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(57)【要約】
　内視鏡は、湾曲部の第１の垂直方向への湾曲操作を行
う湾曲操作ノブと、前記湾曲部の第２の垂直方向への湾
曲操作が行われた際に、接触面の接触された領域を接触
領域として経時的に検知する接触領域検知部と、を備え
る。前記内視鏡は、検知された前記接触領域の経時的な
位置情報を算出する位置情報算出部と、前記接触領域の
経時的な前記位置情報に基づいて、前記湾曲部の前記第
２の垂直方向への湾曲操作が行われた際の前記接触領域
の位置変化を検出する位置変化検出部と、前記湾曲部を
前記第２の垂直方向へ湾曲させる駆動部材と、前記接触
領域の前記位置変化に基づいて、前記駆動部材の駆動状
態を制御する駆動制御部と、を備える。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　長手方向に垂直な第１の垂直方向、及び、長手方向に垂直かつ第１の垂直方向に垂直な
第２の垂直方向に湾曲可能な湾曲部を備える挿入部と、
　把持ケーシングを備え、前記挿入部より基端方向側に設けられる把持部と、
　前記把持ケーシングに取付けられ、前記湾曲部の前記第１の垂直方向への湾曲操作を行
う湾曲操作ノブと、
　前記把持ケーシングの外表面に設けられる接触面を備え、前記湾曲部の前記第２の垂直
方向への湾曲操作が行われた際に、前記接触面の接触された領域を接触領域として経時的
に検知する接触領域検知部と、
　検知された前記接触領域の経時的な位置情報を算出する位置情報算出部と、
　前記接触領域の経時的な前記位置情報に基づいて、前記湾曲部の前記第２の垂直方向へ
の湾曲操作が行われた際の前記接触領域の位置変化を検出する位置変化検出部と、
　駆動されることにより、前記湾曲部を前記第２の垂直方向へ湾曲させる駆動部材と、
　前記接触領域の前記位置変化に基づいて、前記駆動部材の駆動状態を制御する駆動制御
部と、
　を具備する内視鏡。
【請求項２】
　前記把持ケーシングは、前記外表面が前記第２の垂直方向を向き、回動軸が前記第２の
垂直方向に平行な状態で前記湾曲操作ノブが取付けられる第１の外表面部と、前記外表面
が前記第１の垂直方向を向き、前記接触領域検知部の前記接触面が位置する第２の外表面
部と、を備える請求項１の内視鏡。
【請求項３】
　前記位置変化検出部は、前記接触領域の前記位置変化の際の前記第２の垂直方向への前
記接触領域の変位量を算出する変位量算出部を備え、
　前記駆動制御部は、前記第２の垂直方向への前記接触領域の前記変位量に基づいて、前
記駆動部材の前記駆動状態を制御する請求項２の内視鏡。
【請求項４】
　前記位置変化検出部は、前記接触領域の前記位置変化の際に前記把持ケーシングの前記
外表面に平行な基準方向への前記接触領域の変位量を算出する変位量算出部を備え、
　前記駆動制御部は、前記基準方向への前記接触領域の前記変位量に基づいて、前記駆動
部材の前記駆動状態を制御する請求項１の内視鏡。
【請求項５】
　前記基準方向は、前記第２の垂直方向に平行である請求項４の内視鏡。
【請求項６】
　前記挿入部の内部に設けられ、被写体の撮像を行う撮像素子をさらに具備し、
　前記第１の垂直方向は前記撮像素子により撮像された被写体画像の上下方向と一致し、
前記第２の垂直方向は前記被写体画像の左右方向と一致する請求項１の内視鏡。
【請求項７】
　前記位置情報算出部は、前記接触領域の重心位置を前記接触領域の前記位置情報として
算出する請求項１の内視鏡。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、長手方向に垂直な第１の垂直方向、及び、長手方向に垂直かつ第１の垂直方
向に垂直な第２の垂直方向に湾曲可能な湾曲部が挿入部に設けられる内視鏡に関する。
【背景技術】
【０００２】
　特許文献１には、長手方向に垂直な第１の垂直方向、及び、長手方向に垂直かつ第１の
垂直方向に垂直な第２の垂直方向に湾曲可能な湾曲部が挿入部に設けられる内視鏡が開示
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されている。ここで、第１の垂直方向は撮像素子で撮像された被写体画像の上下方向（Ｕ
Ｄ方向）であり、第２の垂直方向は被写体画像の左右方向（ＬＲ方向）である。この内視
