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(57)【要約】
　本技術は、低消費電力で、高解像度の医用画像を取得
することができるようにする内視鏡に関する。
内視鏡は、第１の画素数の画素を有し、G(Green)の波長
帯の光であるG光を受光する第１のセンサと、G光以外の
光を受光する、第１の画素数より少ない第２の画素数の
画素を有する第２のセンサとを有するカメラヘッドを備
える。本技術は、例えば、内視鏡で撮影された医用画像
を見ながら手術を行う内視鏡手術システム等に適用する
ことができる。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　第１の画素数の画素を有し、G(Green)の波長帯の光であるG光を受光する第１のセンサ
と、
　前記第１の画素数より少ない第２の画素数の画素を有し、前記G光以外の光を受光する
第２のセンサと
　を有するカメラヘッドを備える
　内視鏡。
【請求項２】
　前記第１のセンサと前記第２のセンサとの受光面のサイズが等しい
　請求項１に記載の内視鏡。
【請求項３】
　前記第２のセンサの画素サイズは、前記第１のセンサの画素サイズより大きい
　請求項１に記載の内視鏡。
【請求項４】
　前記第２のセンサは、R(Red)の波長帯の光であるR光、又は、B(Blue)の波長帯の光であ
るB光を受光する
　請求項１に記載の内視鏡。
【請求項５】
　前記第１のセンサが出力する、前記G光に対応する画素値で構成される第１の画像を用
いて、前記第２のセンサが出力する、前記G光以外の光に対応する画素値で構成される第
２の画像の画像処理が行われる
　請求項１に記載の内視鏡。
【請求項６】
　前記第２の画像のうちの、前記第１の画像との相関が閾値以上の部分の画像処理が、前
記第１の画像を用いて行われる
　請求項５に記載の内視鏡。
【請求項７】
　前記第１のセンサが出力する、前記G光に対応する画素値で構成される第１の画像の画
像処理が、前記第２のセンサが出力する、前記G光以外の光に対応する画素値で構成され
る第２の画像を用いて行われる
　請求項１に記載の内視鏡。
【請求項８】
　前記第１の画像のうちの、前記第２の画像との相関が閾値以上の部分の画像処理が、前
記第２の画像を用いて行われる
　請求項７に記載の内視鏡。
【請求項９】
　所定の画素数の画素を有し、G(Green)の波長帯の光であるG光を受光する第１のセンサ
と、
　前記所定の画素数の画素を有し、前記G光以外の光を受光する第２のセンサと
　を有するカメラヘッドを備え、
　前記第２のセンサは、複数の画素の画素値の加算値を、１の画素の画素値として出力す
るビニング機能を有し、前記ビニング機能により、前記第１のセンサが出力する、前記G
光に対応する画素値で構成される第１の画像よりも画素数が少ない、前記G光以外の光に
対応する画素値で構成される第２の画像を出力する
　内視鏡。
【請求項１０】
　前記第２のセンサは、動作モードとして、前記ビニング機能により、前記第１の画像よ
りも画素数が少ない前記第２の画像を出力するビニングモードと、前記第１の画像と同一
の画素数の前記第２の画像を出力する通常モードとを有し、
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　前記第２のセンサの動作モードを制御する制御部をさらに備える
　請求項９に記載の内視鏡。
【請求項１１】
　前記制御部は、前記カメラヘッドの状態に応じて、前記動作モードを制御する
　請求項１０に記載の内視鏡。
【請求項１２】
　前記制御部は、前記カメラヘッドの温度及び動きのうちの１以上に応じて、前記動作モ
ードを制御する
　請求項１１に記載の内視鏡。
【請求項１３】
　前記制御部は、前記第１の画像及び前記第２の画像に応じて、前記動作モードを制御す
る
　請求項１０に記載の内視鏡。
【請求項１４】
　前記制御部は、前記第１の画像及び前記第２の画像のノイズ量、明るさ、色、及び、合
焦の程度のうちの１以上に応じて、前記動作モードを制御する
　請求項１３に記載の内視鏡。
【請求項１５】
　前記第２のセンサは、R(Red)の波長帯の光であるR光、又は、B(Blue)の波長帯の光であ
るB光を受光する
　請求項９に記載の内視鏡。
【請求項１６】
　前記第１の画像を用いて、前記第２の画像の画像処理が行われる
　請求項９に記載の内視鏡。
【請求項１７】
　前記第２の画像のうちの、前記第１の画像との相関が閾値以上の部分の画像処理が、前
記第１の画像を用いて行われる
　請求項１６に記載の内視鏡。
【請求項１８】
　前記第１の画像の画像処理が、前記第２の画像を用いて行われる
　請求項９に記載の内視鏡。
【請求項１９】
　前記第１の画像のうちの、前記第２の画像との相関が閾値以上の部分の画像処理が、前
記第２の画像を用いて行われる
　請求項１８に記載の内視鏡。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本技術は、内視鏡に関し、特に、例えば、低消費電力で、高解像度の医用画像を取得す
ることができるようにする内視鏡に関する。
【背景技術】
【０００２】
　例えば、被写体からの光から分離されたR(Red)，G(Green)、及び、B(Blue)の光による
像に対応する画像信号を出力するR用撮像素子、G用撮像素子、及び、B用撮像素子を有し
、R用撮像素子を、G用撮像素子及びB用撮像素子よりも多い画素数で構成するとともに、R
用撮像素子の1/2画素分だけずれるように、R用撮像素子と、G用撮像素子及びB用撮像素子
とを配置することで、Rの光に対する解像度が高い画像を取得する内視鏡が提案されてい
る（例えば、特許文献１を参照）。
【０００３】
　R用撮像素子を、G用撮像素子及びB用撮像素子よりも多い画素数で構成する場合、R用撮
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像素子と、G用撮像素子及びB用撮像素子との受光面（像面）のサイズが同一であるときに
は、R用撮像素子の画素のサイズは、G用撮像素子及びB用撮像素子の画素のサイズよりも
小になる。
【０００４】
　サイズが小さい画素の感度は低いため、内視鏡で撮影されるシーンが、赤が支配的でな
いシーンである場合には、R用撮像素子が出力する画像信号は、ノイズが多い画像信号と
なり、R用撮像素子の1/2画素分だけずれるように、R用撮像素子と、G用撮像素子及びB用
撮像素子とを配置したことが有効に機能しないことがあり得る。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】特開2008-136732号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　内視鏡で撮影される画像は、医療の用に供される医用画像であるから、医師が細かい部
分を確認することができるように、高解像度の画像であることが望ましい。
【０００７】
　内視鏡で、高解像度の画像を撮影する方法としては、例えば、Rの波長帯の光であるR光
を受光するRセンサ、Gの波長帯の光であるG光を受光するGセンサ、及び、Bの波長帯の光
であるB光を受光するBセンサとして、すべて、高解像度のイメージセンサ（多画素のイメ
ージセンサ）を用いる方法がある。
【０００８】
　しかしながら、高解像度のイメージセンサでは、多くの画素の画素信号（画素値）が伝
送されるため、その画素信号の伝送の処理の消費電力が大になり、発熱量が大になる。
【０００９】
　内視鏡は、医師やスコピスト等のユーザが手に持って操作を行うため、発熱量、ひいて
は、消費電力を抑制することが要請される。
【００１０】
　本技術は、このような状況に鑑みてなされたものであり、低消費電力で、高解像度の医
用画像を取得することができるようにするものである。
【課題を解決するための手段】
【００１１】
　本技術の第１の内視鏡は、第１の画素数の画素を有し、G(Green)の波長帯の光であるG
光を受光する第１のセンサと、前記第１の画素数より少ない第２の画素数の画素を有し、
前記G光以外の光を受光する第２のセンサとを有するカメラヘッドを備える内視鏡である
。
【００１２】
　本技術の第１の内視鏡においては、カメラヘッドにおいて、第１のセンサは、第１の画
素数の画素を有し、G(Green)の波長帯の光であるG光を受光する。第２のセンサは、前記
第１の画素数より少ない第２の画素数の画素を有し、前記G光以外の光を受光する。
【００１３】
　本技術の第２の内視鏡は、所定の画素数の画素を有し、G(Green)の波長帯の光であるG
光を受光する第１のセンサと、前記所定の画素数の画素を有し、前記G光以外の光を受光
