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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　内視鏡デバイスであって、
　ハンドピースと、
　近位部、及び先端を備える遠位部と、
　ルーメンと、
　領域の可視化をもたらすために前記ルーメン内に配設され、前記内視鏡の前記先端近傍
で前記遠位部にある画像センサと、
　前記ルーメンに対する前記ハンドピースの回転角度を検出するための角度センサと、を
備え、
　前記ルーメンが、前記内視鏡の軸周りで、かつ前記ハンドピースに対して、回転可能で
あり、
　前記デバイスが画像信号処理パイプラインを備え、前記画像信号処理パイプラインは、
前記画像センサによって取り込まれた画像の画像回転変換を実行し、
　前記画像信号処理パイプラインは、ディスプレイ上にユーザに対する一定の画像視野を
維持するため、前記角度センサにより検出された前記回転角度と反対に前記画像センサに
よって取り込まれた前記画像を回転するように構成されている、内視鏡デバイス。
【請求項２】
　前記角度センサが、回転検出ホール効果センサである、請求項１に記載の内視鏡デバイ
ス。
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【請求項３】
　前記回転検出ホール効果センサが、前記ハンドピース内に位置する、請求項２に記載の
内視鏡デバイス。
【請求項４】
　前記デバイスが、直径方向に分極された磁気円環を更に備え、前記回転検出ホール効果
センサが、前記直径方向に分極された磁気円環の角度を検出するために使用される電圧を
生成する、請求項２に記載の内視鏡デバイス。
【請求項５】
　前記角度センサが、前記ルーメンに対する前記ハンドピースの回転角度を検出するため
に使用される電圧を生成する、請求項１に記載の内視鏡デバイス。
【請求項６】
　前記角度センサが、ポテンショメータである、請求項１に記載の内視鏡デバイス。
【請求項７】
　前記ポテンショメータが、カーボンフィラメントを備え、前記ポテンショメータの前記
カーボンフィラメントが前記ルーメン上に配設される、請求項６に記載の内視鏡デバイス
。
【請求項８】
　前記角度センサが、傾斜ディスクに対して回転する光源とフォトダイオードを備える、
請求項１に記載の内視鏡デバイス。
【請求項９】
　前記フォトダイオードが、前記傾斜ディスクによって反射される前記光源からの電磁エ
ネルギを検出する、請求項８に記載の内視鏡デバイス。
【請求項１０】
　前記画像センサが、電磁放射線を検出することが可能なピクセルの二次元アレイを組込
む、請求項１に記載の内視鏡デバイス。
【請求項１１】
　前記画像回転変換が、それぞれの初期ピクセルの整数ｘ、ｙ座標を取得することと、ロ
ーテーションカーネルを適用することによってそれぞれの初期ピクセルの整数ｘ、ｙ座標
を最終実数ピクセル座標に変換することと、を含む、請求項１に記載の内視鏡デバイス。
【請求項１２】
　前記画像回転変換が、前記最終実数ピクセル座標を整数値に切り捨てることと、次に前
記最終画像の空のピクセルに近傍の充填済ピクセルの値を使って値を割当てることと、を
更に含む、請求項１１に記載の内視鏡デバイス。
【請求項１３】
　前記割当てが双線形補間を使用して実行される、請求項１２に記載の内視鏡デバイス。
【請求項１４】
　前記割当てが双３次補間を使用して実行される、請求項１２に記載の内視鏡デバイス。
【請求項１５】
　前記割当てが最近傍置換を使用して実行される、請求項１２に記載の内視鏡デバイス。
【請求項１６】
　前記画像回転変換が、それぞれの最終ピクセルの整数ｘ、ｙ座標を取得することと、逆
ローテーションカーネルを適用することによってそれぞれの最終ピクセルの整数ｘ、ｙ座
標を初期実数ｘ、ｙ座標に変換することと、を含む、請求項１に記載の内視鏡デバイス。
【請求項１７】