鏡では、把持部の把持ケーシングの外表面に、第１の垂直方向への湾曲操作を行う第１の
湾曲操作ノブと、第２の垂直方向への湾曲操作を行う第２の湾曲操作ノブと、が設けられ
ている。第２の湾曲操作ノブは、第１の湾曲操作ノブの外側に位置し、第１の湾曲操作ノ
ブと同軸に設けられている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】実開平６－６８７１１号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　一般に、内視鏡の使用時には、第１の垂直方向への湾曲操作及び第２の垂直方向への湾
曲操作を片手で行うことが必要な場合がある。前記特許文献１の内視鏡では、第２の湾曲
操作ノブが第１の湾曲操作ノブの外側に位置し、第１の湾曲操作ノブと同軸に設けられて
いる。このため、第１の垂直方向への湾曲操作及び第２の垂直方向への湾曲操作を片手で
行う場合に、術者の指が第２の湾曲操作ノブに届き難い。また、第１の湾曲操作ノブと第
２の湾曲操作ノブとは同軸であるため、湾曲操作による第１の湾曲操作ノブの回動方向と
湾曲操作による第２の湾曲操作ノブの回動方向は同一である。第１の垂直方向への湾曲操
作での第１の湾曲操作ノブの回動方向と、第１の垂直方向に垂直な第２の垂直方向への湾
曲操作での第２の湾曲操作ノブの回動方向とが同一であるため、術者は湾曲部の第２の垂
直方向への湾曲操作を行い難い。以上より、前記特許文献１の内視鏡では、湾曲部の湾曲
操作の操作性が低下してしまう。
【０００５】
　ここで、第２の湾曲操作ノブを、把持ケーシングの外表面において第１の湾曲操作ノブ
とは異なる位置に、第１の湾曲操作ノブとは同軸でない状態で設けることが考えられる。
しかし、２つの湾曲操作ノブが異なる位置に同軸でない状態で設けられることにより、把
持部において、２つの湾曲操作ノブ及び湾曲操作を伝達する部材の占めるスペースが大き
くなる。このため、把持ケーシングの内部で十分なスペースが確保されない。また、把持
ケーシングに対して回動可能な２つの湾曲操作ノブが把持ケーシングに異なる位置で取付
けられるため、２つの湾曲操作ノブが同軸に設けられる場合に比べ、それぞれの湾曲操作
ノブと把持ケーシングとの間の水密を確保し難い。これにより、把持ケーシングの外部か
ら内部に液体が流入し易くなるため、使用後に把持部の洗浄を行い難くなる。
【０００６】
　本発明は前記課題に着目してなされたものであり、その目的とするところは、把持部の
内部への液体の流入が有効に防止され、把持部の内部に十分なスペースが確保されるとと
もに、湾曲操作を行い易い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】
【０００７】
　前記目的を達成するため、本発明のある態様の内視鏡は、長手方向に垂直な第１の垂直
方向、及び、長手方向に垂直かつ第１の垂直方向に垂直な第２の垂直方向に湾曲可能な湾
曲部を備える挿入部と、把持ケーシングを備え、前記挿入部より基端方向側に設けられる
把持部と、前記把持ケーシングに取付けられ、前記湾曲部の前記第１の垂直方向への湾曲
操作を行う湾曲操作ノブと、前記把持ケーシングの外表面に設けられる接触面を備え、前
記湾曲部の前記第２の垂直方向への湾曲操作が行われた際に、前記接触面の接触された領
域を接触領域として経時的に検知する接触領域検知部と、検知された前記接触領域の経時
的な位置情報を算出する位置情報算出部と、前記接触領域の経時的な前記位置情報に基づ
いて、前記湾曲部の前記第２の垂直方向への湾曲操作が行われた際の前記接触領域の位置
変化を検出する位置変化検出部と、駆動されることにより、前記湾曲部を前記第２の垂直
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方向へ湾曲させる駆動部材と、前記接触領域の前記位置変化に基づいて、前記駆動部材の
駆動状態を制御する駆動制御部と、を備える。
【発明の効果】
【０００８】
　本発明によれば、把持部の内部への液体の流入が有効に防止され、把持部の内部に十分
なスペースが確保されるとともに、湾曲操作を行い易い内視鏡を提供することができる。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】本発明の第１の実施形態に係る内視鏡を概略的に示す斜視図。