する第２のセンサとを有するカメラヘッドを備え、前記第２のセンサは、複数の画素の画
素値の加算値を、１の画素の画素値として出力するビニング機能を有し、前記ビニング機
能により、前記第１のセンサが出力する、前記G光に対応する画素値で構成される第１の
画像よりも画素数が少ない、前記G光以外の光に対応する画素値で構成される第２の画像
を出力する内視鏡である。
【００１４】
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　本技術の第２の内視鏡においては、第１のセンサが、所定の画素数の画素を有し、G(Gr
een)の波長帯の光であるG光を受光するとともに、第２のセンサが、前記所定の画素数の
画素を有し、前記G光以外の光を受光する。前記第２のセンサは、複数の画素の画素値の
加算値を、１の画素の画素値として出力するビニング機能を有しており、前記ビニング機
能により、前記第１のセンサが出力する、前記G光に対応する画素値で構成される第１の
画像よりも画素数が少ない、前記G光以外の光に対応する画素値で構成される第２の画像
が出力される。
【発明の効果】
【００１５】
　本技術によれば、高解像度の医用画像を取得することができる。特に、本技術によれば
、低消費電力で、高解像度の医用画像を取得することができる。
【００１６】
　なお、ここに記載された効果は必ずしも限定されるものではなく、本開示中に記載され
たいずれかの効果であってもよい。
【図面の簡単な説明】
【００１７】
【図１】本技術を適用した内視鏡手術システムの一実施の形態の構成例を示す図である。
【図２】カメラヘッド１０２の第１の構成例及びCCU２０１の第１の構成例を示すブロッ
ク図である。
【図３】イメージセンサ３０３ないし３０５の構成例の概要を説明する平面図である。
【図４】CCU２０１の処理の例を説明するフローチャートである。
【図５】CCU２０１の第２の構成例を示すブロック図である。
【図６】カメラヘッド１０２の第２の構成例を示す図である。
【図７】ビニング制御部４１３が行う動作モードの設定の処理の例を説明するフローチャ
ートである。
【図８】カメラヘッド１０２の第３の構成例及びCCU２０１の第３の構成例を示すブロッ
ク図である。
【図９】ビニング制御部４２１が行う動作モードの設定の処理の例を説明するフローチャ
ートである。
【図１０】本技術を適用したコンピュータの一実施の形態の構成例を示すブロック図であ
る。
【発明を実施するための形態】
【００１８】
　＜本技術を適用した内視鏡手術システムの一実施の形態＞
【００１９】
　図１は、本技術を適用した内視鏡手術システムの一実施の形態の構成例を示す図である
。
【００２０】
　図１では、術者（医師）１３１が、内視鏡手術システム１０を用いて、患者ベッド１３
３上の患者１３２に手術を行っている様子が図示されている。図示するように、内視鏡手
術システム１０は、内視鏡１００と、気腹チューブ１１１やエネルギ処置具１１２等の、
その他の術具１１０と、内視鏡１００を支持する支持アーム装置１２０と、内視鏡下手術
のための各種の装置が搭載されたカート２００と、から構成される。
【００２１】
　内視鏡１００は、先端から所定の長さの領域が患者１３２の体腔内に挿入される鏡筒１
０１と、鏡筒１０１の基端に接続されるカメラヘッド１０２と、から構成される。図示す
る例では、硬性の鏡筒１０１を有するいわゆる硬性鏡として構成される内視鏡１００を図
示しているが、内視鏡１００は、軟性の鏡筒を有するいわゆる軟性鏡として構成されても
よい。
【００２２】
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　鏡筒１０１の先端には、対物レンズが嵌め込まれた開口部が設けられている。内視鏡１
００には光源装置２０３が接続されており、光源装置２０３によって生成された光が、鏡
筒１０１の内部に延設されるライトガイドによって鏡筒１０１の先端まで導光され、対物
レンズを介して患者１３２の体腔内の観察対象に向かって照射される。なお、内視鏡１０
０は、直視鏡であってもよいし、斜視鏡又は側視鏡であってもよい。
【００２３】
　カメラヘッド１０２の内部には、光学系及びイメージセンサ（撮像素子）が設けられて
おり、観察対象からの反射光（観察光）は、光学系によってイメージセンサに集光される
。イメージセンサによって観察光が光電変換され、観察光に対応する電気信号、すなわち
観察像に対応する画像信号が生成される。画像信号は、RAWデータとしてカメラコントロ
ールユニット(CCU: Camera Control Unit)２０１に送信される。
【００２４】
　CCU２０１は、CPU(Central Processing Unit)やGPU(Graphics Processing Unit)等によ
って構成され、内視鏡１００及び表示装置２０２の動作を統括的に制御する。さらに、CC
U２０１は、カメラヘッド１０２から画像信号（画像データ）を受け取り、その画像信号
に対して、例えば、現像処理（デモザイク処理）等の、画像信号に対応する医用画像を表
示するための各種の画像処理を施す。
【００２５】
　表示装置２０２は、CCU２０１からの制御により、CCU２０１によって画像処理が施され
た画像信号に対応する医用画像を表示する。
【００２６】
　光源装置２０３は、例えばLED(Light Emitting Diode)等の光源から構成され、術部等
の観察対象を撮影する際の照射光を内視鏡１００に供給する。
【００２７】
　入力装置２０４は、内視鏡手術システム１０に対する入力インタフェースである。ユー
ザは、入力装置２０４を介して、内視鏡手術システム１０に対して各種の情報の入力や指
示入力を行うことができる。例えば、ユーザは、内視鏡１００による撮像条件（照射光の
種類、倍率及び焦点距離等）を変更する旨の指示等を入力する。
【００２８】
　処置具制御装置２０５は、組織の焼灼、切開又は血管の封止等のためのエネルギ処置具
１１２の駆動を制御する。気腹装置２０６は、内視鏡１００による視野の確保及び術者の
作業空間の確保の目的で、患者１３２の体腔を膨らめるために、気腹チューブ１１１を介
して体腔内にガスを送り込む。レコーダ２０７は、手術に関する各種の情報を記録可能な
装置である。プリンタ２０８は、手術に関する各種の情報を、テキスト、画像又はグラフ
等各種の形式で印刷可能な装置である。
【００２９】
　なお、内視鏡１００に術部を撮影する際の照射光を供給する光源装置２０３は、例えば
LED、レーザ光源又はこれらの組み合わせによって構成される白色光源から構成すること
ができる。RGB(Red, Green, Blue)レーザ光源の組み合わせにより白色光源が構成される
場合には、各色（各波長）の出力強度及び出力タイミングを高精度に制御することができ
るため、光源装置２０３において画像のホワイトバランスの調整を行うことができる。ま
た、この場合には、RGBレーザ光源それぞれからのレーザ光を時分割で術部に照射し、そ
の照射タイミングに同期してカメラヘッド１０２のイメージセンサの駆動を制御すること
により、RGBそれぞれに対応した画像を時分割で撮像することも可能である。以上のよう
なイメージセンサの駆動の制御を行う場合には、イメージセンサにカラーフィルタを設け
なくても、カラー画像を得ることができる。
【００３０】
　また、光源装置２０３は、出力する光の強度を所定の時間ごとに変更するようにその駆
動が制御されてもよい。その光の強度の変更のタイミングに同期してカメラヘッド１０２
のイメージセンサの駆動を制御して時分割で画像を取得し、その画像を合成することによ
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り、いわゆる黒つぶれ及び白とびのない高ダイナミックレンジの画像を生成することがで
きる。
【００３１】
　また、光源装置２０３は、特殊光観察に対応した所定の波長帯域の光を供給可能に構成
されてもよい。特殊光観察では、例えば、体組織における光の吸収の波長依存性を利用し
て、通常の観察時における照射光（すなわち、白色光）に比べて狭帯域の光を照射するこ
とにより、粘膜表層の血管等の所定の組織を高コントラストで撮影する、いわゆる狭帯域
光観察(Narrow Band Imaging)が行われる。あるいは、特殊光観察では、励起光を照射す
ることにより発生する蛍光により画像を得る蛍光観察が行われてもよい。蛍光観察では、
体組織に励起光を照射し、その体組織からの蛍光を観察すること（自家蛍光観察）、又は
インドシアニングリーン(ICG)等の試薬を体組織に局注するとともに、体組織にその試薬
