状器官に
沿って螺旋状に移動することができる、磁化配置を持つカプセル内視鏡を提供することに
ある。
【課題を解決するための手段】
【００１１】
　上記目的を達成するために、本発明のある観点によれば、互いに直交する３つの軸にそ
れぞれ固定設置され、各直交軸方向に磁場を発生させることが可能なコイル部が各軸に設
けられる第１コイルユニットと；前記第１コイルユニットによって発生する磁場に対して
一軸方向に傾斜磁界を生成することができるように設けられる第２コイルユニットと；前
記第２コイルユニットを立体的に駆動可能であって傾斜磁界の方向を調整するためのコイ
ル駆動部と；カプセル内視鏡から送り出す画像信号を受信する受信部と、前記第１コイル
ユニットおよび前記第２コイルユニットに供給される電流を制御して発生磁場を調整し、
前記コイル駆動部の駆動を制御するための制御部とからなる制御ユニットと；を含んでな
る、カプセル型内視鏡駆動制御システムを提供する。
【００１２】
　好ましくは、本発明において、前記コイル駆動部は、独立駆動の２軸回転によって前記
第２コイルユニットを立体的に回転させることを特徴とする。
【００１３】
　好ましくは、本発明において、前記第１コイルユニットの各コイル部はヘルムホルツコ
イルであることを特徴とする。
【００１４】
　好ましくは、本発明において、前記第２コイルユニットは一つのマクスウェルコイルで
あることを特徴とする。
【００１５】
　本発明の他の観点によれば、上記のカプセル型内視鏡駆動制御システムを含むカプセル
型内視鏡システムであって、ハウジングの長手方向に対して鋭角（０＜δ＜９０°）の範
囲内で傾斜した磁化を有し、画像を撮影可能なカメラモジュールが設けられ、撮影された
画像を外部へ送り出すことが可能なカプセル内視鏡を含む、カプセル型内視鏡システムを
提供する。
【００１６】
　本発明の別の観点によれば、外部で発生する回転磁界と傾斜磁界によって管状器官の内
部に沿って螺旋運動をして移動することが可能なもので、ハウジングの長手方向に対して
鋭角（０＜δ＜９０°）の範囲内で傾斜した磁化を有し、画像を撮影して外部へ送り出す
ことが可能なカプセル内視鏡を提供する。
【発明の効果】
【００１７】
　本発明に係るカプセル型内視鏡システムは、三つの直交軸上に設けられ、磁界を発生さ
せる第１コイルユニット、および傾斜磁界を発生させるための一つのコイル構造からなる
第２コイルユニットで構成された磁場形成部と、第２コイルユニットを立体回転するため
の機構的なコイル駆動部とを含んで回転磁界と傾斜磁界を発生させることにより、カプセ