【図２】第１の実施形態に係る内視鏡を示すブロック図。
【図３】第１の実施形態に係る内視鏡の把持部の構成を概略的に示す斜視図。
【図４】第１の実施形態に係る内視鏡の変位量算出部での処理を説明する概略図。
【図５】第１の実施形態に係る内視鏡の把持ケーシングを術者が片手で把持した状態を概
略的に示す斜視図。
【図６】第１の比較例に係る内視鏡を概略的に示す斜視図。
【図７】第１の実施形態に係る内視鏡の湾曲部の第２の垂直方向への湾曲量を大きくする
場合の、湾曲部の第２の垂直方向への湾曲操作を示す概略図。
【図８】第１の実施形態に係る内視鏡の湾曲部の第２の垂直方向への湾曲量を小さくする
場合の、湾曲部の第２の垂直方向への湾曲操作を示す概略図。
【図９】参照例に係るスライドパッドにおいて、第２の垂直方向への湾曲操作によって接
触面で接触領域の位置が変化する状態を示す概略図。
【図１０】参照例に係る湾曲部の第２の垂直方向への湾曲量を小さくする場合の、湾曲部
の第２の垂直方向への湾曲操作を示す概略図。
【図１１】第２の比較例に係る内視鏡を概略的に示す斜視図。
【発明を実施するための形態】
【００１０】
　（第１の実施形態）　
　本発明の第１の実施形態について、図１乃至図１１を参照して説明する。
【００１１】
　図１及び図２は、本実施形態に係る内視鏡１を示す図である。図１及び図２に示すよう
に、内視鏡１は、体腔内に挿入され、長手方向に延設される挿入部２と、挿入部２より基
端方向側に設けられる把持部３とを備える。把持部３には、ユニバーサルコード４の一端
が接続されている。ユニバーサルコード４の他端には、スコープコネクタ（図示しない）
が設けられている。
【００１２】
　挿入部２は、先端硬性部６と、先端硬性部６より基端方向側に設けられる湾曲部７と、
湾曲部７より基端方向側に設けられる可撓管部８と、を備える。湾曲部７は、長手方向に
垂直な第１の垂直方向（図１の矢印Ｕの方向及び矢印Ｄの方向）、及び、長手方向に垂直
かつ第１の垂直方向に垂直な第２の垂直方向（図１の矢印Ｌの方向及び矢印Ｒの方向）に
湾曲可能である。
【００１３】
　挿入部２の先端部には、ＣＣＤ等の撮像素子１１が設けられている。撮像素子１１には
、電気信号線１３の先端が接続されている。電気信号線１３は、挿入部２の内部、把持部
３の内部及びユニバーサルコード４の内部を通って、基端がスコープコネクタを介して画
像プロセッサ等の画像処理ユニット１５に接続されている。また、挿入部２の内部には、
被写体を照射する光を導光するライトガイド（図示しない）が、挿入部２の先端部から長
手方向に沿って延設されている。ライトガイドは、把持部３の内部及びユニバーサルコー
ド４の内部を通って、基端がスコープコネクタを介して光源ユニット（図示しない）に接
続されている。ここで、第１の垂直方向が撮像素子１１により撮像された被写体画像の上
下方向（ＵＤ方向）と一致する。そして、第２の垂直方向が被写体画像の左右方向（ＬＲ
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方向）と一致する。
【００１４】
　把持部３は、外装である把持ケーシング１７を備える。把持ケーシング１７には、湾曲
操作ノブ１９が取付けられている。湾曲操作ノブ１９を回動することにより、湾曲部７の
第１の垂直方向への湾曲操作が行われる。湾曲操作ノブ１９と把持ケーシング１７との間
は、水密に保たれている。
【００１５】
　図３は、把持部３の構成を示す図である。図１及び図３に示すように、把持ケーシング
１７は、外表面が第２の垂直方向（図１及び図３の矢印Ｌの方向及び矢印Ｒの方向）を向
いた第１の外表面部２１と、外表面が第１の垂直方向（図１及び図３の矢印Ｕの方向及び
矢印Ｄの方向）を向いた第２の外表面部２２と、を備える。第１の外表面部２１に、湾曲
操作ノブ１９が設けられている。湾曲操作ノブ１９は、回動軸Ｓが第２の垂直方向に平行
な状態で、第１の外表面部２１に取付けられている。このため、湾曲操作によって湾曲操
作ノブ１９は第１の垂直方向に対して略平行に回動する。
【００１６】
　図２に示すように、把持ケーシング１７の内部には、第１のプーリ２５が設けられてい
る。第１のプーリ２５は、湾曲操作ノブ１９での第１の垂直方向への湾曲操作により、回
動する。第１のプーリ２５には、２本の第１の湾曲ワイヤ２７Ａ，２７Ｂの基端が接続さ
