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【手続補正書】
【提出日】令和1年9月13日(2019.9.13)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　（ａ）操作部の近位端にドッキングブロックを有する操作部を含む内視鏡と、
　（ｂ）ドッキング機構を含むドッキングステーションと、を備え、
　　（i）前記ドッキング機構はドッキングブロックの外部に機械的に接続され、
　　（ii）前記ドッキングブロックおよび前記ドッキング機構は、１つの一致する方位機
構を含み、
　（iii）前記ドッキングブロックおよび前記ドッキング機構は共に、ドッキングブロッ
クをドッキング機構に機械的にロックするワンタッチ保持機構をさらに有する、内視鏡シ
ステム装置。
【請求項２】
　前記ワンタッチ保持機構は、（ａ）１つ以上のロックピン、および（ｂ）１つ以上のロ
ックピン凹部を少なくとも含む、請求項１に記載の内視鏡システム装置。
【請求項３】
　１つ以上のアライメント位置決め機構は、操作部の長手軸まわりに非対称であるか、ま
たは前記長手軸に対して直交している、請求項１に記載の内視鏡システム装置。
【請求項４】
　前記ドッキングブロックは、長手軸に沿う形状が矩形である、請求項１乃至３のいずれ
か１項に記載の内視鏡システム装置。
【請求項５】
　（ａ）可撓性の挿入チューブと、遠位端面を有する遠位端とを有する挿入部分であって
、前記挿入部分は第１の手術器具用チャンネルおよび第２の手術器具用チャンネルとを有
し、
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　（ｂ）前記遠位端面に配置された第１象限、第２象限、第３象限、および第４象限を含
み、
　　(i) 前記第１象限と第３象限とは前記遠位端面の中心を挟んで対向する側にあり、
　　(ii)前記第２象限と第４象限とは前記遠位端面の中心を挟んで対向する側にあり、
　　(iii) これらの象限は象限シーケンスで配置されており、
　（ｃ）前記第１象限に位置する対物カメラレンズと、
　（ｄ）前記第２象限に位置する第１の手術器具用チャンネル出口と、
　（ｅ）前記第３象限に位置する補助チャンネル出口と、
　（ｆ）前記第４象限に位置する第２の手術器具用チャンネル出口と、
を有する内視鏡。
【請求項６】
　前記象限シーケンスは、以下の群から選択される、
　（ａ）前記遠位端面を時計回りに見て、前記対物カメラレンズから前記象限シーケンス
を開始する、
　（ｂ）遠位端面を反時計回りに見て、前記対物カメラレンズから前記象限シーケンスを
開始する、
請求項５に記載の内視鏡。
【請求項７】
　前記４つの象限のうちの中央領域に前方送水チャンネル出口を有し、
　前記中央領域は、以下の前記中心によって規定される四角形の内側にある、
　（ａ）前記対物カメラレンズ、
　（ｂ）前記第１の手術器具用チャンネル出口、
　（ｃ）前記補助チャンネル出口、
　（ｄ）前記第２の手術器具用チャンネル出口、
請求項５に記載の内視鏡。
【請求項８】
　前記４つの象限の外径領域上の少なくとも１つの照明をさらに有し、
　前記外径領域は、以下の前記中央によって規定される四角形の外側にある、
　（ａ）前記対物カメラレンズ、
　（ｂ）前記第１の手術器具用チャンネル出口、
　（ｃ）前記補助チャンネル出口、
　（ｄ）前記第２の手術器具用チャンネル出口、
請求項５に記載の内視鏡。
【請求項９】
　前記遠位端面の両側に配置された少なくとも一対の照明をさらに有する、請求項８に記
載の内視鏡。
【請求項１０】
　請求項５乃至９のいずれか１項に記載の内視鏡、および１つ以上の手術器具を有する内
視鏡システム。
【請求項１１】
　（ａ）把持器具が、前記第１の手術器具用チャンネル内に挿入され、前記第１の手術器
具用チャンネル出口を通って通り抜け、
　（ｂ）焼灼器具が、前記第２の手術器具用チャンネル内に挿入され、前記第２の手術器
具用チャンネル出口を通して挿入される、
請求項１０に記載のシステム。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１７３
【補正方法】変更