　前記画像回転変換が、最近傍整数座標位置からのデータを使用して、前記初期実数ｘ、
ｙ座標におけるピクセル値を推定することを更に含む、請求項１６に記載の内視鏡デバイ
ス。
【請求項１８】
　前記推定が最近傍置換を使用して実行される、請求項１７に記載の内視鏡デバイス。
【請求項１９】
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　前記推定が双線形補間を使用して実行される、請求項１７に記載の内視鏡デバイス。
【請求項２０】
　前記推定が双３次補間を使用して実行される、請求項１７に記載の内視鏡デバイス。
【請求項２１】
　内視鏡システムであって、
　内視鏡ユニットであって、
　　ハンドピースと、
　　近位部、及び先端を備える遠位部と、
　　ルーメンと、
　　領域の可視化をもたらすために前記ルーメン内に配設され、前記内視鏡の前記先端近
傍で前記遠位部にある画像センサと、を備え、
　　前記画像センサが電磁放射線を検出することが可能なピクセルの二次元アレイを組込
む、内視鏡ユニットと、
　前記ルーメンに対する前記ハンドピースの回転角度を検出するための角度センサであっ
て、前記ルーメンが、前記内視鏡の軸周りで、かつ前記ハンドピースに対して回転可能で
ある、角度センサと、
　画像信号処理パイプラインであって、プロセスが前記画像センサによって取込まれる画
像の回転変換を実行する目的のために存在する、画像信号処理パイプラインと、を備え、
　前記画像信号処理パイプラインは、ディスプレイ上にユーザに対する一定の画像視野を
維持するため、前記角度センサにより検出された前記回転角度と反対に前記画像センサに
よって取り込まれた前記画像を回転するように構成されている、内視鏡システム。
【請求項２２】
　前記画像回転変換が、それぞれの初期ピクセルの整数ｘ、ｙ座標を取得することと、ロ
ーテーションカーネルを適用することによってそれぞれの初期ピクセルの整数ｘ、ｙ座標
を最終実数ピクセル座標に変換することと、を含む、請求項２１に記載の内視鏡システム
。
【請求項２３】
　前記画像回転変換が、前記最終実数ピクセル座標を整数値に切り捨てることと、次に前
記最終画像の空のピクセルに近傍の充填済ピクセルの値を使って値を割当てることと、を
更に含む、請求項２２に記載の内視鏡システム。
【請求項２４】
　前記割当てが双線形補間を使用して実行される、請求項２３に記載の内視鏡システム。
【請求項２５】
　前記割当てが双３次補間を使用して実行される、請求項２３に記載の内視鏡システム。
【請求項２６】
　前記割当てが最近傍置換を使用して実行される、請求項２３に記載の内視鏡システム。
【請求項２７】
　前記画像回転変換が、それぞれの最終ピクセルの整数ｘ、ｙ座標を取得することと、逆
ローテーションカーネルを適用することによってそれぞれの最終ピクセルの整数ｘ、ｙ座
標を初期実数ｘ、ｙ座標へ変換することと、を含む、請求項２１に記載の内視鏡システム
。
【請求項２８】
　前記画像回転変換が、最近傍整数座標位置からのデータを使用して、前記初期実数ｘ、
ｙ座標におけるピクセル値を推定すること、を更に含む、請求項２７に記載の内視鏡シス
テム。
【請求項２９】
　前記推定が最近傍置換を使用して実行される、請求項２７に記載の内視鏡システム。
【請求項３０】
　前記推定が双線形補間を使用して実行される、請求項２７に記載の内視鏡システム。
【請求項３１】
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　前記推定が双３次補間を使用して実行される、請求項２７に記載の内視鏡システム。
【発明の詳細な説明】
【背景技術】
【０００１】
　科学技術の進展は、医療適用の画像性能の進展をもたらした。いくつかの最も有益な進
展を享受した１つの分野は、内視鏡を形作る構成要素の進展による、内視鏡外科処置の分
野である。
【０００２】
　腹腔鏡検査、関節鏡検査、耳鼻咽喉科学、婦人科学、及び泌尿器科学に使用される慣例