れている。第１の湾曲ワイヤ２７Ａ，２７Ｂは、可撓管部８の内部を通って、湾曲部７の
先端部に先端が接続されている。第１のプーリ２５が回動することにより、第１の湾曲ワ
イヤ２７Ａ，２７Ｂの一方が牽引される。第１の湾曲ワイヤ２７Ａが牽引されることによ
り、図１の矢印Ｕの方向に湾曲部７が湾曲する。一方、第１の湾曲ワイヤ２７Ｂが牽引さ
れることにより、図１の矢印Ｄの方向に湾曲部７が湾曲する。以上のようにして、湾曲部
７が第１の垂直方向に湾曲動作を行う。
【００１７】
　図１乃至図３に示すように、把持ケーシング１７には、接触領域検知部であるスライド
パッド３１が設けられている。スライドパッド３１により、湾曲部７の第２の垂直方向へ
の湾曲操作が行われる。スライドパッド３１は、把持ケーシング１７の外表面の第２の外
表面部２２に位置する接触面３２を備える。第２の垂直方向への湾曲操作が行われた際に
は、スライドパッド３１は接触面３２の接触された領域を接触領域として経時的に検知す
る。スライドパッド３１は、圧力又は静電気に基づいて、術者により接触された領域を接
触領域として検知する。
【００１８】
　図２に示すように、スライドパッド３１には、電気信号線３３の一端が接続されている
。電気信号線３３は、ユニバーサルコード４の内部を通って、他端が制御ユニット３５に
接続されている。制御ユニット３５は、検知された接触領域の経時的な位置情報を算出す
る位置情報算出部３７を備える。位置情報算出部３７は、接触領域の重心位置を接触領域
の位置情報として算出する。
【００１９】
　また、制御ユニット３５は、位置変化検出部３９を備える。位置変化検出部３９は、接
触領域の経時的な位置情報に基づいて、湾曲部７の第２の垂直方向への湾曲操作が行われ
た際の接触領域の位置変化を検出する。位置変化検出部３９は、変位量算出部４１を備え
る。変位量算出部４１の詳細については、後述する。
【００２０】
　把持ケーシング１７の内部には、駆動部材であるモータ４３が設けられている。モータ
４３は、電気信号線４５を介して、制御ユニット３５に電気的に接続されている。制御ユ
ニット３５は、モータ４３の駆動状態を制御する駆動制御部４７を備える。駆動制御部４
７は、位置変化検出部３９により検出された接触領域の位置変化に基づいて、モータ４３
の駆動状態を制御している。
【００２１】
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　また、把持ケーシング１７の内部には、角度センサ４８が設けられている。角度センサ
４８は、電気信号線４９を介して、制御ユニット３５に電気的に接続されている。角度セ
ンサ４８は、モータ４３の回転角度を検知する。駆動制御部４７は、検知されたモータ４
３の回転角度に基づいて、モータ４３の駆動状態を制御している。
【００２２】
　図２に示すように、把持ケーシング１７の内部には、第２のプーリ５１が設けられてい
る。第２のプーリ５１は、スライドパッド３１での第２の垂直方向への湾曲操作によって
モータ４３が駆動されることにより、回動する。第２のプーリ５１には、２本の第２の湾
曲ワイヤ５３Ａ，５３Ｂの基端が接続されている。第２の湾曲ワイヤ５３Ａ，５３Ｂは、
可撓管部８の内部を通って、湾曲部７の先端部に先端が接続されている。第２のプーリ５
１が回動することにより、第２の湾曲ワイヤ５３Ａ，５３Ｂの一方が牽引される。第２の
湾曲ワイヤ５３Ａが牽引されることにより、図１の矢印Ｌの方向に湾曲部７が湾曲する。
一方、第２の湾曲ワイヤ５３Ｂが牽引されることにより、図１の矢印Ｒの方向に湾曲部７
が湾曲する。以上のようにして、モータ４３が駆動されることにより、湾曲部７が第２の
垂直方向に湾曲動作を行う。
【００２３】
　図４は、変位量算出部４１での処理を説明する図である。図４に示すように、時間ｔｉ
では、スライドパッド３１により接触領域Ａｉが検知される。この際、接触領域Ａｉの重
心Ｇｉが、位置情報算出部３７により接触領域Ａｉの位置情報として算出される。接触領
域の位置は、湾曲部７の第２の垂直方向への湾曲操作により、変化する。そして、時間ｔ
ｉ＋１では、スライドパッド３１により接触領域Ａｉ＋１が検知される。この際、接触領
域Ａｉ＋１の重心Ｇｉ＋１が、位置情報算出部３７により接触領域Ａｉ＋１の位置情報と