の蛍光波長に対応した励起光を照射し蛍光像を得ること等を行うことができる。光源装置
２０３は、このような特殊光観察に対応した狭帯域光及び／又は励起光を供給可能に構成
され得る。
【００３２】
　＜カメラヘッド１０２の第１の構成例及びCCU２０１の第１の構成例＞
【００３３】
　図２は、カメラヘッド１０２の第１の構成例及びCCU２０１の第１の構成例を示すブロ
ック図である。
【００３４】
　なお、図２では（後述する図でも同様）、説明を簡単にするため、術部に照射光を照射
する構成については、図示を省略する。
【００３５】
　図２において、カメラヘッド１０２は、単眼のカメラヘッドであり、レンズ（群）３０
１、プリズム３０２、イメージセンサ３０３，３０４，３０５、及び、データ送信部３０
６を有する。
【００３６】
　ここで、カメラヘッド１０２は、単眼ではなく、多眼に構成することができる。但し、
カメラヘッド１０２を単眼に構成する場合には、カメラヘッド１０２を小型に構成するこ
とができ、カメラヘッド１０２を持つユーザの負担を軽減することができる。
【００３７】
　また、カメラヘッド１０２を構成する一部、すなわち、例えば、レンズ３０１や、プリ
ズム３０２、イメージセンサ３０３ないし３０５は、鏡筒１０１の先端に設けることがで
きる。
【００３８】
　レンズ３０１は、カメラヘッド１０２の光学系を構成し、鏡筒１０１から入射する光、
すなわち、照射光が術部で反射されて戻ってくる反射光を、プリズム３０２を介して、イ
メージセンサ３０３ないし３０５に集光させる。
【００３９】
　プリズム３０２は、カメラヘッド１０２の光学系を構成する。プリズム３０２には、レ
ンズ３０１によって集光される光が入射する。プリズム３０２は、レンズ３０１からの光
を、R光、G光、及び、B光に分離し、G光をイメージセンサ３０３に、B光をイメージセン
サ３０４に、R光をイメージセンサ３０５に、それぞれ入射させる。
【００４０】
　イメージセンサ３０３は、プリズム３０２から入射するG光を受光し、光電変換を行っ
て、プリズム３０２からのG光に対応する画像信号であるG信号を出力する。
【００４１】
　イメージセンサ３０４は、プリズム３０２から入射するB光を受光し、光電変換を行っ
て、プリズム３０２からのB光に対応する画像信号であるB信号を出力する。
【００４２】
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　イメージセンサ３０５は、プリズム３０２から入射するR光を受光し、光電変換を行っ
て、プリズム３０２からのR光に対応する画像信号であるR信号を出力する。
【００４３】
　イメージセンサ３０３が出力するG信号、イメージセンサ３０４が出力するB信号、及び
、イメージセンサ３０５が出力するR信号は、データ送信部３０６に供給される。
【００４４】
　ここで、イメージセンサ３０３ないし３０５は、光を受光し、光電変換を行うことが可
能な受光面のサイズが、同一のサイズのイメージセンサであり、同一の被写体の像が、受
光面上に同一サイズに形成されるように配置されている。
【００４５】
　また、G光以外の光を受光するイメージセンサ３０４及び３０５（第２のセンサ）の画
素数（第２の画素数）は、G光を受光するイメージセンサ３０３（第１のセンサ）の画素
数（第１の画素数）よりも少なくなっている。
【００４６】
　したがって、イメージセンサ３０３が、例えば、横×縦が3840×2160画素や4096×2160
画素等の、いわゆる4K画像を撮影可能な高解像度のイメージセンサであるとすると、イメ
ージセンサ３０４及び３０５は、例えば、1920×1080画素等の、いわゆるHD(High Defini
tion)画像を撮影可能な、解像度がイメージセンサ３０３より落ちるイメージセンサであ
る。
【００４７】
　上述したように、本実施の形態では、イメージセンサ３０３ないし３０５の受光面のサ
イズは、同一のサイズであるが、イメージセンサ３０４及び３０５の画素数が、イメージ
センサ３０３の画素数より少ないので、イメージセンサ３０４及び３０５の画素のサイズ
（ピッチ）は、イメージセンサ３０３の画素のサイズより大きい（大きく構成することが
できる）。
【００４８】
　したがって、G光を受光するイメージセンサ３０３は、イメージセンサ３０４及び３０
５に比較して、画素数が多いが（高解像度であるが）、画素のサイズが小さいイメージセ
ンサである。
【００４９】
　また、G光以外の光、すなわち、ここでは、B光及びR光をそれぞれ受光するイメージセ
ンサ３０４及び３０５は、イメージセンサ３０３に比較して、画素のサイズが大きいが、
画素数が少ない（解像度が落ちる）イメージセンサである。
【００５０】
　データ送信部３０６は、イメージセンサ３０３ないし３０５からそれぞれ供給されるG
信号、B信号、及び、R信号を、CCU２０１に伝送（送信）する。
【００５１】
　以上のように構成されるカメラヘッド１０２では、鏡筒１０１から入射する光が、レン
ズ３０１を介して、プリズム３０２に入射する。プリズム３０２では、レンズ３０１から
の光が、R光、G光、及び、B光に分離され、G光はイメージセンサ３０３に、B光はイメー
ジセンサ３０４に、R光はイメージセンサ３０５に、それぞれ入射される。
【００５２】
　イメージセンサ３０３ないし３０５は、プリズム３０２からのG光、B光、及び、R光を
それぞれ受光し、対応するG信号、B信号、及び、R信号を、データ送信部３０６に出力す
る。
【００５３】
　データ送信部３０６では、イメージセンサ３０３ないし３０５それぞれからのG信号、B
信号、及び、R信号が、CCU２０１に送信される。
【００５４】
　カメラヘッド１０２では、G光を受光するイメージセンサ３０３として、高解像度のイ
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メージセンサ、すなわち、例えば、4K画像を撮影可能なイメージセンサ（以下、4Kセンサ
ともいう）を採用するとともに、G光以外のB光やR光を受光するイメージセンサ３０４や
３０５として、4Kセンサよりも画素数が少ないイメージセンサ、すなわち、例えば、HD画
像を撮影可能なイメージセンサ（以下、HDセンサともいう）を採用するので、低消費電力
で、高解像度の医用画像（高解像度に見える医用画像）を取得することができる。
【００５５】
　すなわち、人の視覚は、G光（G信号）に対して、G光以外の、例えば、R光やB光に対す
るよりも感度が高く、解像度の情報を、G光から獲得する特性を有する。
【００５６】
　したがって、G光は、R光やB光よりも、人の視覚が獲得する（感じる）解像度に寄与す
る。
【００５７】
　カメラヘッド１０２では、以上のように解像度に寄与するG光を受光するイメージセン
サ３０３が、B光を受光するイメージセンサ３０４や、R光を受光するイメージセンサ３０
５よりも画素数が多い高解像度のイメージセンサ（例えば、4Kセンサ）であるため、その
ようなイメージセンサ３０３が出力するG信号を用いて、高解像度の医用画像を取得する
ことができる。
【００５８】
　すなわち、表示装置２０２に最終的に表示される医用画像（の画像信号）は、イメージ
センサ３０３が出力するG信号、イメージセンサ３０４が出力するB信号、及び、イメージ
センサ３０５が出力するR信号から生成される。
【００５９】
　イメージセンサ３０４及び３０５は、例えば、4Kセンサであるイメージセンサ３０３よ
りも画素数が少ない、例えば、HDセンサであるが、イメージセンサ３０４及び３０５がそ
れぞれ出力するB信号及びR信号は、イメージセンサ３０３が出力するG信号に比較して、
（人が感じる）解像度に寄与する程度（以下、解像度寄与度ともいう）が低い。
【００６０】
　一方、解像度寄与度が高いG信号を出力するイメージセンサ３０３は、高解像度の4Kセ
ンサであるため、イメージセンサ３０３が出力するG信号、イメージセンサ３０４が出力
するB信号、及び、イメージセンサ３０５が出力するR信号から生成される医用画像は、イ
メージセンサ３０３ないし３０５として、すべて高解像度の4Kセンサを用いた場合とほぼ
同様の解像度に感じられる画像となる。
【００６１】
　また、G光ほど解像度に寄与しないB光及びR光をそれぞれ受光するイメージセンサ３０
４及び３０５は、解像度に寄与するG光を受光するイメージセンサ３０３より画素数が少
ない、例えば、HDセンサであるため、イメージセンサ３０４及び３０５がそれぞれ出力す
るB信号及びR信号の送信に要する消費電力は、B光及びR光を受光するイメージセンサとし
て、高解像度のイメージセンサ３０３と同一の解像度の、例えば、4Kセンサを用いる場合
に比較して、低消費電力になり、発熱量を抑制することができる。