的なデジタルビデオシステムは、別個のハンドピースに、光学的、機械的に結合された慣
用の堅固な内視鏡に基づいている。ハンドピースは、画像センサを備えてもよい。画像情
報は、光学的に内視鏡の長さに沿って伝送され、その後に光学カプラーを経由してセンサ
上に焦点が結ばれる。内視鏡は画像センサに対して回転自由であり、オペレータは典型的
にはこの事実を利用して、内視鏡を非ゼロ視角で使用するにあたり、外科処置場面のより
広い範囲をカバーすることになる。ディスプレイ又はモニタ上で見られる画像の向きは、
その場面に関するハンドピースユニットの向きによって決まる。一般に、ハンドピースの
ユーザ又はオペレータは、画像内の垂直方向が、自分たち自身の直立方向と同じ方向であ
ることを望む。
【図面の簡単な説明】
【０００３】
　本開示の非限定的かつ非包括的な実装が、以下の図を参照して説明され、特に指定がな
い限り、種々の図面を通して、同一の参照番号は同一の部品を指す。本開示の利点は、以
下の説明と付加する図面に関してより良く理解されることになる。
【図１】本開示の原理及び教示に従う内視鏡デバイスを図示する。
【図２】本開示の原理及び教示に従う角度センサの実施形態を図示する。
【図３】本開示の原理及び教示に従う角度センサの実施形態を図示する。
【図４】本開示の原理及び教示に従う角度センサの実施形態を図示する。
【図５】内視鏡デバイスの１つの実装を図示し、内視鏡の外側ルーメンが、遠位レンズ、
プリズム、及びセンサと共に回転して広い視野角度を作り出せることを示している。
【図６】内視鏡デバイスの１つの実装を図示し、内視鏡の外側ルーメンが、遠位レンズ、
プリズム、及びセンサと共に回転して広い視野角を作り出せることを示している。
【図７Ａ】本開示の教示及び原理に従う、３次元画像を作るための多数のピクセルアレイ
を有するモノリシックセンサの実装の、それぞれ斜視図及び側面図を示す。
【図７Ｂ】本開示の教示及び原理に従う、３次元画像を作るための多数のピクセルアレイ
を有するモノリシックセンサの実装の、それぞれ斜視図及び側面図を示す。
【図８Ａ】多数の基板上に構成された画像センサの実装の、それぞれ斜視図及び側面図を
示し、ピクセルアレイを形成する多数のピクセル列が第１の基板上に位置し、多数の回路
列が第２の基板上に位置し、ピクセルの１つの列とそれに関連する、又は対応する回路網
の列の間の電気接続と通信を示している。
【図８Ｂ】多数の基板上に構成された画像センサの実装の、それぞれ斜視図及び側面図を
示し、ピクセルアレイを形成する多数のピクセル列が第１の基板上に位置し、多数の回路
列が第２の基板上に位置し、ピクセルの１つの列とそれに関連する、又は対応する回路網
の列の間の電気接続と通信を示している。
【図９Ａ】３次元画像を作るための多数のピクセルアレイを有する画像センサの実装の、
それぞれ斜視図及び側面図を示し、多数のピクセルアレイと画像センサが多数の基板上に
形成されている。
【図９Ｂ】３次元画像を作るための多数のピクセルアレイを有する画像センサの実装の、
それぞれ斜視図及び側面図を示し、多数のピクセルアレイと画像センサが多数の基板上に
形成されている。
【発明を実施するための形態】
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【０００４】
　コストと簡潔性の理由のため、改良された内視鏡の設計コンセプトは、内視鏡自体の内
部への画像センサの配置、及び画像データのカメラシステム残余部への電気的伝送、を含
む。本開示の１つの実装では、画像センサは内視鏡の遠位端内に配置されてもよい。この
ようなシステムでの困難な課題は、スペースに制約のあるセンサを使用して、高い画像品
質を維持することである。この困難な課題は、最少の周辺回路網、コネクションパッド、
及びロジックを有する白黒画像センサを組込むシステムによって克服されてもよい。カラ
ー情報は、例えばレーザ又はＬＥＤ光源を使用して異なる光の波長で異なるフレームをパ