(4) JP 6207623 B2 2017.10.4

10

20

30

40

50

ル内視鏡の螺旋運動のための回転磁界と傾斜磁界を最小限のコイルシステムのみで実現し
てカプセル内視鏡の駆動制御システムを単純化することができるという長所がある。
【００１８】
　また、本発明に係るカプセル内視鏡は、外部からの回転磁界と傾斜磁界によって管状器
官の内部に沿って螺旋状に移動することが可能な磁化特性を持つことにより、管状器官内
で螺旋運動に適した構造を提供することができるという効果がある。
【図面の簡単な説明】
【００１９】
【図１】本発明のカプセル型内視鏡システムの構成を示す図である。
【図２】本発明のカプセル型内視鏡システムにおける第１コイルユニットの好適な実施例
を示す図である。
【図３】本発明のカプセル型内視鏡システムにおける第２コイルユニットとコイル駆動部
の好適な実施例を示す図である。
【図４】本発明のカプセル型内視鏡システムにおけるカプセル内視鏡の好適な実施例を示
す構成図である。
【図５】本発明のカプセル型内視鏡システムにおけるカプセル内視鏡の磁化構成の好適な
実施例を示す図である。
【図６】本発明のカプセル型内視鏡システムにおけるカプセル内視鏡の磁化構成の好適な
実施例を示す図である。
【図７】本発明のカプセル型内視鏡システムにおけるカプセル内視鏡の並進運動を説明す
るための図である。
【図８】本発明のカプセル型内視鏡システムにおけるカプセル内視鏡の歳差運動を説明す
るための図である。
【図９】本発明のカプセル型内視鏡システムの作動例を示す写真である。
【発明を実施するための形態】
【００２０】
　本発明の実施例で提示される特定の構造ないし機能説明は単に本発明の概念による実施
例を説明するための目的で例示されたものであり、本発明の概念による実施例は様々な形
態で実施できる。また、本明細書に説明された実施例に限定されるものと解釈されてはな
らず、本発明の思想及び技術範囲に含まれるすべての変更物、均等物ないし代替物も含む
ものと理解されるべきである。
【００２１】
　一方、本明細書で使用した用語は、単に特定の実施例を説明するために使用されたもの
で、本発明を限定するものではない。単数の表現は、文脈上明白に異なる意味ではない限
り、複数の表現を含む。本明細書において、「含む」または「有する」などの用語は実施
された特徴、数字、段階、動作、構成要素、部分品またはこれらの組み合わせが存在する
ことを指定しようとするもので、一つまたはそれ以上の他の特徴や数字、段階、動作、構
成要素、部分品またはこれらの組み合わせの存在または付加の可能性を予め排除しないも
のと理解されるべきである。
【００２２】
　以下に添付図面を参照しながら、本発明の実施例を詳細に説明する。
【００２３】
　図１を参照すると、本発明のカプセル型内視鏡駆動制御システムは、磁場を発生させる
ための第１コイルユニット１１０および第２コイルユニット１２０と、第２コイルユニッ
ト２００を立体的に回転駆動するためのコイル駆動部１３０と、カプセル内視鏡３００か
ら送り出される情報を受信し、第１コイルユニット１１０および第２コイルユニット１２
０に印加される電源を制御して磁場によってカプセル内視鏡３００の運動を制御する制御
ユニット２００とを含んでいる。
【００２４】
　このような本発明に係る駆動制御システムは、第１コイルユニット１１０によって発生
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する回転磁界によるカプセル内視鏡３００の歳差運動、および第２コイルユニット１２０
によって発生する傾斜磁界による推進力を用いて、カプセル内視鏡３００が管状消化器官
に沿って移動するときに管壁に隣接して螺旋運動が行われ得る。以下、各構成について考
察する。
【００２５】
　カプセル内視鏡３００は、第１コイルユニット１１０と第２コイルユニット１２０から
なる磁場生成部１００で生成される磁場によって無線制御が行われる。
【００２６】
　図２に示すように、第１コイルユニット１１０は、互いに直交する３つの軸にそれぞれ
固定設置されるが、各直交軸の方向に磁場を発生させることが可能なコイル部１１１、１
１２、１１３が各軸に設けられて提供できる。
【００２７】
　図示してはいないが、各コイル部を固定設置するために支持用構造物が設けられてもよ
いことを理解すべきである。
【００２８】
　各コイル部１１１、１１２、１１３は、それぞれｘ軸コイル部１１１、ｙ軸コイル部１
１２、およびｚ軸コイル部１１３から構成できる。基本的に、各コイル部１１１、１１２
、１１３は、印加される電流の大きさと方向に応じて任意の方向に対する均一磁界または
回転磁界または傾斜磁界を発生させることが可能なコイル構造によって提供できる。
【００２９】
　このような具体的な例として、ヘルムホルツコイル（Ｈｅｌｍｈｏｌｔｚ ｃｏｉｌ）
またはマクスウェルコイル（Ｍａｘｗｅｌｌ ｃｏｉｌ）が使用できる。
【００３０】
　ヘルムホルツコイルは、二つのコイルが一対をなして構成され、中心軸上で二つのコイ