【００６２】
　例えば、イメージセンサ３０４及び３０５として、イメージセンサ３０３の画素数Nの1
/4の画素数（例えば、横及び縦のそれぞれの画素数が、イメージセンサ３０３の1/2の画
素数）N/4のイメージセンサを採用する場合には、イメージセンサ３０３ないし３０５の
画素数の合計3N/2=N+N/4+N/4は、イメージセンサ３０３と同一の画素数のイメージセンサ
をイメージセンサ３０４及び３０５として採用する場合(3N=N+N+N)の1/2になる。
【００６３】
　いま、説明を簡単にするため、イメージセンサ３０３ないし３０５が出力する画素信号
（G信号、B信号、R信号）の送信に要する消費電力が、イメージセンサ３０３ないし３０
５の画素数に比例することとすると、イメージセンサ３０４及び３０５として、イメージ
センサ３０３の画素数の1/4の画素数のイメージセンサを採用する場合には、消費電力、
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ひいては、発熱量を、イメージセンサ３０３と同一の画素数のイメージセンサをイメージ
センサ３０４及び３０５として採用する場合の1/2に抑制することができる。
【００６４】
　また、カメラヘッド１０２において、G光以外のB光及びR光をそれぞれ受光するイメー
ジセンサ３０４及び３０５は、イメージセンサ３０３に比較して、画素数が少ない（解像
度が落ちる）が、画素のサイズが大きい。すなわち、イメージセンサ３０４及び３０５は
、イメージセンサ３０３に比較して、光の強度に対する感度が高いイメージセンサであり
、低ノイズの（S/N(Signal to Noise ratio)の良い）画素信号（B信号、R信号）を得るこ
とができる。
【００６５】
　表示装置２０２に最終的に表示される医用画像は、かかる低ノイズのB信号及びR信号を
用いて生成されるので、S/Nの良い医用画像を得ることができる。
【００６６】
　また、画素数が少ないイメージセンサは、画素数が多いイメージセンサよりも安価であ
るため、イメージセンサ３０４及び３０５として、イメージセンサ３０３よりも画素数が
少ないイメージセンサを採用することにより、イメージセンサ３０３と同一の画素数のイ
メージセンサをイメージセンサ３０４及び３０５として採用する場合に比較して、カメラ
ヘッド１０２、ひいては、内視鏡手術システム１０を、安価に構成することができる。
【００６７】
　なお、イメージセンサ３０３は、4Kセンサに限定されるものではなく、例えば、より高
解像度の8K画像を撮影可能なイメージセンサである8Kセンサ等を採用することができる。
同様に、イメージセンサ３０４及び３０５は、HDセンサに限定されるものではない。
【００６８】
　さらに、イメージセンサ３０３とイメージセンサ３０４及び３０５との組み合わせは、
4KセンサとHDセンサとの組み合わせに限定されるものではない。例えば、イメージセンサ
３０３とイメージセンサ３０４及び３０５との組み合わせとしては、8Kセンサと4Kセンサ
との組み合わせ等を採用することができる。
【００６９】
　また、イメージセンサ３０３ないし３０５の受光面のサイズは、同一でなくてもよい。
さらに、イメージセンサ３０３の画素のサイズは、イメージセンサ３０４及び３０５の画
素よりも小さいサイズに限定されるものではない。
【００７０】
　例えば、イメージセンサ３０３の画素のサイズと、イメージセンサ３０４及び３０５の
画素のサイズとは、同一のサイズを採用することができる。この場合、画素数が多いイメ
ージセンサ３０３の受光面のサイズは、画素数が少ないイメージセンサ３０４及び３０５
の受光面のサイズよりも大になる。
【００７１】
　さらに、前述の特許文献１に記載の内視鏡では、1/2画素分だけずれるように、R用撮像
素子と、G用撮像素子及びB用撮像素子とを配置するため、R用撮像素子の横や縦の画素数
は、G用撮像素子及びB用撮像素子の横や縦の画素数の整数倍である必要がある。これに対
して、カメラヘッド１０２では、イメージセンサ３０３の画素数は、イメージセンサ３０
４及び３０５の画素数の整数倍であっても良いし、整数倍でなくても良い。すなわち、イ
メージセンサ３０３の画素数と、イメージセンサ３０４及び３０５の画素数との関係に、
整数倍の制限は課されない。
【００７２】
　図２において、CCU２０１は、データ受信部３１１、変換部３１２及び３１３、並びに
、カメラ信号処理部３１４を有する。
【００７３】
　データ受信部３１１は、データ送信部３０６から送信されてくるG信号、B信号、及び、
R信号を受信し、必要なブロックに供給する。
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【００７４】
　図２では、G信号はカメラ信号処理部３１４に、R信号は変換部３１２に、B信号は変換
部３１３に、それぞれ供給される。
【００７５】
　変換部３１２は、データ受信部３１１からのR信号を画素値とするR画像（の画像信号）
の画素数を、イメージセンサ３０３が出力するG信号を画素値とするG画像の画素数と同一
の画素数に変換（アップコンバート）する画像処理を行い、その変換後のR画像を、カメ
ラ信号処理部３１４に供給する。
【００７６】
　変換部３１３は、データ受信部３１１からのB信号を画素値とするB画像の画素数を、G
画像の画素数と同一の画素数に変換する画像処理を行い、その変換後のB画像を、カメラ
信号処理部３１４に供給する。
【００７７】
　変換部３１２及び３１３での画素数の変換（アップコンバート）は、例えば、バイキュ
ービックフィルタのようなアップコンバート用のフィルタを用いて行うことができる。変
換部３１２及び３１３での画素数の変換は、イメージセンサ３０３の画素数がイメージセ
ンサ３０４及び３０５の画素数の整数倍であるかどうかにかかわらず行うことができる。
そのため、上述したように、イメージセンサ３０３の画素数は、イメージセンサ３０４及
び３０５の画素数の整数倍であっても良いし、整数倍でなくても良い。
【００７８】
　カメラ信号処理部３１４は、データ受信部３１１からのG信号を画素値とするG画像、変
換部３１２からの、G画像と同一の画素数に変換されたR画像、変換部３１３からの、G画
像と同一の画素数に変換されたB画像に、所定のカメラ信号処理を施すことで、R信号、G
信号、及び、B信号を画素値とする医用画像を生成し、表示装置２０２に供給する。
【００７９】
　カメラ信号処理としては、例えば、現像や、ガンマ補正、色の調整等の様々な信号処理
を行うことができる。
【００８０】
　＜イメージセンサ３０３ないし３０５の構成例＞
【００８１】
　図３は、イメージセンサ３０３ないし３０５の構成例の概要を説明する平面図である。
【００８２】
　すなわち、図３は、イメージセンサ３０３ないし３０５の構成例を模式的に示している
。
【００８３】
　図３では、イメージセンサ３０３ないし３０５の受光面は、同一のサイズになっている
。
【００８４】
　但し、イメージセンサ３０４及び３０５の画素数は、イメージセンサ３０３の画素数よ
り少なくなっている。
【００８５】
　したがって、図２で説明したように、G光を受光するイメージセンサ３０３は、イメー
ジセンサ３０４及び３０５に比較して、画素のサイズが小さいが、画素数が多く、高解像
度の画像を撮影することができる。
【００８６】
　また、B光及びR光をそれぞれ受光するイメージセンサ３０４及び３０５は、イメージセ
ンサ３０３に比較して、画素数が少ないが、画素のサイズが大きく、光の強度に対する感
度が高い。
【００８７】
　＜CCU２０１の処理＞
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【００８８】
　図４は、図２のCCU２０１の処理の例を説明するフローチャートである。
【００８９】
　ステップＳ１１において、データ受信部３１１は、データ送信部３０６から送信されて
くるG信号を画素値とするG画像、B信号を画素値とするB画像、及び、R信号を画素値とす
るR画像を受信する。さらに、ステップＳ１１では、データ受信部３１１は、G画像をカメ
ラ信号処理部３１４に、R画像を変換部３１２に、B画像を変換部３１３に、それぞれ供給
し、処理は、ステップＳ１２に進む。
【００９０】
　ステップＳ１２では、変換部３１２が、データ受信部３１１からのR画像の画素数を、G
画像の画素数と同一の画素数に変換するとともに、変換部３１３が、データ受信部３１１
からのB画像の画素数を、G画像の画素数と同一の画素数に変換する。さらに、ステップＳ
１２では、変換部３１２が、画素数の変換後のR画像を、カメラ信号処理部３１４に供給