【補正の内容】
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【０１７３】
　本開示の特定の実施形態の代表的な実施形態は、既存のロボット内視鏡システムおよび
装置に関連する少なくとも１つの態様、問題、制限および／または欠点に対処する。特定
の実施形態に関連する特徴、態様、および／または利点は、本開示で説明されているが、
他の実施形態はまた、そのような特徴、態様、および／または利点を示すことができ、そ
れらも本発明の範囲内に含まれる。上記に開示されたシステム、コンポーネント、プロセ
ス、またはそれらの代替物のいくつかが、望ましくは他の異なるシステム、コンポーネン
ト、プロセス、および／または用途に組み合わされ得ることは、当業者には理解されるで
あろう。さらに、本開示の範囲内で当業者によって開示される様々な実施形態に対して、
様々な修正、変更、および／または改良がなされ得る。
　以下に、本願出願の当初の特許請求の範囲に記載された発明を付記する。
　［１］　（ａ）操作部の近位端にドッキングブロックを有する操作部を含む内視鏡と、
　（ｂ）ドッキング機構を含むドッキングステーションと、を備え、
　　（i）前記ドッキング機構はドッキングブロックの外部に機械的に接続され、
　　（ii）前記ドッキングブロックおよび前記ドッキング機構は、１つの一致する方位機
構を含み、
　（iii）前記ドッキングブロックおよび前記ドッキング機構は共に、ドッキングブロッ
クをドッキング機構に機械的にロックするワンタッチ保持機構をさらに有する、内視鏡シ
ステム装置。
　［２］　前記ワンタッチ保持機構は、（ａ）１つ以上のロックピン、および（ｂ）１つ
以上のロックピン凹部を少なくとも含む、［１］に記載の内視鏡システム装置。
　［３］　１つ以上のアライメント位置決め機構は、操作部の長手軸まわりに非対称であ
るか、または前記長手軸に対して直交している、［１］に記載の内視鏡システム装置。
　［４］　前記ドッキングブロックは、長手軸に沿う形状が矩形である、［１］乃至［３
］のいずれか１に記載の内視鏡システム装置。
　［５］　（ａ）本体部、把持部、複数の湾曲操作ノブ、およびドッキングブロックを含
む操作部を有する内視鏡と、
　（ｂ）(i) 前記ドッキングブロックに接続可能であるドッキング機構、および(ii) １
つ以上の自由度（ＤＯＦ）を持ち、ブレーキ装置を有するアームと、
　（ｃ）(i)前記本体部、前記把持部、および１つ以上の前記湾曲操作ノブのうちの少な
くとも１つに配置され、(ii)前記ブレーキ装置に電気的に接続され、(iii)アクティブ状
態と非アクティブ状態とを有し、(iv) 非アクティブ状態にあるときに、前記ブレーキ装
置が作動され、(v) アクティブ状態にあるときに、前記ブレーキ装置が作動されない、ブ
レーキ制御機能と、
を有する内視鏡システム。
　［６］　前記ブレーキ制御機能は、（ａ）（ｂ）（ｃ）のうちの少なくとも１つである
、
　（ａ）前記本体部上に配置されたボタンスイッチであって、第１の触覚スイッチである
ボタンスイッチ、
　（ｂ）前記本体部に配置され、スプリングバック機能を有するレバースイッチであって
、第２の触覚スイッチであるレバースイッチ、
　（ｃ）１つ以上の前記湾曲操作ノブとともに配置された回転スイッチであって、第３の
触覚スイッチおよび角度センサのうちの少なくとも１つである回転スイッチ、［５］に記
載のシステム。
　［７］　前記回転スイッチがスプリングバック機能を有する、［６］に記載のシステム
。
　［８］　（ａ）前記ブレーキ制御機能は、前記把持部の上に配置され、
　（ｂ）前記ブレーキ制御機能は、ボタンスイッチおよびセンサの少なくとも１つであり
、
　（ｃ）前記センサは、光センサ、触覚センサ、温度センサ、および圧力センサのうちの
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少なくとも１つである、［５］に記載のシステム。
　［９］　前記ブレーキ制御機能が音声センサである、［５］に記載のシステム。
　［１０］　（ａ）患者サイドカート（ＰＳＣ）、（ｂ）外科医コンソールユニット（Ｓ
ＣＵ）、（ｃ）１つ以上のモニタ、および（ｄ）ブレーキセンサのアクティブ状態または