ルスすることによって提供される。画像センサは、１／１２０秒以下でフレームを取込む
ことができ、これによって６０Ｈｚ以上のレートのフルカラービデオを生成する。
【０００５】
　この手法から生じるもう１つの困難な課題は、ユーザに最終画像の向きを提供するにあ
たり、その向きがなおもその場面に対してハンドピースの向きを反映していることである
。純粋に機械的な手法の１つは、ハンドピースに堅固に結合されたセンサを有し、内視鏡
を回転させ、先端のレンズ積層体は独立に回転させることである。これは、２つの同軸の
チューブを組込むことで達成することができる。このシステムは、遠位プリズムの回転を
可能とし、これがユーザ又はオペレータの視角を変化させ、一方ではセンサが一定位置に
固定されたままとなる。これによって、デバイスの、慣用の堅固な内視鏡検査システムの
使用を経験したユーザ又はオペレータが期待するものと同じ方法での使用が可能になる。
ユーザ又はオペレータは、外側ルーメンを回転させることができ、これによって視角を変
化させ、一方ではセンサは定位置に残り、スクリーン上に見ることができる画像は一定視
野のままである。プリズムが回転することができる一方で、センサは回転しないので、ユ
ーザが向きを見失うことがない。
【０００６】
　本開示は、センサがレンズ積層体とともに単一チューブに堅固に結合され、デジタル画
像が画像信号処理パイプライン又はチェーン（ＩＳＰ）内で回転される、代替えの手法へ
と広がる。本開示は、操作中、常にＩＳＰにとって利用可能となる、ハンドピースに関す
る内視鏡チューブの角度のデジタル表示の使用を意図する。本明細書で更に十分に説明す
るように、そこに至るいくつかの手法が可能である。
【０００７】
　本開示は、画像センサが内視鏡の遠位端にある内視鏡検査適用のための解決策にも広が
る。内視鏡デバイスの遠位端に位置する画像センサを持つ場合には、画像センサが内視鏡
デバイスの遠位端から離れて位置する場合には問題にならない難しい課題が存在する。例
えば、外科的処置の最中によくあることだが、ユーザ又はオペレータが内視鏡デバイスの
角度を回転させる、又は変更すると、画像センサは向きを変え、スクリーン上に見られる
画像視野も変化することになる。必要なことは、ユーザやオペレータのために、向きを変
えることなく一定の画像視野を維持する、内視鏡デバイスの遠位端に位置する画像センサ
、を収容したデバイスとシステムである。以下に示すことになるように、本開示はこれを
効率的に的確に実現するデバイスとシステムを提供する。
【０００８】
　本開示の以下の説明では、付加する図面が参照され、その図面は本明細書の一部を形成
し、そこには、本開示が実行され得る特定の実装が図によって示されている。本開示の範
囲を逸脱することなく、別の実装が利用されてもよく、構造変更がなされてもよいことが
理解される。
【０００９】
　本明細書及び添付の特許請求の範囲において使用される場合、単数形「ａ」、「ａｎ」
及び「ｔｈｅ」は、文脈上明白に異なって解釈すべき場合を除き、複数の指示物をも含む
ことに留意すべきである。
【００１０】
　本明細書で使用される場合、用語「含む（comprising）」、「包含する（including）
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」、「含有する（containing）」、「によって特徴付けられる（characterized by）」、
及び文法的に同等なものは、追加の、言及されない要素又は方法工程を除外しない包括的
な、又は制限のない用語である。
【００１１】
　更に、適切であれば、本明細書で説明される機能は、ハードウェア、ソフトウェア、フ
ァームウェア、デジタル構成要素、又はアナログ構成要素、のうちの１つ又は２つ以上に
おいて実行されてもよい。例えば、１つ又は２つ以上の特定用途向け集積回路（ＡＳＩＣ
）が、プログラムされて、本明細書で説明されるシステムと処理手順のうちの１つ又は２