するとともに、変換部３１３が、画素数の変換後のB画像を、カメラ信号処理部３１４に
供給し、処理は、ステップＳ１３に進む。
【００９１】
　ステップＳ１３では、カメラ信号処理部３１４が、データ受信部３１１からのG信号を
画素値とするG画像、変換部３１２からのR画像、変換部３１３からのB画像に、所定のカ
メラ信号処理を施すことで、R信号、G信号、及び、B信号を画素値とする医用画像を生成
し、表示装置２０２に供給して、処理は終了する。
【００９２】
　＜CCU２０１の第２の構成例＞
【００９３】
　図５は、CCU２０１の第２の構成例を示すブロック図である。
【００９４】
　なお、図中、図２の場合と対応する部分については、同一の符号を付してあり、以下で
は、その説明は、適宜省略する。
【００９５】
　図５において、CCU２０１は、データ受信部３１１、カメラ信号処理部３１４、NR(Nois
e Reduction)部３２１、並びに、変換部３２２及び３２３を有する。
【００９６】
　したがって、図５のCCU２０１は、データ受信部３１１及びカメラ信号処理部３１４を
有する点で、図２の場合と共通する。但し、図５のCCU２０１は、NR部３２１が新たに設
けられている点、並びに、変換部３１２及び３１３に代えて、変換部３２２及び３２３が
設けられている点で、図２の場合と相違する。
【００９７】
　NR部３２１には、データ受信部３１１からG画像、R画像、及び、B画像が供給される。
【００９８】
　NR部３２１は、G画像（第１の画像）の画像処理としての、例えば、NRを、R画像やB画
像（第２の画像）を用いて行う。NRは、例えば、Bilateralフィルタによるフィルタリン
グとして行うことができる。
【００９９】
　ここで、NR部３２１では、G画像のうちの、R画像やB画像との相関が閾値以上の部分（
相関が高い領域）のNRを、R画像やB画像を用いて行い、G画像のうちの、R画像やB画像と
の相関が閾値以上でない部分のNRを、R画像やB画像を用いずに行うことができる。
【０１００】
　すなわち、B画像及びR画像は、光の強度に対する感度が高いイメージセンサ３０４及び
３０５で得られる低ノイズの画像であるため、G画像において、R画像やB画像との同位相
（同一位置）の画素値の波形パターンの相関が高い部分については、G画像の他、そのG画
像と相関が高いR画像やB画像を用いたJointBilateralフィルタのフィルタリングのような
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NRを行うことで、G画像のノイズを、低ノイズのR画像やB画像を利用して、より低減する
ことができる。
【０１０１】
　一方、G画像において、R画像やB画像との同位相の画素値の波形パターンの相関が低い
部分については、R画像やB画像を用いずに、G画像を用いたBilateralフィルタのフィルタ
リングのようなNRを行うことができる。
【０１０２】
　変換部３２２には、データ受信部３１１からG画像及びR画像が供給される。
【０１０３】
　変換部３２２は、データ受信部３１１からのR画像（第２の画像）の画像処理としての
、例えば、R画像の画素数をG画像の画素数と同一の画素数に変換するアップコンバートを
、G画像（第１の画像）を用いて行う。
【０１０４】
　ここで、変換部３２２では、R画像のうちの、G画像との相関が閾値以上の部分のアップ
コンバートを、G画像を用いて行い、R画像のうちの、G画像との相関が閾値以上でない部
分のアップコンバートを、G画像を用いずに行うことができる。
【０１０５】
　すなわち、G画像は、画素数の多いイメージセンサ３０３で得られる高解像度の画像で
あるため、R画像において、G画像との同位相の画素値の波形パターンの相関が高い部分に
ついては、そのR画像と相関が高いG画像を用いて、例えば、JointBilateralUpsamplingの
ようなフィルタでのフィルタリングによるアップコンバートを行うことにより、G画像を
用いずにアップコンバートを行った場合よりも、高解像度のR画像を得ることができる。
【０１０６】
　一方、R画像において、G画像との同位相の画素値の波形パターンの相関が低い部分につ
いては、G画像を用いずに、例えば、図２の変換部３１２と同様のバイキュービックフィ
ルタでのフィルタリングによるアップコンバートを行うことができる。
【０１０７】
　変換部３２３には、データ受信部３１１からG画像及びB画像が供給される。
【０１０８】
　変換部３２３では、R画像に代えて、B画像が用いられることを除き、変換部３２２と同
様の処理が行われるので、その説明は、省略する。
【０１０９】
　ここで、NR部３２１において、G画像のNRを、R画像やB画像を用いて行うには、G画像と
、R画像及びB画像それぞれとの位置関係（G画像と、R画像及びB画像それぞれとにおいて
、同一の被写体が映っている位置）を認識することができれば足り、G画像の画素数が、R
画像やB画像の画素数の整数倍でなければならない等の、イメージセンサ３０３の画素数
と、イメージセンサ３０４及び３０５の画素数との関係に、特に制限はない。
【０１１０】
　以上の点、変換部３２２において、R画像のアップコンバートを、G画像を用いて行う場
合、及び、変換部３２３において、B画像のアップコンバートを、G画像を用いて行う場合
についても、同様である。
【０１１１】
　＜カメラヘッド１０２の第２の構成例＞
【０１１２】
　図６は、カメラヘッド１０２の第２の構成例を示す図である。
【０１１３】
　なお、図中、図２の場合と対応する部分については、同一の符号を付してあり、以下で
は、その説明は、適宜省略する。
【０１１４】
　また、図６では、CCU２０１の構成として、図２のCCU２０１の第１の構成例が採用され
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ているが、CCU２０１の構成としては、図５のCCU２０１の第２の構成例を採用することが
可能である。
【０１１５】
　図６において、カメラヘッド１０２は、レンズ３０１、プリズム３０２、イメージセン
サ３０３、データ送信部３０６、イメージセンサ４０１及び４０２、温度センサ４１１、
動きセンサ４１２、並びに、ビニング制御部４１３を有する。
【０１１６】
　したがって、図６のカメラヘッド１０２は、レンズ３０１、プリズム３０２、イメージ
センサ３０３、及び、データ送信部３０６を有する点で、図２の場合と共通する。但し、
図６のカメラヘッド１０２は、イメージセンサ３０４及び３０５に代えて、イメージセン
サ４０１及び４０２が設けられている点、並びに、温度センサ４１１、動きセンサ４１２
、及び、ビニング制御部４１３が新たに設けられている点で、図２の場合と相違する。
【０１１７】
　イメージセンサ４０１及び４０２は、それぞれ、図２のイメージセンサ３０４及び３０
５と同様に、プリズム３０２から入射するB光及びR光を受光し、光電変換を行って、プリ
ズム３０２からのB光及びR光に対応するB画像及びR画像（の画像信号）を、データ送信部
３０６に出力する。
【０１１８】
　ここで、イメージセンサ４０１及び４０２は、図２のイメージセンサ３０４及び３０５
と同様に、受光面のサイズが、イメージセンサ３０３と同一のサイズのイメージセンサで
あり、イメージセンサ３０４及び３０５と同様に配置されている。
【０１１９】
　但し、イメージセンサ４０１及び４０２（第２のセンサ）は、イメージセンサ３０３（
第１のセンサ）と同一の画素数（所定の画素数）の画素を有する。したがって、イメージ
センサ４０１及び４０２は、イメージセンサ３０３と同様に、例えば、4Kセンサである。
【０１２０】
　さらに、イメージセンサ４０１及び４０２は、１の画素の画素値の加算値を、１の画素
の画素値として出力する機能の他、複数の画素、例えば、横×縦が２×２画素の画素値の
加算値を、１の画素の画素値として出力するビニング機能を有する。
【０１２１】
　いま、イメージセンサ４０１及び４０２において、１の画素の画素値の加算値を、１の
画素の画素値として出力する機能を有効にする動作モードを、通常モードといい、ビニン
グ機能を有効にする動作モードを、ビニングモードということとする。
【０１２２】
　通常モードでは、イメージセンサ４０１及び４０２は、イメージセンサ３０３が出力す
るG画像（第１の画像）と同一の画素数のB画像及びR画像（第２の画像）をそれぞれ出力
する。
【０１２３】
　一方、ビニングモードでは、イメージセンサ４０１及び４０２は、ビニング機能により
、イメージセンサ３０３が出力する、G光に対応する画素値で構成されるG画像（第１の画
像）よりも画素数が少ない、B光及びR光に対応する画素値で構成されるB画像及びR画像（