非アクティブ状態が示されるモニタ、ＰＳＣおよびＳＣＵの少なくとも１つ以上、をさら
に有する、［５］乃至［９］のいずれか１に記載のシステム。
　［１１］　（ａ）それぞれが複数のテンドンを有する１つ以上の手術器具と、（ｂ）(i
)１つ以上の操作ノブを有する操作部、および(ii) 複数の制御ワイヤおよび手術器具用の
１つ以上のチャンネルを有する挿入部、を有する内視鏡と、（ｃ）手術器具のテンドン張
力を緩和する１つ以上の張力アクチュエータを備えたアクチュエータハウジングと、（ｄ
）入力に基づいて前記張力アクチュエータに指令を送る張力コントローラと、（ｅ）手術
器具の動きを遠隔制御する１つ以上の位置入力装置を有する外科医コンソールユニット（
ＳＣＵ）と、を有するマスタースレーブ内視鏡システム。
　［１２］　前記張力コントローラは、前記チャンネルに沿って前記内視鏡の近位端に向
かうテンドン張力の緩和より早く前記手術器具を引っ張るための１つ以上の回収アクチュ
エータをさらに有する、［１１］に記載のシステム。
　［１３］　ユーザーインターフェースに応じて前記張力コントローラが制御される、［
１１］または［１２］のいずれか１に記載のシステム。
　［１４］　前記ユーザーインターフェースは、前記操作部、前記アクチュエータハウジ
ング、前記操作ノブのための１つ以上のアンギュレーションロック、およびＳＣＵ位置入
力装置のうちの少なくとも１つのための制御部をさらに含む、［１３］に記載のシステム
。
　［１５］　前記張力コントローラは１つ以上のセンサに応答して制御される、　［１１
］または［１２］のいずれか１に記載のシステム。
　［１６］　前記１つ以上のセンサは、（ａ）前記ドッキングステーション上の内視鏡ド
ッキング状態を監視するドッキング検出センサと、（ｂ）１つ以上の前記操作ノブの位置
を検出する１つ以上のアンギュレーションセンサと、（ｃ）前記内視鏡の制御ワイヤ張力
を測定する１つ以上の力センサと、　（ｄ）前記挿入部に配置された１つ以上の形状セン
サと、を有する、［１５］に記載のシステム。
　［１７］　（ａ）操作部および遠位端を有する内視鏡と、（ｂ）それぞれが複数のテン
ドンを有する１つ以上の手術器具と、を有するフレキシブル内視鏡システム。
　［１８］　前記遠位端および前記操作部の少なくとも１つに配置される１つ以上のセン
サをさらに有する、［１７］に記載のシステム。
　［１９］　角度測定、張力測定、形状測定および位置測定の入力のうちの少なくとも１
つを有する推定アルゴリズムをさらに有する、［１８］に記載のシステム。
　［２０］　視覚警告表示器および音声警告表示器のうちの少なくとも１つをさらに有し
、前記表示器は、前記推定アルゴリズムの出力に基づいて前記手術器具が前記内視鏡に挿
入または抜去され得るかどうかを示すように構成されている、［１９］に記載のシステム
。
　［２１］　ユーザーが前記手術器具のいずれかを挿入するのを防止するために、前記推
定アルゴリズムの出力に基づいて前記手術器具の挿入を阻止するように構成されている機
械的ブロッキング設定をさらに有する、［１９］に記載のシステム。
　［２２］　（ａ）下記(i),(ii),(iii)を含む内視鏡と、(i) 複数の器具管路出口を有す
る遠位端と、管路長をそれぞれ有する複数の器具管路を有する挿入管とを含む挿入部分と
、(ii) 前記複数の管路長データをデジタル記憶するための内視鏡メモリチップと、(iii)
 前記管路長データを転送するための内視鏡インターフェースと、
　（ｂ）下記(i),(ii)の各々を含む１つ以上の器具と、(i) 前記器具長データをデジタル
記憶するための器具メモリチップと、(ii) 前記器具長データを転送するための器具イン
ターフェースと、
　（ｃ）１つ以上の前記器具の並進運動のための並進機構と、
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　（ｄ）下記(i)と(ii)を受信するための制御インターフェースを有する器具コントロー
ラと、
　　(i) 前記管路長データ、および
　　(ii) 前記器具長データ、
を有するマスタースレーブ内視鏡システム。
　［２３］　前記複数の器具の１つの初期位置は、前記器具長および前記管路長の関数と