つ以上を実施してもよい。いくつかの用語は、以下の説明と請求項を通して、特定のシス
テム構成要素を指すために使用される。当業者が理解することになるように、構成要素は
異なる名称で指定される場合がある。本文書は、名称が異なっても機能が異ならない構成
要素を区別することは意図しない。
【００１２】
　図１を参照すると、本開示の内視鏡デバイスが示されている。本開示の内視鏡１００の
機械的構造は、ハンドピースユニット１１０及び内視鏡チューブ１２０を備え、これらは
互いに関して回転自由である。図１に最もよく示されるように、内視鏡は、ハンドピース
１１０に取付けられた電気ケーブル１３０をも備えてもよい。光ケーブル１５０が内視鏡
１２０に取付けられてもよい。画像センサ１４０は、ハンドピース１１０又は内視鏡チュ
ーブ１２０内に置かれ、ハンドピース１１０の内視鏡チューブ１２０に対しての回転が、
ハンドピース１１０のユーザの向きに応じて変更できる画像視野を生み出してもよい。あ
る実装では、画像センサ１４０は、内視鏡チューブ１２０の遠位端に置かれ、ハンドピー
ス１１０の内視鏡チューブ１２０に対しての回転が、ハンドピース１１０のユーザの向き
によって変更できる画像視野を生み出してもよい。この向きの変更を補償するために、本
開示は、以下のデバイス、方法、及びシステムを利用して、ハンドピース１１０の内視鏡
チューブ１２０に対する角度を検出することができる。
【００１３】
　ここで図２を参照すると、１つの実装では、回転検出ホール効果センサ１１２をハンド
ピース１１０内に設置してもよい。センサ１１２は、図２に示す直径方向に分極された磁
気円環又はディスク１１４の角度の検出に使用することができる。このタイプのホール効
果センサ１１２は電圧を生成し、その電圧は磁界の方向を示し、円環又はディスク１１４
の角度の特定に、従って内視鏡チューブ１２０の角度の特定に使用することができる。
【００１４】
　ここで図３を参照すると、１つの実装では、ポテンショメータ２１２が、図１に示すハ
ンドピース１１０と内視鏡チューブ１２０の間の連接部に組込まれてもよい。図３に示し
たポテンショメータ２１２は、内視鏡チューブ１２０に堅固に取付けられ得るカーボント
ラック又はフィラメント２１３を備えてもよい。ポテンショメータ２１２は、更に、ハン
ドピース１１０に堅固に取付けられ得るワイパー２１４を備えてもよい。ポテンショメー
タ２１２の一端とワイパー２１４の間で抵抗が計測されてもよく、これが次いで図３に示
す構成の角度を示すことになると理解される。電圧分割器も使用されてもよく、そこにワ
イパー２１４に見られる電圧が角度計測値を提供することになる。
【００１５】
　図４を参照すると、１つの実装では、ＬＥＤ又は類似の光源３１２と、フォトダイオー
ド又はフォトトランジスタのような光検出器３１３の組合せが、ハンドピース１１０に組
込まれても、又はその一部となっても、又は取り付けられてもよい。連続反射円環又はデ
ィスク３１４が、可変反射率を持ち、スコープ１２０に堅固に取付けられてもよい。反射
率は角度とともに直線的に変化してもよく、又は反射率が適切に異なる一組の鏡を一定の
角度間隔に配置してもよい。ＬＥＤ光源又は別の光源のような光源３１２からの、反射し
て光検出器３１３に帰る光量が角度を示す。
【００１６】
　上述したそれぞれの実装の、関連する結果のどの電圧３００も、アナログ／デジタルコ
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ンバータ（ＡＤＣ）又はデジタイザ４００に供給される。次にデジタル数値がＩＰＳ又は
カメラ処理チェーンに中継される。上で議論した角度検出要素（１１２、１１４、２１２
、２１３、２１４、及び３１２、３１３、３１４）は、図５及び６に最もよく示されるよ
うに、固定ハンドピース１１０内に設置されても、又はその一部となってもよく、そこで
は、スコープ１２０が固定ハンドピースシステムに対して回転する。図６では、単に明確