第２の画像）を、それぞれ出力する。
【０１２４】
　すなわち、通常モードでは、イメージセンサ４０１及び４０２は、G画像と同一の画素
数の、例えば、4K画像を、B画像及びR画像として、それぞれ出力する。一方、ビニングモ
ードでは、イメージセンサ４０１及び４０２は、G画像よりも画素数が少ない、例えば、H
D画像を、B画像及びR画像として、それぞれ出力する。
【０１２５】
　以上のように、通常モードでは、イメージセンサ４０１及び４０２が、G画像と同様の
高解像度の4K画像を、B画像及びR画像として、それぞれ出力するので、そのB画像及びR画
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像の送信に要する消費電力、ひいては、発熱量は、大になる。但し、B画像及びR画像は、
G画像と同様に、高解像度の画像であるので、そのようなB画像及びR画像を用いて生成さ
れる医用画像は、高解像度の画像になる。
【０１２６】
　一方、ビニングモードでは、イメージセンサ４０１及び４０２は、G画像よりも画素数
が少ないHD画像を、B画像及びR画像として、それぞれ出力するので、そのB画像及びR画像
を用いて生成される医用画像は、通常モードの場合よりも、解像度が低下する。但し、ビ
ニングモードのB画像及びR画像は、通常モードの場合（4K画像）よりも画素数が少ない画
像（HD画像）であるので、そのB画像及びR画像の送信に要する消費電力、ひいては、発熱
量が、小になるとともに、イメージセンサ４０１及び４０２の光の強度に対する感度が高
くなって、B画像及びR画像のS/Nが向上する。
【０１２７】
　温度センサ４１１は、カメラヘッド１０２の温度をセンシングし、その温度を表す温度
情報を、ビニング制御部４１３に供給する。
【０１２８】
　動きセンサ４１２は、例えば、ジャイロ等で構成され、カメラヘッド１０２の動きをセ
ンシングし、その動きを表す動き情報を、ビニング制御部４１３に供給する。
【０１２９】
　ビニング制御部４１３は、温度センサ４１１からの温度情報や、動きセンサ４１２から
の動き情報等に基づいて、カメラヘッド１０２の状態を認識し、そのカメラヘッド１０２
の状態に応じて、イメージセンサ４０１及び４０２の動作モードを制御する。
【０１３０】
　例えば、温度情報に基づいて、カメラヘッド１０２の状態が、温度が高い状態であると
認識された場合には、ビニング制御部４１３は、イメージセンサ４０１及び４０２の動作
モードを、ビニングモードに設定することができる。この場合、カメラヘッド１０２の消
費電力、ひいては、発熱量を低下させることができる。
【０１３１】
　一方、カメラヘッド１０２の状態が、温度が低い状態であると認識された場合には、ビ
ニング制御部４１３は、イメージセンサ４０１及び４０２の動作モードを、通常モードに
設定することができる。この場合、高解像度の医用画像を取得することができる。
【０１３２】
　また、例えば、動き情報に基づいて、カメラヘッド１０２の状態が、遅い動き（静止を
含む）をしている状態であると認識された場合には、ビニング制御部４１３は、イメージ
センサ４０１及び４０２の動作モードを、通常モードに設定することができ、これにより
、高解像度の医用画像を取得することができる。カメラヘッド１０２が静止している場合
、ユーザが医用画像に映っている部分を注視していると推定されるので、高解像度の医用
画像を取得することにより、ユーザは、その高解像度の医用画像を見て、所望の箇所の詳
細を的確に確認することができる。
【０１３３】
　一方、カメラヘッド１０２の状態が、速い動きをしている状態であると認識された場合
には、ビニング制御部４１３は、イメージセンサ４０１及び４０２の動作モードを、ビニ
ングモードに設定することができ、これにより、カメラヘッド１０２の消費電力及び発熱
量を低下させることができる。カメラヘッド１０２がある程度の速度で動いている場合、
カメラヘッド１０２を動かして、撮影すべき箇所を探していると推定されるので、医用画
像は、カメラヘッド１０２が静止している場合ほど高解像度でなくても良く、消費電力及
び発熱量の低下を優先させることができる。
【０１３４】
　ここで、通常モードとビニングモードとでは、データ送信部３０６からデータ受信部３
１１に伝送（送信）される画像のデータ量が異なるので、ビニング制御部４１３は、イメ
ージセンサ４０１及び４０２の動作モードに応じて、データ送信部３０６及びデータ受信
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部３１１を制御することで、データ送信部３０６とデータ受信部３１１との間の伝送レー
トや、画像の伝送を行う期間等を制御する。
【０１３５】
　なお、図６では、カメラヘッド１０２の状態を検出するセンサとして、温度センサ４１
１と動きセンサ４１２とを設けたが、カメラヘッド１０２の状態を検出するセンサとして
は、温度センサ４１１及び動きセンサ４１２のうちの一方だけや、その他の状態を検出す
るセンサを設けることができる。
【０１３６】
　また、ビニング制御部４１３では、カメラヘッド１０２の温度や動き以外の状態に応じ
て、イメージセンサ４０１及び４０２の動作モードを設定することができる。
【０１３７】
　さらに、ビニング制御部４１３では、ユーザの操作に応じて、イメージセンサ４０１及
び４０２の動作モードを設定することができる。例えば、ユーザは、医用画像に映ってい
る微細な部分を確認したい場合には、通常モードを選択し、S/Nの良い医用画像を見たい
場合には、ビニングモードを選択することができる。
【０１３８】
　また、図６において、CCU２０１の変換部３１２は、イメージセンサ４０１及び４０２
の動作モードがビニングモードの場合に、データ受信部３１１から供給されるR画像のア
ップコンバートを行い、動作モードが通常モードの場合には、データ受信部３１１から供
給されるR画像のアップコンバートを行わずに、そのまま、カメラ信号処理部３１４に供
給する。通常モードでは、R画像は、G画像と同一の画素数の4K画像であり、アップコンバ
ートの必要がないからである。変換部３１３も同様である。
【０１３９】
　図７は、図６のビニング制御部４１３が行う動作モードの設定の処理の例を説明するフ
ローチャートである。
【０１４０】
　ステップＳ２１において、ビニング制御部４１３は、温度センサ４１１からの温度情報
、及び、動きセンサ４１２からの動き情報に基づき、カメラヘッド１０２の温度が、温度
の閾値THtより大であるか、又は、カメラヘッド１０２の動きの速さが、速さの閾値THvよ
り大であるかを判定する。
【０１４１】
　ステップＳ２１において、カメラヘッド１０２の温度が閾値THtより大であると判定さ
れるか、又は、カメラヘッド１０２の動きの速さが閾値THvより大であると判定された場
合、処理は、ステップＳ２２に進む。
【０１４２】
　ステップＳ２２では、ビニング制御部４１３は、イメージセンサ４０１及び４０２の動
作モードを、ビニングモードに設定し、処理は、ステップＳ２１に戻る。この場合、図２
の場合と同様に、消費電力及び発熱量を抑制しつつ、医用画像のある程度の高解像度化を
図る（高解像度に見える医用画像を取得する）ことができる。さらに、この場合、図２の
場合と同様に、S/Nの良い医用画像を取得することができる。
【０１４３】
　また、ステップＳ２１において、カメラヘッド１０２の温度が閾値THtより大でなく、
かつ、カメラヘッド１０２の動きの速さが閾値THvより大でないと判定された場合、処理
は、ステップＳ２３に進む。
【０１４４】
　ステップＳ２３では、ビニング制御部４１３は、イメージセンサ４０１及び４０２の動
作モードを、通常モードに設定し、処理は、ステップＳ２１に戻る。この場合、医用画像
の高解像度化を図る（高解像度の医用画像を取得する）ことができる。すなわち、ビニン
グモードの場合よりも、青色及び赤色の解像度が高い医用画像を取得することができる。
【０１４５】
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　＜カメラヘッド１０２の第３の構成例及びCCU２０１の第３の構成例＞
【０１４６】
　図８は、カメラヘッド１０２の第３の構成例及びCCU２０１の第３の構成例を示すブロ
ック図である。
【０１４７】
　なお、図中、図２又は図６の場合と対応する部分については、同一の符号を付してあり
、以下では、その説明は、適宜省略する。
【０１４８】
　図８において、カメラヘッド１０２は、レンズ３０１、プリズム３０２、イメージセン
サ３０３、データ送信部３０６、並びに、イメージセンサ４０１及び４０２を有する。
【０１４９】