して決定される、［２２］に記載のシステム。
　［２４］　(i) 少なくとも２つの前記手術器具が初期位置に整列され、および
　　(ii) 初期位置において、少なくとも２つの手術器具は、前記遠位端から等距離に突
出する、［２３］に記載のシステム。
　［２５］　（ａ）前記各管路長のデータは、標準管路長と、前記標準管路長からの第１
の差の長さとを含み、
　（ｂ）前記各器具長のデータは、標準器具長と、前記標準器具長からの第２の差の長さ
とを含む、［２２］に記載のシステム。
　［２６］　前記システムが許容可能な管路長パラメータから外れる器具長を有する１つ
以上の器具で構成されている場合に、警報が発せられる、［２５］に記載のシステム。
　［２７］　前記１つ以上の器具はロボット手術装置である、［２２］に記載のシステム
。
　［２８］　前記器具の少なくとも１つは、前記器具管路の１つに挿入可能な、より小さ
な直径の内視鏡である、［２２］に記載のシステム。
　［２９］　（ａ）前記内視鏡メモリチップは第１のＥＥＰＲＯＭであり、（ｂ）前記器
具メモリチップの少なくとも１つは第２のＥＥＰＲＯＭである、［２２］に記載のシステ
ム。
　［３０］　前記内視鏡メモリチップには、シリアル番号、製品番号、使用回数、再処理
履歴および施設名に対応する少なくとも１つのパラメータのデータが格納されている、［
２２］に記載のシステム。
　［３１］　前記器具メモリチップには、シリアル番号、製品番号、使用回数、再処理履
歴および施設名に対応する少なくとも１つのパラメータのデータが格納されている、［２
２］に記載のシステム。
　［３２］　（ａ）操作部、挿入部、第１のユーザーインターフェース、および複数の通
路を有する内視鏡と、（i）前記チャンネルは、送ガスチャンネル、送水チャンネル、お
よび吸引チャンネルのうちの少なくとも１つを含み、(ii)前記第１のユーザーインターフ
ェースは、前記送ガスチャンネル、前記送水チャンネル、および前記吸引チャンネルのう
ちの少なくとも１つのバルブ機能を制御し、
　（ｂ）下記(i)を有するバルブ制御ユニットと、（i）前記送ガスチャンネル、前記送水
チャンネル、および前記吸引チャンネルのうちの少なくとも１つを通る流れを制御するた
めの１つ以上の電動弁、
　（ｃ）前記送ガスチャンネル、前記送水チャンネル、および前記吸引チャンネルのうち
の少なくとも１つのバルブ機能を制御する第２のユーザーインターフェースを含む外科医
コンソールユニット（ＳＣＵ）と、
　（ｄ）設定された優先順位に基づいて、前記第１のユーザーインターフェースおよび前
記第２のユーザーインターフェースからの１以上の制御信号であって対応する前記電動弁
を制御するために送信される前記１つ以上の制御信号を処理するための優先制御モジュー
ルと、を有する内視鏡システム。
　［３３］　全てのバルブ制御機能のための前記ユーザーインターフェースの優先順位は
、第１のＵＩのみの優先順位、第２のＵＩのみの優先順位、および優先順位無しからなる
群より選択される、［３２］に記載のシステム。
　［３４］　各バルブ制御機能に対する前記ユーザーインターフェースの優先順位は、第
１のＵＩのみの優先順位、第２のＵＩのみの優先順位、および優先順位無しからなる群よ
り選択される、［３２］に記載のシステム。
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　［３５］　複数の異なるバルブ制御機能が１つ以上のユーザーインターフェースから指
令された場合に、前記バルブ制御機能の優先順位が設定される、［３２］乃至　［３４］
のいずれか１に記載のシステム。
　［３６］　ユーザーが優先順位を設定するユーザー対話モジュールをさらに有する、［
３２］乃至［３５］のいずれか１に記載のシステム。
　［３７］　複数の内視鏡ドッキング状態をもつドッキング検出センサを有する内視鏡ド
ッキングシステムをさらに有し、前記内視鏡ドッキング状態に基づいて異なる優先順位が
設定される、［３２］乃至［３６］のいずれか１に記載のシステム。
　［３８］　１つ以上の追加のユーザーインターフェースをさらに有する、［３２］　に
記載のシステム。
　［３９］　（ａ）軟性長尺シャフト、軟性長尺シャフトの遠位端、および１つ以上の撮