化を目的として、ハンドピース１１０を取除いた。
【００１７】
　図５及び６に示すように、システムは、固定ハンドピース構成要素１１０又はハンドピ
ースの遠位端上の円筒形開口を伴う一組の構成要素を備えてもよい。円筒形開口内で、ス
コープ１２０は、軸方向には拘束されているが、軸周りの回転は許容されている。図１に
関して述べた構成要素に加えて、システムは更に、ハンドピース１１０に固定されてもよ
いインターフェース構成要素１６０、回転スリーブ１７０、回転支柱１７５、画像センサ
１４０のための支持電子機器と回路網１４２、センサワイヤハーネス１４４、スコープチ
ューブ１２０の遠位に位置する遠位プリズムを含むレンズ積層体１８０、及びレンズホル
ダ１８２を備えてもよい。方法を図６に示し、そこでは、回転スリーブ１７０と回転支柱
１７５の組合せが働いて、スコープ１２０を軸方向に拘束する。インターフェース構成要
素１６０と回転スリーブ１７０の間には、追加の材料を置き、人間工学的快適さのために
は十分低い、しかし予期せぬ回転を防止するためには十分高いトルクを実現するために、
摩擦を加えるか、又は減らしてもよい。
【００１８】
　回転支柱１７５は、ユーザが、（図１に示すような）慣用のスコープを回転させるのと
類似の方法でスコープ１２０を回転することを許容する。回転ポスト１７５が回転すると
、遠位の画像センサ１４０及び取付けられたレンズ積層体１８０を含めて、スコープ組立
て体の全体も回転する。このように、遠位プリズムによって指定された視角が変更され、
ユーザには外科処置場面のより広い、又は異なる視野が与えられる。
【００１９】
　それぞれの実施形態では、角度検出システムの回転及び固定構成要素は、それぞれ回転
スリーブ１７０及びハンドピース１１０に装着されてもよい。
【００２０】
　デジタルの角度情報を、画像処理チェーンに利用可能とすることができ、そこでは角度
情報が定期的に（例えば各フレーム）サンプリングされて、例えば５°又は１０°単位で
適切に量子化されることが理解される。隣接する角度相互間の最終画像の高速角振動を防
止するために、ある程度のヒステリシスが必要である。１つの手法は、先行するｎ個のサ
ンプルのうちに、絶えず同じ量子化角度が観測された場合のみ画像変換を許容するものと
し、ここで数ｎはユーザの満足度に応じて決められることになる。
【００２１】
　画像平面を角度Θだけ回転させる基本は、以下の変換によって表される。
【００２２】
【数１】

　ここで（Ｘ１、Ｙ１）は元の整数ピクセル座標、（ｘ２、ｙ２）は最終実数ピクセル座
標、（ｘ０、ｙ０）は回転軸を示す。一般に、Θが９０°の倍数でなければ、ｘ２及びｙ

２は整数ではない。最終画像バッファ内のピクセル位置は、整数座標（Ｘ２、Ｙ２）への
（ｘ２、ｙ２）値の切り捨て、又は丸めてによって満たされてもよく、

【数２】
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【００２３】
　しかしながら、この手法は複数候補、及び空のピクセルの結果となってしまう。空のピ
クセルは最近傍置換によって満たされるが、解像度とアーティファクトで不利となり、又
は補間（例えば、双線形又は双３次）で満たされるが、それらの局所の占有調査が必要と
なる。
【００２４】
　より現実的な手法が、それぞれの最終整数ピクセル位置を取得して、逆回転変換の適用
により、元の平面内の実数座標に到達することによって与えられる。
【００２５】
【数３】

【００２６】
　その平面内のピクセルデータは、全て整数座標にあることが知られているので、補間画
像内容の推定値を容易に得ることができる。この補間は、再度双線形か双３次のどちらか
であってもよく、例えば双線形補間は、最も近い４つのピクセル（各方向に２つ）のみを
知ることが必要となる。それらは、（Ｘａ、Ｙａ）、（Ｘａ、Ｙｂ）、（Ｘｂ、Ｙａ）及
び（Ｘｂ、Ｙｂ）とされ、ここで、

【数４】

【００２７】