ルが半径だけ離間して配置された構造を有し、二つのコイルに同じ大きさと方向の電流が
印加されて均一な磁場を発生させることができる。
【００３１】
　一方、ヘルムホルツコイルは、二つのコイルに印加される電流の大きさや方向に応じて
均一磁界を生成することができ、３対のヘルムホルツコイルを組み合わせて回転磁界を生
成することができる。これについては、本出願人の韓国登録特許公報第１０－１１２８０
３４号（登録日：２０１２年０３月１２日）に詳細に説明されている。
【００３２】
　マクスウェルコイルは二つのコイルが一対をなして構成され、二つのコイルが特定の配
置を有し、二つのコイルに同じ大きさと相互反対方向の電流が印加されて均一な傾斜磁界
を発生させることができる。
【００３３】
　一方、本発明において、第１コイルユニット１１０は、互いに直交するように三つの軸
上に配置し易いヘルムホルツコイルが使用されることが好ましく、図２では、ヘルムホル
ツコイルからなる第１コイルユニットを例示している。
【００３４】
　このように、３つの軸にそれぞれ固定設置されて均一な磁場を発生させることが可能な
３つのコイル部１１１、１１２、１１３は、各コイル部に印加される電流の大きさと方向
に応じて回転磁界を生成することができ、これを利用してカプセル内視鏡の歳差運動を誘
導することができ、これについての具体的な説明は再び述べられる。
【００３５】
　図３は本発明の傾斜磁界を発生させることが可能な第２コイルユニットの好適な例を示
す図であって、一軸方向に傾斜磁界を発生させることが可能なコイルによって提供できる
。
【００３６】
　傾斜磁界を発生させることが可能なコイルユニットとしては、並んで配置された二つの
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コイルが一対をなして提供できる。二つのコイルに印加される電流の方向が互いに反対と
なるようにすることにより、傾斜磁界を発生させることができる。本発明において、第２
コイルユニットとしてはマクスウェルコイル（Ｍａｘｗｅｌｌ ｃｏｉｌ）が使用される
ことが好ましい。
【００３７】
　図３には第２コイルユニット１２０として、一対のコイルからなるマクスウェルコイル
１２１が示されているが、マクスウェルコイル１２１は、第１コイルユニット１１０を包
むように設けられる。
【００３８】
　マクスウェルコイル１２１は、中心軸方向に沿って傾斜磁界が形成され、中央部には近
似的に線形（ｌｉｎｅａｒ）の傾きを持つ傾斜磁界が形成される。
【００３９】
　第２コイルユニット１２０が第１コイルユニット１１０を中心に立体的に駆動できるよ
うに、機構的な構造物としてコイル駆動部１３０が設けられる。
【００４０】
　コイル駆動部１３０は、第２コイルユニット１２０を任意の２方向α、βに回転させる
ことが可能である。よって、第２コイルユニット１２０で生成された傾斜磁界の方向を任
意の方向に調整することが可能である。
【００４１】
　特に、本発明において、カプセル内視鏡の並進運動のための推進力を提供する第２コイ
ルユニット１２０として一つのコイル構造のみを使用し、第２コイルユニット１２０を立
体的に回転させることが可能な機構的なコイル駆動部１３０を用いて、傾斜磁界の方向を
調整することにより、全体的にカプセル内視鏡を駆動させるためのコイル駆動システムの
構造を単純化させることができることを主要特徴的な構成の一つとするのである。
【００４２】
　図３に示すように、本実施例において、コイル駆動部１３０は、地面に垂直に固定され
る垂直ポスト１３１と、垂直ポスト１３１に水平方向に設けられて回転可能な回動アーム
１３２と、第２コイルユニット１２０を固定支持し、回動アーム１３２の先端に支持され
て上下移動が可能な可動アーム１３３とから構成できる。
【００４３】
　垂直ポスト１３１に対して回転可能な回動アーム１３２、および回動アーム１３２の先
端に対して上下移動が可能な可動アーム１３３には、モータなどの周知のアクチュエータ
が設けられ、外部から印加される電気的または油圧または空圧信号によって正確な駆動制
御が行われ得ることを理解すべきである。
【００４４】
　好ましくは、可動アーム１３３は、第２コイルユニット１２０のセンター（第１コイル
ユニットのセンターと一致）Ｃを仮想の回転軸として第２コイルユニット１２０の立体的
な回転が行われる適切な曲率半径を持つ円弧形状をする。
【００４５】
　このように、コイル駆動部１３０は ２軸回転可能に設けられることにより第２コイル
ユニット１２０の立体的な回転が行われ、第２コイルユニット１２０の傾斜磁界の方向を
任意に調整することが可能である。
【００４６】
　本実施例において、コイル駆動部は、２軸回転が可能なジンバル構造（Ｇｉｍｂａｌ）
を例示しているが、これに限定されるものではなく、パラレルメカニズム（スチュワート
プラットフォーム：ｓｔｅｗａｒｔ ｐｌａｔｆｏｒｍ）やロボットアームのように第２
コイルユニット１２を立体的に回転運動させることが可能な範囲内で様々な機構的装置が