　したがって、図８のカメラヘッド１０２は、レンズ３０１、プリズム３０２、イメージ
センサ３０３、データ送信部３０６、並びに、イメージセンサ４０１及び４０２を有する
点で、図６の場合と共通する。但し、図８のカメラヘッド１０２は、温度センサ４１１、
動きセンサ４１２、及び、ビニング制御部４１３が設けられていない点で、図６の場合と
相違する。
【０１５０】
　また、図８において、CCU２０１は、データ受信部３１１、変換部３１２及び３１３、
カメラ信号処理部３１４、並びに、ビニング制御部４２１を有する。
【０１５１】
　したがって、図８のCCU２０１は、データ受信部３１１、変換部３１２及び３１３、並
びに、カメラ信号処理部３１４を有する点で、図２の場合と共通する。但し、図８のCCU
２０１は、ビニング制御部４２１が新たに設けられている点で、図２の場合と相違する。
【０１５２】
　なお、図８のCCU２０１では、データ受信部３１１、変換部３１２及び３１３、カメラ
信号処理部３１４に代えて、図５のデータ受信部３１１、カメラ信号処理部３１４、NR部
３２１、並びに、変換部３２２及び３２３を設けることができる。
【０１５３】
　ビニング制御部４２１は、カメラ信号処理部３１４で得られる医用画像（医用画像の生
成に用いられるG画像や、R画像、B画像を含む）に応じて、イメージセンサ４０１及び４
０２の動作モードを制御する。
【０１５４】
　例えば、ビニング制御部４２１は、医用画像のノイズ量や、明るさ、色、合焦の程度の
うちの１以上に応じて、動作モードを制御することができる。
【０１５５】
　具体的には、ビニング制御部４２１は、例えば、医用画像のノイズ量が多い場合（S/N
が閾値以下の場合）、動作モードを、ビニングモードに設定し、医用画像のノイズ量が少
ない場合、動作モードを、通常モードに設定することができる。医用画像のノイズ量が多
い場合、動作モードを、ビニングモードに設定することにより、カメラ信号処理部３１４
に、ビニングモードのイメージセンサ４０１及び４０２でそれぞれ撮影されるノイズの少
ないR画像及びB画像としてのHD画像を用いて、ノイズの少ない医用画像を生成させること
ができる。
【０１５６】
　また、ビニング制御部４２１は、例えば、医用画像の明るさが明るい場合（閾値以上の
場合）、動作モードを、通常モードに設定し、医用画像の明るさが暗い場合、動作モード
を、ビニングモードに設定することができる。医用画像の明るさが暗い場合に、動作モー
ドを、ビニングモードに設定することにより、カメラ信号処理部３１４に、ビニングモー
ドのイメージセンサ４０１及び４０２でそれぞれ撮影される光の強度に対する感度の高い
R画像及びB画像としてのHD画像を用いて、より明るい医用画像を生成させることができる
。
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【０１５７】
　さらに、ビニング制御部４２１は、例えば、医用画像において、赤及び（又は）青が支
配的な画素の画素数が多い場合（閾値以上である場合）、動作モードを、通常モードに設
定し、赤及び青が支配的な画素の画素数が少ない場合、動作モードを、ビニングモードに
設定することができる。赤及び青が支配的な画素の画素数が多い場合に、動作モードを、
通常モードに設定することにより、カメラ信号処理部３１４に、通常モードのイメージセ
ンサ４０１及び４０２でそれぞれ撮影される高解像度のR画像及びB画像としての4K画像を
用いて、赤色や青色について、微細な部分が明確に映った医用画像を生成させることがで
きる。
【０１５８】
　また、ビニング制御部４２１は、例えば、医用画像の合焦の程度が高い場合（例えば、
医用画像のコントラスト（鮮鋭度）が閾値以上であり、合焦状態であると推定される場合
）には、動作モードを、ビニングモードに設定し、医用画像の合焦の程度が低い場合には
、動作モードを、通常モードに設定することができる。医用画像の合焦の程度が低い場合
、すなわち、フォーカスがあっていない場合に、動作モードを通常モードに設定すること
により、カメラ信号処理部３１４に、通常モードのイメージセンサ４０１及び４０２でそ
れぞれ撮影される高解像度のR画像及びB画像としての4K画像を用いて、高解像度の医用画
像を生成させ、その医用画像を用いて、より的確に、フォーカスの調整を行うことが可能
になる。
【０１５９】
　ビニング制御部４２１は、その他、図６のビニング制御部４１３と同様に、イメージセ
ンサ４０１及び４０２の動作モードに応じて、データ送信部３０６及びデータ受信部３１
１を制御する。
【０１６０】
　なお、図８では、ビニング制御部４２１が、CCU２０１に設けられているが、ビニング
制御部４２１は、カメラヘッド１０２に設けることができる。ビニング制御部４２１を、
カメラヘッド１０２に設ける場合には、例えば、CCU２０１のカメラ信号処理部３１４か
ら、カメラヘッド１０２のビニング制御部４２１に、医用画像（又は医用画像の生成に用
いられたG画像、R画像、及び、B画像）を供給することや、カメラヘッド１０２のデータ
送信部３０６から、カメラヘッド１０２のビニング制御部４２１に、G画像、R画像、及び
、B画像を供給することができる。
【０１６１】
　また、図８の変換部３１２及び３１３では、図６の場合と同様に、動作モードがビニン
グモードの場合に、アップコンバートを行い、動作モードが通常モードの場合には、アッ
プコンバートを行わない。
【０１６２】
　図９は、図８のビニング制御部４２１が行う動作モードの設定の処理の例を説明するフ
ローチャートである。
【０１６３】
　ステップＳ３１において、ビニング制御部４１３は、カメラ信号処理部３１４からの医
用画像に応じて、イメージセンサ４０１及び４０２の動作モードを、ビニングモード又は
通常モードの設定することを繰り返す。
【０１６４】
　なお、本実施の形態では、カメラヘッド１０２において、G光を受光するイメージセン
サ３０３、B光を受光するイメージセンサ３０４又は４０１、及び、R光を受光するイメー
ジセンサ３０５又は４０２を有する、いわゆる３板式を採用したが、カメラヘッド１０２
の構成としては、３板以外の、２板式や４板式等を採用することができる。
【０１６５】
　また、カメラヘッド１０２では、G光以外の光として、B光及びR光を受光することとし
たが、G光以外の光としては、B光やR光以外の可視光や、可視光以外の、例えば、赤外線
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等を受光することができる。
【０１６６】
　さらに、本技術は、2D(Dimensional)画像を表示する場合の他、3D画像を表示する場合
にも適用することができる。
【０１６７】
　また、本実施の形態では、本技術を、内視鏡手術システムに適用した場合について説明
したが、本技術は、内視鏡手術システム以外の、医用画像を撮影する様々なシステム、す
なわち、例えば、顕微鏡手術システム等に適用することができる。
【０１６８】
　＜本技術を適用したコンピュータの説明＞
【０１６９】
　次に、上述したCCU２０１の一連の処理は、ハードウェアにより行うこともできるし、
ソフトウェアにより行うこともできる。一連の処理をソフトウェアによって行う場合には
、そのソフトウェアを構成するプログラムが、マイクロコンピュータのコンピュータ等に
インストールされる。
【０１７０】
　図１０は、上述した一連の処理を実行するプログラムがインストールされるコンピュー
タの一実施の形態の構成例を示すブロック図である。
【０１７１】
　プログラムは、コンピュータに内蔵されている記録媒体としてのハードディスク５０５
やROM５０３に予め記録しておくことができる。
【０１７２】
　あるいはまた、プログラムは、リムーバブル記録媒体５１１に格納（記録）しておくこ
とができる。このようなリムーバブル記録媒体５１１は、いわゆるパッケージソフトウエ
アとして提供することができる。ここで、リムーバブル記録媒体５１１としては、例えば
、フレキシブルディスク、CD-ROM(Compact Disc Read Only Memory)，MO(Magneto Optica
l)ディスク，DVD(Digital Versatile Disc)、磁気ディスク、半導体メモリ等がある。
【０１７３】
　なお、プログラムは、上述したようなリムーバブル記録媒体５１１からコンピュータに
インストールする他、通信網や放送網を介して、コンピュータにダウンロードし、内蔵す
るハードディスク５０５にインストールすることができる。すなわち、プログラムは、例
えば、ダウンロードサイトから、ディジタル衛星放送用の人工衛星を介して、コンピュー