像素子を具備する画像化内視鏡と、（ｂ）下記(i),(ii),(iii)を含む複数のチャンネル、
複数のノズル、軟性長尺シャフト、軟性長尺シャフトの遠位端、および操作部を具備する
輸送用内視鏡と、
　　(i)画像化内視鏡チャンネル；
　　(ii)送ガスチャンネル；
　　(iii)送水チャンネル；
　（ｃ）ドッキング機構および並進機構を有するドッキングステーションと、
　（ｄ）前記送ガスチャンネルと前記送水チャンネルとに接続可能なバルブ制御ユニット
と、
　（ｅ）下記(i),(ii),(iii)を含み、複数のスイッチを有する前記バルブ制御ユニットに
電気的に接続可能に制御する少なくとも１つの制御ユニットと、
　　(i) 位置変更機能；
　　(ii)送ガス；
　　(iii)送水；
を具備し、
　（ｄ）
　　(i) 前記画像化内視鏡は、作業ホーム位置および待機ホーム位置を有し、
　　(ii) 前記輸送用内視鏡は、前記ドッキングステーションとドッキング可能であり、
　　(iii)前記画像化内視鏡は、前記画像化内視鏡通路に挿入可能であって、かつ前記ド
ッキングステーション上の前記搬送機構にドッキング可能であり、
　　(iv) １つ以上の前記スイッチが、前記画像化内視鏡の作業ホーム位置から待機ホー
ム位置への動きを制御し、
　　(v)前記待機ホーム位置において、前記画像化内視鏡は、少なくとも１つの前記ノズ
ルおよび水ノズルからのラインに直接に配置され、
　　(vi)前記作業ホーム位置では、前記画像化内視鏡の先端が前記輸送用内視鏡の先端か
ら突出している、内視鏡システム。
　［４０］　下記の（ａ），（ｂ），（ｃ），（ｄ）工程を含むレンズ洗浄機能用のスイ
ッチをさらに有する、［３９］に記載の内視鏡システム。
　（ａ）単一のコマンドでレンズクリーニングモードを起動し、
　（ｂ）前記画像化内視鏡を前記作業ホーム位置から前記待機ホーム位置に後退させ、
　（ｃ）前記レンズにガス流及び水流の少なくとも一方を付加し、
　（ｄ）前記画像化内視鏡を作業ホーム位置に戻す。
　［４１］　前記輸送用内視鏡の遠位側の１つ以上のセンサと、前記画像化内視鏡の位置
を検出するための前記画像化内視鏡の遠位側の１つ以上の検出エレメントと、をさらに有
する、［３９］又は［４０］のいずれか１に記載の内視鏡システム。
　［４２］　前記センサは、ホールセンサ及び光学センサのうちの少なくとも１つである
、［４１］に記載のセンサ。
　［４３］　前記制御ユニットの少なくとも１つが前記輸送用内視鏡の操作部に取り付け
られ、前記制御ユニットの少なくとも１つが前記外科医コンソールユニットに取り付けら
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れる、［３０］乃至［４２］のいずれか１に記載の内視鏡システム。
　［４４］　（ａ）可撓性の挿入チューブと、遠位端面を有する遠位端とを有する挿入部
分であって、前記挿入部分は第１の手術器具用チャンネルおよび第２の手術器具用チャン
ネルとを有し、
　（ｂ）前記遠位端面に配置された第１象限、第２象限、第３象限、および第４象限を含
み、
　　(i) 前記第１象限と第３象限とは前記遠位端面の中心を挟んで対向する側にあり、
　　(ii)前記第２象限と第４象限とは前記遠位端面の中心を挟んで対向する側にあり、
　　(iii) これらの象限は象限シーケンスで配置されており、
　（ｃ）前記第１象限に位置する対物カメラレンズと、
　（ｄ）前記第２象限に位置する第１の手術器具用チャンネル出口と、
　（ｅ）前記第３象限に位置する補助チャンネル出口と、
　（ｆ）前記第４象限に位置する第２の手術器具用チャンネル出口と、
を有する内視鏡。
　［４５］　前記象限シーケンスは、以下の群から選択される、
　（ａ）前記遠位端面を時計回りに見て、前記対物カメラレンズから前記象限シーケンス
を開始する、
　（ｂ）遠位端面を反時計回りに見て、前記対物カメラレンズから前記象限シーケンスを
開始する、［４４］に記載の内視鏡。
　［４６］　前記４つの象限のうちの中央領域に前方送水チャンネル出口を有し、
　前記中央領域は、以下の前記中心によって規定される四角形の内側にある、
　（ａ）前記対物カメラレンズ、