して算出される。以上のように、湾曲部７の第２の垂直方向への湾曲操作により、重心Ｇ
ｉから重心Ｇｉ＋１に接触領域が位置変化する。
【００２４】
　変位量算出部４１は、接触領域の位置変化の際の基準方向である第２の垂直方向（図４
の矢印Ｌの方向及び矢印Ｒの方向）への接触領域の変位量を算出する。重心Ｇｉと重心Ｇ
ｉ＋１との間の第２の垂直方向への変位量δが算出される。駆動制御部４７は、算出され
た第２の垂直方向への接触領域の変位量δに基づいて、モータ４３の駆動状態を制御する
。したがって、算出された第２の垂直方向への接触領域の変位量δに基づいて、湾曲部７
は第２の垂直方向への湾曲動作を行う。
【００２５】
　なお、本実施形態では、第２の垂直方向への接触領域の変位量δに基づいて、モータ４
３の駆動状態を制御しているが、これに限るものではない。変位量算出部４１は、接触領
域の位置変化の際に、把持ケーシング１７の外表面に平行な基準方向への接触領域の変位
量を算出すればよい。そして、駆動制御部４７は、基準方向への接触領域の変位量に基づ
いて、モータ４３の駆動状態を制御すればよい。
【００２６】
　次に、内視鏡１の作用について説明する。図５は、術者が片手で把持ケーシング１７を
把持した状態を示す図である。図５に示すように、術者が片手で把持ケーシング１７を把
持した際には、親指Ｆ１で湾曲操作ノブ１９を回動させることにより、湾曲部７の第１の
垂直方向への湾曲操作が行われる。また、人差指Ｆ２又は中指Ｆ３をスライドパッド３１
の接触面３２で移動させることにより、湾曲部７の第２の垂直方向への湾曲操作が行われ
る。
【００２７】
　ここで、第１の比較例として、図６に示す内視鏡１Ａを考える。内視鏡１Ａでは、第１
の湾曲操作ノブ１９Ａにより湾曲部７Ａの第１の垂直方向（図６の矢印Ｕの方向及び矢印
Ｄの方向）への湾曲操作が行われ、第２の湾曲操作ノブ３１Ａにより湾曲部７Ａの第２の
垂直方向（図６の矢印Ｌの方向及び矢印Ｒの方向）への湾曲操作が行われる。内視鏡１Ａ
では、第２の湾曲操作ノブ３１Ａが第１の湾曲操作ノブ１９Ａの外側に位置し、第１の湾
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曲操作ノブ１９Ａと同軸に設けられている。このため、第１の垂直方向への湾曲操作及び
第２の垂直方向への湾曲操作を片手で行う場合に、術者の指が第２の湾曲操作ノブ３１Ａ
に届き難い。また、第１の湾曲操作ノブ１９Ａと第２の湾曲操作ノブ３１Ａとは同軸であ
るため、湾曲操作による第１の湾曲操作ノブ１９Ａの回動方向と湾曲操作による第２の湾
曲操作ノブ３１Ａの回動方向は同一である。第１の垂直方向への湾曲操作での第１の湾曲
操作ノブ１９Ａの回動方向と、第１の垂直方向に垂直な第２の垂直方向への湾曲操作での
第２の湾曲操作ノブ３１Ａの回動方向とが同一であるため、術者は湾曲部７Ａの第２の垂
直方向への湾曲操作を行い難い。
【００２８】
　これに対し、本実施形態の内視鏡１では、把持ケーシング１７の外表面が第２の垂直方
向を向いた第１の外表面部２１に湾曲操作ノブ１９が取付けられ、把持ケーシング１７の
外表面が第１の垂直方向を向いた第２の外表面部２２に接触領域検知部であるスライドパ
ッド３１の接触面３２が位置している。このため、術者が片手で把持ケーシング１７を把
持した際には、親指Ｆ１で湾曲操作ノブ１９を回動させ易く、湾曲部７の第１の垂直方向
への湾曲操作を行い易い。また、人差指Ｆ２又は中指Ｆ３をスライドパッド３１の接触面
３２で移動させ易く、湾曲部７の第２の垂直方向への湾曲操作を行い易い。
【００２９】
　また、内視鏡１では、回動軸Ｓが第２の垂直方向に平行な状態で湾曲操作ノブ１９が第
１の外表面部２１に取付けられている。このため、湾曲操作によって湾曲操作ノブ１９は
、第１の垂直方向に対して略平行に回動する。湾曲操作ノブ１９の回動方向が、湾曲操作
により湾曲部７が湾曲する第１の垂直方向と略平行であるため、術者は湾曲部７の第１の
垂直方向への湾曲操作をさらに行い易くなる。
【００３０】
　また、内視鏡１では、変位量算出部４１は、接触面３２での接触領域の位置変化の際の
基準方向である第２の垂直方向への接触領域の変位量δを算出する。そして、第２の垂直
方向への接触領域の変位量δに基づいて、モータ４３の駆動状態が制御される。すなわち
、湾曲操作での第２の垂直方向への接触領域の変位量δに基づいて、湾曲部７は第２の垂