　コンボリューションカーネルは次のように表される。
【００２８】
【数５】

　式中、
【数６】

　ピクセルユニット内において。
【００２９】
　ここで図７Ａ及び図７Ｂを参照すると、それらの図は、本開示の教示及び原理に従う、
３次元画像を作るための多数のピクセルアレイを有するモノリシックセンサ７００の実装
の、それぞれ斜視図及び側面図を示す。このような実装は、３次元画像の取込みに望まし
いものであり、２つのピクセルアレイ７０２及び７０４が、使用中にオフセットとなって
もよい。もう１つの実装では、第１のピクセルアレイ７０２及び第２のピクセルアレイ７
０４が、電磁放射線の波長の所定の範囲を受け取り専用とされてもよく、第１のピクセル
アレイ７０２が、第２のピクセルアレイ７０４とは異なる電磁放射線の波長範囲専用とさ
れてもよい。
【００３０】
　図８Ａ及び図８Ｂは、多数の基板上に形成された画像センサ８００の実装の、それぞれ
斜視図及び側面図である。図示されるように、ピクセルアレイを形成する多数のピクセル
列８０４は、第１の基板８０２上に位置し、多数の回路列８０８は、第２の基板８０６上
に位置する。ピクセルの１つの列と、それに関連する、又は対応する回路網列の間の電気
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接続と通信も図に示されている。１つの実装では、普通なら単一のモノリシック基板／チ
ップ上の、ピクセルアレイと支持回路網を持って製作されたはずの画像センサが、支持回
路網の全て、又はその大部分から分離されたピクセルアレイを有してもよい。本開示は、
少なくとも２つの基板／チップを使用してもよく、それらは３次元積層技術を使用して互
いに積層されることになる。２つの基板／チップのうちの第１の基板／チップ８０２は、
画像ＣＭＯＳ工程を使用して加工されてもよい。第１の基板／チップ８０２は、ピクセル
アレイのみ、又は限定回路網に囲まれたピクセルアレイ、のどちらかから構成される。第
２の、又は次の基板／チップ８０６は、任意の工程を使用して加工されてもよく、画像Ｃ
ＭＯＳ工程からでなくともよい。第２の基板／チップ８０６は、非限定的に、基板／チッ
プ上の極めて限定されたスペース又は面積に種々の多くの機能を組込むために高密度デジ
タルプロセスでもよく、例えば精密アナログ機能を組込むために混合モード又はアナログ
プロセスでもよく、又はワイヤレス性能を実装するためにＲＦプロセスでもよく、又はＭ
ＥＭＳ（マイクロエレクトロメカニカルシステム）デバイスを組込むためにＭＥＭＳでも
よい。画像ＣＭＯＳ基板／チップ８０２は、任意の３次元技術を使用して、第２の、又は
次の基板／チップ８０６と積層されてもよい。第２の基板／チップ８０６は、（もしモノ
リシック基板／チップ上に実装されたら）周辺回路として第１の画像ＣＭＯＳチップ８０
２内に実装されていたはずの、従って、ピクセルアレイのアレイサイズを一定に維持しな
がら全体のシステム面積を増加させ、最大限の可能な拡張に最適化したはずの、回路網の
ほとんど、又は大部分を支持してもよい。２つの基板／チップの間の電気接続は、内部接
続８０３と８０５を通してなされてもよく、それらはワイヤボンド、バンプ接続及び／又
はＴＳＶ（シリコン貫通電極）でもよい。
【００３１】
　図９Ａ及び図９Ｂは、３次元画像を作るための多数のピクセルアレイを有する画像セン
サ９００の実装の、それぞれ斜視図及び側面図を示す。３次元画像センサは、多数の基板
上に形成されてもよく、また多数のピクセルアレイと他の関連する回路網を備えてもよく
、第１のピクセルアレイを形成する多数のピクセル列９０４ａ及び第２のピクセルアレイ
を形成する多数のピクセル列９０４ｂは、それぞれの基板９０２ａ及び９０２ｂ上にそれ
ぞれ位置し、多数の回路列９０８ａ及び９０８ｂは別の基板９０６上に位置している。ピ
クセルの列と、関連する、又は対応する回路網列の間の電気接続と通信も図に示されてい
る。
【００３２】