　（ｂ）前記第１の手術器具用チャンネル出口、
　（ｃ）前記補助チャンネル出口、
　（ｄ）前記第２の手術器具用チャンネル出口、
［４４］に記載の内視鏡。
　［４７］　前記４つの象限の外径領域上の少なくとも１つの照明をさらに有し、
　前記外径領域は、以下の前記中央によって規定される四角形の外側にある、
　（ａ）前記対物カメラレンズ、
　（ｂ）前記第１の手術器具用チャンネル出口、
　（ｃ）前記補助チャンネル出口、
　（ｄ）前記第２の手術器具用チャンネル出口、［４４］に記載の内視鏡。
　［４８］　前記遠位端面の両側に配置された少なくとも一対の照明をさらに有する、［
４７］に記載の内視鏡。
　［４９］　［４４］乃至［４８］のいずれか１に記載の内視鏡、および１つ以上の手術
器具を有する内視鏡システム。
　［５０］　（ａ）把持器具が、前記第１の手術器具用チャンネル内に挿入され、前記第
１の手術器具用チャンネル出口を通って通り抜け、
　（ｂ）焼灼器具が、前記第２の手術器具用チャンネル内に挿入され、前記第２の手術器
具用チャンネル出口を通して挿入される、［４９］に記載のシステム。
　［５１］　（ａ）遠位端と、内視鏡内に又は内視鏡に対して十分に平行に配置された１
つ以上の医療器具管路と、を有する内視鏡と、
　（ｂ）前記管路の各々は、近位端および遠位端と、前記近位端から前記遠位端まで前記
管路に沿って中心に位置する管路軸と、を有し、
　（ｃ）１つ以上の医療器具は、少なくとも１つの前記管路を通って標的部位に到達する
ように操作可能に使い捨て可能であって、前記医療器具の各々が前記管路に対する位置を
有し、前記位置は、前記管路軸に沿った少なくとも挿入方向の自由度と、前記管路軸線ま
わりの前記手術器具の回転であるロール方向の自由度と、を有する、
　（ｄ）前記医療器具の各々に取り付けられた１つ以上の位置マーカーと、
　（ｅ）１つ以上の１つの自由度で手術器具の位置情報を生成するために、前記内視鏡の



(8) JP 2018-530379 A5 2019.10.31

前記遠位端に十分に近接して配置された１つ以上の位置センサと、
を具備する、内視鏡医療器具位置検出システム。
　［５２］　前記医療器具位置情報が前記１つ以上のセンサから伝達されるユーザーイン
ターフェースをさらに有する、［５１］に記載の内視鏡。
　［５３］　前記位置マーカーは、機械的マーカー、光学的マーカー、または磁気マーカ
ーのうちの少なくとも１つを含む、［５１］に記載の内視鏡。
　［５４］　前記検知された自由度は、
　（ａ）挿入方向における医療器具の位置、および
　（ｂ）ロール方向における医療器具の位置、
である、［５１］に記載のセンサ。
　［５５］　［５１］乃至［５４］のいずれか１に記載の前記医療器具の位置を、アクチ
ュエータ当たり少なくとも１つの自由度で、コントロールすることができる１つ以上のア
クチュエータ。
　［５６］　制御入力に応答して［５５］に記載の１つ以上のアクチュエータを使用して
、請求項１に記載の１つ以上の医療器具の位置を制御するように構成された処理ユニット
。
　［５７］　［１］に記載のセンサから位置情報を受け取り、［５１］乃至［５３］のい
ずれか１に記載の位置センサからの情報を用いて、前記医療器具の位置を基準位置に初期
化する方法を制御する、［５６］に記載の処理ユニット。
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摘要(译)

[问题] [解决方案] 本发明的一个实施例是一种新设计的对接块，制动控
制，线张力调节，弯曲角度传感器，存储芯片数据存储，阀控制，成像
透镜清洁，优化的内腔放置和远端。 它是具有位置传感器的内窥镜系
统。 扩展坞可以具有一键式固定机制。 制动控制可通过手柄或旋钮内窥
镜进行。 响应于外科医生或内窥镜控制，可以放松或收紧线张力。 弯曲
角度传感器可以保护手术器械。 存储器芯片可以存储内窥镜的使用数
据。 可以对多个阀进行优先控制。 镜头可以一键清洗。 导管可以布置
成最大化成像和照明角度。 与传感器相关联的位置标记可以将内窥镜的
远端自动定位在最佳位置。 [选择图]图1A（或图6B）
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