直方向への湾曲動作を行う。術者が片手で把持ケーシング１７を把持した際には、人差指
Ｆ２又は中指Ｆ３をスライドパッド３１の接触面３２で第２の垂直方向に移動させ易い。
したがって、湾曲部７の第２の垂直方向への湾曲操作をさらに行い易くなる。また、本実
施形態の内視鏡１では、湾曲操作により湾曲部７が湾曲する第２の垂直方向が変位量δの
基準方向であるため、術者は湾曲部７の第２の垂直方向への湾曲操作をさらに行い易くな
る。
【００３１】
　図７及び図８は、湾曲部７の第２の垂直方向への湾曲操作を説明する図である。図７に
示すように、湾曲部７の第２の垂直方向への湾曲量を大きくする場合は、第２の垂直方向
（図７及び図８の矢印Ｌの方向及び矢印Ｒの方向）への変位量が大きくなる状態に、人差
指Ｆ２又は中指Ｆ３を接触面３２で移動させる（図７の矢印Ｂ１）。すなわち、基準方向
である第２の垂直方向と略平行に、人差指Ｆ２又は中指Ｆ３を接触面３２で移動させる。
一方、図８に示すように、湾曲部７の第２の垂直方向への湾曲量を小さくする場合は、第
２の垂直方向への変位量が小さくなる状態に、人差指Ｆ２又は中指Ｆ３を接触面３２で移
動させる（図８の矢印Ｂ２）。すなわち、基準方向である第２の垂直方向に対して外れる
方向に、人差指Ｆ２又は中指Ｆ３を接触面３２で移動させる。
【００３２】
　ここで、参照例として図９及び図１０に示すスライドパッド３１Ｂを考える。図９に示
すように、本参照例では、接触領域の位置変化の際の移動量に基づいて、モータ４３Ｂの
駆動状態が制御される。すなわち、第２の垂直方向への湾曲操作によって接触領域Ａ´ｉ
から接触領域Ａ´ｉ＋１に位置変化した際には、重心Ｇ´ｉから重心Ｇ´ｉ＋１への移動
量σが算出される。そして、移動量σに基づいてモータ４３Ｂの駆動状態が制御され、湾
曲部７Ｂが第２の垂直方向に湾曲動作を行う。したがって、第２の垂直方向への湾曲操作
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によって接触面３２Ｂで接触領域の位置が変化する際に、接触領域の第２の垂直方向（図
９の矢印Ｌの方向及び矢印Ｒの方向）への変位量δ´が小さい場合でも、接触領域の移動
量σが大きい場合は、第２の垂直方向への湾曲部７Ｂの湾曲量が大きくなる。このため、
図１０に示すように、湾曲部７Ｂの第２の垂直方向への湾曲量を小さくする場合は、接触
面３２Ｂでの人差指Ｆ２又は中指Ｆ３の移動量を小さくする必要がある。（図１０の矢印
Ｂ３）。したがって、湾曲部７Ｂの第２の垂直方向への湾曲量が小さい場合、術者は湾曲
部７Ｂの第２の垂直方向への湾曲操作を行い難い。
【００３３】
　これに対し、本実施形態では、湾曲部７の第２の垂直方向への湾曲量を小さくする場合
は、第２の垂直方向への変位量が小さくなる状態に、人差指Ｆ２又は中指Ｆ３を接触面３
２で移動させる（図８の矢印Ｂ２）。すなわち、基準方向である第２の垂直方向に対して
外れる方向に、人差指Ｆ２又は中指Ｆ３を接触面３２で移動させる。このため、湾曲部７
の第２の垂直方向への湾曲量を小さくする場合でも、接触領域の第２の垂直方向への変位
量が小さければ、人差指Ｆ２又は中指Ｆ３の移動量を小さくする必要はない。したがって
、湾曲部７の第２の垂直方向への湾曲量が小さい場合でも、術者は湾曲部７の第２の垂直
方向への湾曲操作を行い易い。
【００３４】
　また、第２の比較例として図１１に示す内視鏡１Ｃを考える。内視鏡１Ｃでは、第１の
湾曲操作ノブ１９Ｃにより湾曲部７Ｃの第１の垂直方向（図１１の矢印Ｕの方向及び矢印
Ｄの方向）への湾曲操作が行われ、第２の湾曲操作ノブ３１Ｃにより湾曲部７Ｃの第２の
垂直方向（図１１の矢印Ｌの方向及び矢印Ｒの方向）への湾曲操作が行われる。第２の湾
曲操作ノブ３１Ｃは、第１の湾曲操作ノブ１９Ｃとは異なる位置に、第１の湾曲操作ノブ
１９Ｃとは同軸でない状態で設けられている。このため、把持部３Ｃにおいて、湾曲操作
ノブ１９Ｃ，３１Ｃ及び湾曲操作を伝達する部材の占めるスペースが大きくなる。したが
って、把持ケーシング１７Ｃの内部で十分なスペースが確保されない。また、把持ケーシ
ング１７Ｃに対して回動可能な２つの湾曲操作ノブ１９Ｃ，３１Ｃが把持ケーシング１７
Ｃに異なる位置で取付けられるため、それぞれの湾曲操作ノブ１９Ｃ，３１Ｃと把持ケー
シング１７Ｃとの間の水密を確保し難い。これにより、把持ケーシング１７Ｃの外部から