利用できる。
【００４７】
　図４はカプセル内視鏡の構成を示す図であって、カプセル内視鏡３００は、外観を構成
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するハウジング３０１を有し、このハウジング３０１内には、永久磁石３１０、カメラモ
ジュール３２０、データ転送モジュール３３０および電源供給モジュール３４０が収納で
きる。
【００４８】
　永久磁石３１０は、任意の方向に磁化を形成し、外部磁場との相互作用によってカプセ
ル内視鏡３００の駆動力を提供する。
【００４９】
　カメラモジュール３２０は、画像情報を得るためのもので、ハウジング３０１の前面／
背面または側面に固定設置できる。一方、カメラモジュール３２０を介して生体内で正確
な画像情報を得るために、カプセル内視鏡３００には照明装置が付加できる。
【００５０】
　データ転送モジュール３３０は、カメラモジュール３２０で得た画像情報を外部へ送り
出す機能を行う。
【００５１】
　電源供給モジュール３４０は、カメラモジュール３２０およびデータ転送モジュール３
３０の駆動に必要な作動電源を供給し、その他の照明装置が付加される場合には照明装置
などに必要な電源を供給することができる。このような電源供給モジュール３４０はバッ
テリーによって提供できる。
【００５２】
　図５はカプセル内視鏡の外観形状を簡略に例示した図である。図示の如く、カプセル内
視鏡は、略長尺円筒状をし、長手方向ｖと磁化方向Ｍが一定の角度δの傾斜を持つ。特に
、本発明において、カプセル内視鏡３００の磁化方向Ｍは長手方向ｖに対して鋭角（０＜
δ＜９０°）を持つことが好ましい。
【００５３】
　本発明の作動例において再び具体的に説明されるが、磁化方向が長手方向と一致する場
合には、外部からの回転磁界によってカプセル内視鏡の歳差運動が行われず、磁化方向が
長手方向と垂直な場合には、カプセル内視鏡は停止した位置で歳差運動のみが可能で、外
部からの傾斜磁界による並進運動が不可能であるという問題点がある。
【００５４】
　図６の（ａ）、（ｂ）は、カプセル内視鏡が任意の方向に磁化を持つようにするための
例示であって、互いに直角に配置される２つの永久磁石３１１、３１２が使用できる。
【００５５】
　図６の（ａ）に示すように、カプセル内視鏡３００は、任意の磁化Ｍ１、Ｍ２を持ち且
つ互いに直角に配置された二つの永久磁石３１１、３１２を備えることができる。このよ
うな永久磁石の配置は、二つの磁化Ｍ１、Ｍ２によって決定され、長手方向に対して一定
の角度を持つ磁化Ｍを形成する。
【００５６】
　再び図１を参照すると、制御ユニット２００は、磁場生成部１００を構成する第１コイ
ルユニット１１０、第２コイルユニット１２０に供給される電流の大きさと方向を制御し
てカプセル内視鏡３００の駆動を制御する制御部２２０を含み、このとき、制御部２２０
は、コイル駆動部１３０の駆動を制御して第２コイルユニット１２０の傾斜磁界の方向を
調節することができる。
【００５７】
　また、制御ユニット２００は、カプセル内視鏡３００から送り出される画像信号を受信
する受信部２１０を含み、制御ユニット２００の作動電源を供給するための電源供給部２
３０を含む。
【００５８】
　本実施例では、第１コイルユニット１１０、第２コイルユニット１２０およびコイル駆
動部１３０は一つの制御部２２０によって制御されるものと示されているが、各コイルユ
ニットとコイル駆動部は、処理データの速度または属性に応じて別途の専用制御モジュー
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ルによって制御できることを理解すべきである。
【００５９】
　また、本実施例で具体的に言及してはいないが、制御ユニットは、Ｘ線を用いてカプセ
ル内視鏡の位置を追跡することが可能なカプセル内視鏡の位置追跡装置や、受信部２１０
で受信した画像情報を出力するためのディスプレイなどの周知の周辺装置が付加できる。
【００６０】
　このように構成された本発明に係るカプセル型内視鏡システムは、固定設置される第１
コイルユニット１１０で発生した回転磁界によるカプセル内視鏡３００が、歳差運動と共
に、第２コイルユニット１２０で発生した傾斜磁界によって管状器官に沿って螺旋運動を
して移動し、移動過程で必要な正常情報を得ることができる。以下、その具体的な作動例
を説明する。
【００６１】
　以下の説明では、第１コイルユニット１１０は直交する３つの軸上にヘルムホルツコイ
ルを備え、第２コイルユニット１２０としてはマクスウェルコイルを例示する。
【００６２】
　図７に示すように、カプセル型内視鏡の軸方向をｖとし、ｖ軸上に位置するＭＣを用い
て傾斜磁界を発生させると、軸方向ｖにはｇという大きさの傾きを持つ磁界が発生すると
ともに、半径方向ｒには－０．５ｇの傾きを持つ磁界が発生する。
【００６３】
　このとき、カプセル内視鏡は傾斜磁場によって磁気力が発生し、その磁気力の大きさは
次の数式１で表わすことができる。