タに無線で転送したり、LAN(Local Area Network)、インターネットといったネットワー
クを介して、コンピュータに有線で転送することができる。
【０１７４】
　コンピュータは、CPU(Central Processing Unit)５０２を内蔵しており、CPU５０２に
は、バス５０１を介して、入出力インタフェース５１０が接続されている。
【０１７５】
　CPU５０２は、入出力インタフェース５１０を介して、ユーザによって、入力部５０７
が操作等されることにより指令が入力されると、それに従って、ROM(Read Only Memory)
５０３に格納されているプログラムを実行する。あるいは、CPU５０２は、ハードディス
ク５０５に格納されたプログラムを、RAM(Random Access Memory)５０４にロードして実
行する。
【０１７６】
　これにより、CPU５０２は、上述したフローチャートにしたがった処理、あるいは上述
したブロック図の構成により行われる処理を行う。そして、CPU５０２は、その処理結果
を、必要に応じて、例えば、入出力インタフェース５１０を介して、出力部５０６から出
力、あるいは、通信部５０８から送信、さらには、ハードディスク５０５に記録等させる
。
【０１７７】
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　なお、入力部５０７は、キーボードや、マウス、マイク等で構成される。また、出力部
５０６は、LCD(Liquid Crystal Display)やスピーカ等で構成される。
【０１７８】
　ここで、本明細書において、コンピュータがプログラムに従って行う処理は、必ずしも
フローチャートとして記載された順序に沿って時系列に行われる必要はない。すなわち、
コンピュータがプログラムに従って行う処理は、並列的あるいは個別に実行される処理（
例えば、並列処理あるいはオブジェクトによる処理）も含む。
【０１７９】
　さらに、本明細書において、システムとは、複数の構成要素（装置、モジュール（部品
）等）の集合を意味し、すべての構成要素が同一筐体中にあるか否かは問わない。したが
って、別個の筐体に収納され、ネットワークを介して接続されている複数の装置、及び、
１つの筐体の中に複数のモジュールが収納されている１つの装置は、いずれも、システム
である。
【０１８０】
　なお、本技術の実施の形態は、上述した実施の形態に限定されるものではなく、本技術
の要旨を逸脱しない範囲において種々の変更が可能である。
【０１８１】
　例えば、上述のフローチャートで説明した各ステップは、１つの装置で実行する他、複
数の装置で分担して実行することができる。
【０１８２】
　さらに、１つのステップに複数の処理が含まれる場合には、その１つのステップに含ま
れる複数の処理は、１つの装置で実行する他、複数の装置で分担して実行することができ
る。
【０１８３】
　また、本明細書に記載された効果はあくまで例示であって限定されるものではなく、他
の効果があってもよい。
【０１８４】
　なお、本技術は、以下の構成をとることができる。
【０１８５】
　＜１＞
　第１の画素数の画素を有し、G(Green)の波長帯の光であるG光を受光する第１のセンサ
と、
　前記第１の画素数より少ない第２の画素数の画素を有し、前記G光以外の光を受光する
第２のセンサと
　を有するカメラヘッドを備える
　内視鏡。
　＜２＞
　前記第１のセンサと前記第２のセンサとの受光面のサイズが等しい
　＜１＞に記載の内視鏡。
　＜３＞
　前記第２のセンサの画素サイズは、前記第１のセンサの画素サイズより大きい
　＜１＞又は＜２＞に記載の内視鏡。
　＜４＞
　前記第２のセンサは、R(Red)の波長帯の光であるR光、又は、B(Blue)の波長帯の光であ
るB光を受光する
　＜１＞ないし＜３＞のいずれかに記載の内視鏡。
　＜５＞
　前記第１のセンサが出力する、前記G光に対応する画素値で構成される第１の画像を用
いて、前記第２のセンサが出力する、前記G光以外の光に対応する画素値で構成される第
２の画像の画像処理が行われる
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　＜１＞ないし＜４＞のいずれかに記載の内視鏡。
　＜６＞
　前記第２の画像のうちの、前記第１の画像との相関が閾値以上の部分の画像処理が、前
記第１の画像を用いて行われる
　＜５＞に記載の内視鏡。
　＜７＞
　前記第１のセンサが出力する、前記G光に対応する画素値で構成される第１の画像の画
像処理が、前記第２のセンサが出力する、前記G光以外の光に対応する画素値で構成され
る第２の画像を用いて行われる
　＜１＞ないし＜６＞のいずれかに記載の内視鏡。
　＜８＞
　前記第１の画像のうちの、前記第２の画像との相関が閾値以上の部分の画像処理が、前
記第２の画像を用いて行われる
　＜７＞に記載の内視鏡。
　＜９＞
　所定の画素数の画素を有し、G(Green)の波長帯の光であるG光を受光する第１のセンサ
と、
　前記所定の画素数の画素を有し、前記G光以外の光を受光する第２のセンサと
　を有するカメラヘッドを備え、
　前記第２のセンサは、複数の画素の画素値の加算値を、１の画素の画素値として出力す
るビニング機能を有し、前記ビニング機能により、前記第１のセンサが出力する、前記G
光に対応する画素値で構成される第１の画像よりも画素数が少ない、前記G光以外の光に
対応する画素値で構成される第２の画像を出力する
　内視鏡。
　＜１０＞
　前記第２のセンサは、動作モードとして、前記ビニング機能により、前記第１の画像よ
りも画素数が少ない前記第２の画像を出力するビニングモードと、前記第１の画像と同一
の画素数の前記第２の画像を出力する通常モードとを有し、
　前記第２のセンサの動作モードを制御する制御部をさらに備える
　＜９＞に記載の内視鏡。
　＜１１＞
　前記制御部は、前記カメラヘッドの状態に応じて、前記動作モードを制御する
　＜１０＞に記載の内視鏡。
　＜１２＞
　前記制御部は、前記カメラヘッドの温度及び動きのうちの１以上に応じて、前記動作モ
ードを制御する
　＜１１＞に記載の内視鏡。
　＜１３＞
　前記制御部は、前記第１の画像及び前記第２の画像に応じて、前記動作モードを制御す
る
　＜１０＞に記載の内視鏡。
　＜１４＞
　前記制御部は、前記第１の画像及び前記第２の画像のノイズ量、明るさ、色、及び、合
焦の程度のうちの１以上に応じて、前記動作モードを制御する
　＜１３＞に記載の内視鏡。
　＜１５＞
　前記第２のセンサは、R(Red)の波長帯の光であるR光、又は、B(Blue)の波長帯の光であ
るB光を受光する
　＜９＞ないし＜１４＞のいずれかに記載の内視鏡。
　＜１６＞
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　前記第１の画像を用いて、前記第２の画像の画像処理が行われる
　＜９＞ないし＜１５＞のいずれかに記載の内視鏡。
　＜１７＞
　前記第２の画像のうちの、前記第１の画像との相関が閾値以上の部分の画像処理が、前
記第１の画像を用いて行われる
　＜１６＞に記載の内視鏡。
　＜１８＞
　前記第１の画像の画像処理が、前記第２の画像を用いて行われる
　＜９＞ないし＜１７＞のいずれかに記載の内視鏡。
　＜１９＞
　前記第１の画像のうちの、前記第２の画像との相関が閾値以上の部分の画像処理が、前
記第２の画像を用いて行われる
　＜１８＞に記載の内視鏡。
【符号の説明】
【０１８６】
　１０　内視鏡，　１００　内視鏡，　１０１　鏡筒，　１０２　カメラヘッド，　１１
０　術具，　１１１　気腹チューブ，　１１２　エネルギ処置具，　１２０　支持アーム
装置，　１３１　術者，　１３２　患者，　１３３　患者ベッド，　２００　カート，　
２０１　CCU，　２０２　表示装置，　２０３　光源装置，　２０４　入力装置，　２０
５　処置具制御装置，　２０６　気腹装置，　２０７　レコーダ，　２０８　プリンタ，
　３０１　レンズ，　３０２　プリズム，　３０３ないし３０５　イメージセンサ，　３
０６　データ送信部，　３１１　データ受信部，　３１２，３１２　変換部，　３１４　
カメラ信号処理部，　３２１　NR部，　３２２，３２３　変換部，　４０１，４０２　イ
メージセンサ，　４１１　温度センサ，　４１２　動きセンサ，　４１３，４２１　ビニ
ング制御部，　５０１　バス，　５０２　CPU，　５０３　ROM，　５０４　RAM，　５０
５　ハードディスク，　５０６　出力部，　５０７　入力部，　５０８　通信部，　５０
９　ドライブ，　５１０　入出力インタフェース，　５１１　リムーバブル記録媒体
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