内部に液体が流入し易くなるため、使用後に把持部３Ｃの洗浄を行い難くなる。
【００３５】
　これに対し、本実施形態では、接触領域検知部であるスライドパッド３１により、湾曲
部７の第２の垂直方向への湾曲操作が行われる。スライドパッド３１は平板状に形成され
るため、第２の比較例の第２の湾曲操作ノブ３１Ｃに比べ、占めるスペースが小さい。ま
た、スライドパッド３１での湾曲操作により第２のプーリ５１を回動させる電気信号線３
３、モータ４３、電気信号線４５等の部材が占めるスペースも、小さい。したがって、把
持ケーシング１７の内部で、十分なスペースが確保される。また、スライドパッド３１は
、把持ケーシング１７に対して固定されている。このため、スライドパッド３１と把持ケ
ーシング１７との間の水密を確保し易い。これにより、把持ケーシング１７の外部から内
部への液体の流入が有効に防止されるため、使用後に把持部３の洗浄を行い易い。
【００３６】
　また、内視鏡１では、第１の垂直方向が撮像素子１１により撮像された被写体画像の上
下方向（ＵＤ方向）と一致し、第２の垂直方向が被写体画像の左右方向（ＬＲ方向）と一
致する。このため、湾曲部７を上下方向へ湾曲させる際には、術者が湾曲操作ノブ１９に
印加した力が力学的に湾曲部７に伝達される。一方、湾曲部７を左右方向へ湾曲させる際
には、スライドパッド３１での湾曲操作によって発生する電気信号によりモータ４２を駆
動するため、術者がスライドパッド３１に印加した力が力学的に湾曲部７に伝達されるわ
けではない。実際に、湾曲部７を湾曲させる際には、湾曲部７は上下方向に主に湾曲され
、左右方向への湾曲動作はほとんど行われない。すなわち、頻繁に行われる上下方向への
湾曲操作において、術者により印加された力が力学的に湾曲部７に伝達される。このため
、上下方向への湾曲操作において、術者は適切な操作感を得られる。したがって、術者は
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湾曲部７の湾曲操作をさらに行い易くなる。
【００３７】
　なお、湾曲部７の左右方向への湾曲操作はほとんど行われないため、術者がスライドパ
ッド３１に印加した力が力学的に湾曲部７に伝達される構成にする必要はない。すなわち
、左右方向への湾曲操作において術者が適切な操作感を得られない場合でも、湾曲部７の
湾曲操作に大きな影響を及ぼさない。
【００３８】
　そこで、前記構成の内視鏡１では、以下の効果を奏する。すなわち、内視鏡１では、把
持ケーシング１７の外表面が第２の垂直方向を向いた第１の外表面部２１に湾曲操作ノブ
１９が取付けられ、把持ケーシング１７の外表面が第１の垂直方向を向いた第２の外表面
部２２に接触領域検知部であるスライドパッド３１の接触面３２が位置している。このた
め、術者が片手で把持ケーシング１７を把持した際には、親指Ｆ１で湾曲操作ノブ１９を
回動させ易く、湾曲部７の第１の垂直方向への湾曲操作を行い易い。また、人差指Ｆ２又
は中指Ｆ３をスライドパッド３１の接触面３２で移動させ易く、湾曲部７の第２の垂直方
向への湾曲操作を行い易い。したがって、湾曲部７の湾曲操作の操作性を向上させること
ができる。
【００３９】
　また、内視鏡１では、接触領域検知部であるスライドパッド３１により、湾曲部７の第
２の垂直方向への湾曲操作が行われる。スライドパッド３１は平板状に形成されるため、
占めるスペースが小さい。また、スライドパッド３１での湾曲操作により第２のプーリ５
１を回動させる電気信号線３３、モータ４３、電気信号線４５等の部材が占めるスペース
も、小さい。したがって、把持ケーシング１７の内部で、十分なスペースを確保すること
ができる。また、スライドパッド３１は、把持ケーシング１７に対して固定されている。
このため、スライドパッド３１と把持ケーシング１７との間の水密を容易に確保すること
ができる。これにより、把持ケーシング１７の外部から内部への液体の流入が有効に防止
されるため、使用後に把持部３の洗浄を容易に行うことができる。
【００４０】
　以上、本発明の実施形態について説明したが、本発明は上記の実施形態に限定されるも
のではなく、本発明の要旨を逸脱しない範囲で種々の変形ができることは勿論である。
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【手続補正書】