【数１】

　式中、Ｍはカプセル型内視鏡に含まれている磁石の磁化強度であり、Ｖは磁石の体積、
ｇはＭＣによって発生する傾き、δは軸方向のベクトルｖと磁化強度Ｍとの間の角度をそ
れぞれ示す。
【００６４】
　図７から分かるように、このような条件で、カプセル内視鏡は、ｖ－ｒ平面でｖ軸と一
定の角度を持つ磁気力Ｆが発生して対角線方向に並進運動し、力の方向（移動方向）はカ
プセル内視鏡の磁石配置による磁化方向、すなわちδによって変わる。
【００６５】
　次に、図８を参照すると、３次元空間上でカプセル内視鏡の中心軸がｖ軸上に位置して
δだけ傾いた磁化方向に対して歳差運動が発生するためには、ヘルムホルツコイルで磁界
の方向と大きさを適切に決定して回転磁界を発生させることが必要である。
【００６６】
　図８において、ｖは回転中心軸を示し、Ｐは回転中心軸の法線ベクトル（ｖ－ｚ平面）
を表し、φはベクトルｖをｘ－ｙ平面上に投影したときにｘ－ｙ平面となす角度であり、
θはベクトルｖをｘ－ｙ平面上に投影したときにｘ軸となす角度を示す。
【００６７】
　図８を参照すると、ｖ軸を中心にカプセル内視鏡の磁化方向が回転し、ｖ軸上に位置し
たマクスウェルコイルに電流が印加されると、カプセル内視鏡は、ｖ軸方向に発生する磁
気力と、ｒ軸方向（図７を参照）に発生する磁気力とが同時に作用する。この二つの磁気
力の合力で、カプセル内視鏡は回転と対角方向への並進運動によって螺旋運動が実現でき
る。
【００６８】
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　一方、カプセル内視鏡が３次元空間内で管状器官に沿って螺旋運動するためには、次の
二つの条件が満たされなければならない。
【００６９】
　まず、図８を参照すると、内視鏡カプセルの歳差運動のために各ヘルムホルツコイルか
ら発生すべき磁界は、次の数式２で表わされる。
【数２】

  
【００７０】
　式中、ａとｂはそれぞれＭｃｏｓδ、Ｍｓｉｎδであり、ωは回転周波数である。
　次に、ｖ軸とマクスウェルコイルの方向が一致するようにしなければならない。ｖ軸と
マクスウェルコイルの方向が一致することにより、マクスウェルコイルに印加される電流
の強さおよび方向の調節のみで容易にカプセル内視鏡の螺旋運動を実現することができる
。
【００７１】
　図９は本発明のカプセル型内視鏡システムの作動例を示す写真であって、３対のヘルム
ホルツコイルと１対のマクスウェルコイルで発生した回転磁界と傾斜磁界によって永久磁
石がガラス管の壁面に密着して上下方向に螺旋運動をすることを示している。
【００７２】
　以上で説明した本発明は、前述した実施例及び添付図面によって限定されるものではな
く、本発明の技術思想から逸脱することなく様々な置換、変形及び変更を加え得ることは
、本発明の属する技術分野における通常の知識を有する者に明らかであろう。
【符号の説明】
【００７３】
　１１０　　第１コイルユニット
　１１１　　ｘ軸コイル部
　１１２　　ｙ軸コイル部
　１１３　　ｚ軸コイル部
　１２０　　第２コイルユニット
　１３０　　コイル駆動部
　１３１　　垂直ポスト
　１３２　　回動アーム
　１３３　　可動アーム
　２００　　制御ユニット
　２１０　　受信部
　２２０　　制御部
　３００　　カプセル内視鏡
　３０１　　ハウジング
　３１０　　永久磁石
　３２０　　カメラモジュール
　３３０　　データ転送モジュール
　３４０　　電源供給モジュール
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