【提出日】平成25年1月21日(2013.1.21)
【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】
　長手方向に垂直な第１の垂直方向、及び、長手方向に垂直かつ第１の垂直方向に垂直な
第２の垂直方向に湾曲可能な湾曲部を備える挿入部と、
　把持ケーシングを備え、前記挿入部より基端方向側に設けられる把持部と、
　前記把持ケーシングに取付けられ、前記湾曲部の前記第１の垂直方向への湾曲操作を行
う湾曲操作ノブと、
　前記把持ケーシングの外表面に露出し、前記湾曲部の前記第２の垂直方向への湾曲操作
が入力される接触面と、
　前記接触面での前記第２の垂直方向への前記湾曲操作の入力において接触される領域で
ある接触領域の、経時的な位置情報を算出する位置情報算出部と、
　前記接触領域の経時的な前記位置情報に基づいて、前記湾曲部の前記第２の垂直方向へ
の湾曲操作が行われた際の前記接触領域の位置変化を検出する位置変化検出部と、
　駆動されることにより、前記湾曲部を前記第２の垂直方向へ湾曲させる駆動部材と、
　前記接触領域の前記位置変化に基づいて、前記駆動部材の駆動状態を制御する駆動制御
部と、
　を具備する内視鏡。
【請求項２】
　前記把持ケーシングは、前記外表面が前記第２の垂直方向を向き、回動軸が前記第２の
垂直方向に平行な状態で前記湾曲操作ノブが取付けられる第１の外表面部と、前記外表面
が前記第１の垂直方向を向き、前記接触面が位置する第２の外表面部と、を備える請求項
１の内視鏡。
【請求項３】
　前記位置変化検出部は、前記接触領域の前記位置変化の際の前記第２の垂直方向への前
記接触領域の変位量を算出する変位量算出部を備え、
　前記駆動制御部は、前記第２の垂直方向への前記接触領域の前記変位量に基づいて、前
記駆動部材の前記駆動状態を制御する請求項２の内視鏡。
【請求項４】
　前記位置変化検出部は、前記接触領域の前記位置変化の際に前記把持ケーシングの前記
外表面に平行な基準方向への前記接触領域の変位量を算出する変位量算出部を備え、
　前記駆動制御部は、前記基準方向への前記接触領域の前記変位量に基づいて、前記駆動
部材の前記駆動状態を制御する請求項１の内視鏡。
【請求項５】
　前記基準方向は、前記第２の垂直方向に平行である請求項４の内視鏡。
【請求項６】
　前記挿入部の内部に設けられ、被写体の撮像を行う撮像素子をさらに具備し、
　前記第１の垂直方向は前記撮像素子により撮像された被写体画像の上下方向と一致し、
前記第２の垂直方向は前記被写体画像の左右方向と一致する請求項１の内視鏡。
【請求項７】
　前記位置情報算出部は、前記接触領域の重心位置を前記接触領域の前記位置情報として
算出する請求項１の内視鏡。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
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【補正対象項目名】０００７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００７】
前記目的を達成するため、本発明のある態様の内視鏡は、長手方向に垂直な第１の垂直方
向、及び、長手方向に垂直かつ第１の垂直方向に垂直な第２の垂直方向に湾曲可能な湾曲
部を備える挿入部と、把持ケーシングを備え、前記挿入部より基端方向側に設けられる把
持部と、前記把持ケーシングに取付けられ、前記湾曲部の前記第１の垂直方向への湾曲操
作を行う湾曲操作ノブと、前記把持ケーシングの外表面に露出し、前記湾曲部の前記第２
の垂直方向への湾曲操作が入力される接触面と、前記接触面での前記第２の垂直方向への
前記湾曲操作の入力において接触される領域である接触領域の、経時的な位置情報を算出
する位置情報算出部と、前記接触領域の経時的な前記位置情報に基づいて、前記湾曲部の
前記第２の垂直方向への湾曲操作が行われた際の前記接触領域の位置変化を検出する位置
変化検出部と、駆動されることにより、前記湾曲部を前記第２の垂直方向へ湾曲させる駆
動部材と、前記接触領域の前記位置変化に基づいて、前記駆動部材の駆動状態を制御する
駆動制御部と、を備える。
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