　本開示の教示及び原理は、再利用可能デバイスプラットフォーム、限定使用デバイスプ
ラットフォーム、リポーザブル使用デバイスプラットフォーム、又は１回使い切り／使い
捨てデバイスプラットフォームに、本開示の範囲を逸脱することなく、使用され得ること
が理解される。再利用可能デバイスプラットフォームでは、最終ユーザがデバイスの洗浄
と殺菌の責任を負うことが理解される。限定使用デバイスプラットフォームでは、デバイ
スは使用不能となる前に、何回かの特定回数だけ使用することができる。典型的な新しい
デバイスは、無菌状態で送達され、追加の使用では、追加の使用の前に、最終ユーザに洗
浄と殺菌が要求される。リポーザブル使用デバイスプラットフォームでは、新ユニットよ
り低いコストでの追加使用のために、第三者がデバイスを、１回使用デバイスを再処理し
てもよい（例えば、洗浄、包装、及び殺菌）。１回使い切り／使い捨てデバイスプラット
フォームでは、デバイスは無菌状態で処置室に提供され、処分される前に１回だけ使用さ
れる。
【００３３】
　更に、本開示の教示及び原理は、可視光スペクトル、並びに、赤外（ＩＲ）、紫外（Ｕ
Ｖ）、及びＸ線などの非可視光スペクトル、を含む任意の及びあらゆる波長の電磁エネル
ギを含んでもよい。
【００３４】
　以上の説明は、例証及び説明を目的として提示されたものである。それは包括的である
ことも、開示されたまさにその形態に本開示を限定することも意図していない。以上の教
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示を考慮すれば、多くの修正又は変更が可能である。更に、任意の又は全ての上述した代
替えの実装は、本開示の追加の混成実装の形成が所望される任意の組合せに使用されても
よいことが留意されるべきである。
【００３５】
　更に、本開示の特定の実装が説明されて例証されてきたが、本開示は、特定の形態、又
はそのように説明され例証された部品の構成に限定されるものではない。本開示の範囲は
、本明細書に付加する請求項、本明細書及び別の出願に提示される任意の今後の請求項、
及びその同等物によって画定されるべきである。
【００３６】
〔実施の態様〕
（１）　内視鏡デバイスであって、
　ハンドピースと、
　近位部、及び先端を備える遠位部と、
　ルーメンと、
　領域の可視化をもたらすために前記ルーメン内に配設され、前記内視鏡の前記先端近傍
で前記遠位部にある画像センサと、
　前記ルーメンに対する前記ハンドピースの回転角度を検出するための角度センサと、を
備え、
　前記ルーメンが、前記内視鏡の軸周りで、かつ前記ハンドピースに対して、回転可能で
ある、内視鏡デバイス。
（２）　前記角度センサが、回転検出ホール効果センサである、実施態様１に記載の内視
鏡デバイス。
（３）　前記回転検出ホール効果センサが、前記ハンドピース内に位置する、実施態様２
に記載の内視鏡デバイス。
（４）　前記デバイスが、直径方向に分極された磁気円環を更に備え、前記回転検出ホー
ル効果センサが、前記直径方向に分極された磁気円環の角度を検出するために使用される
電圧を生成する、実施態様２に記載の内視鏡デバイス。
（５）　前記角度センサが、前記ルーメンに対する前記ハンドピースの回転角度を検出す
るために使用される電圧を生成する、実施態様１に記載の内視鏡デバイス。
【００３７】
（６）　前記角度センサが、ポテンショメータである、実施態様１に記載の内視鏡デバイ
ス。
（７）　前記ポテンショメータが、カーボンフィラメントを備え、前記ポテンショメータ
の前記カーボンフィラメントが前記ルーメン上に配設される、実施態様６に記載の内視鏡
デバイス。
（８）　前記角度センサが、傾斜ディスクに対して回転する光源とフォトダイオードを備
える、実施態様１に記載の内視鏡デバイス。
（９）　前記フォトダイオードが、前記傾斜ディスクによって反射される前記光源からの
電磁エネルギを検出する、実施態様８に記載の内視鏡デバイス。
（１０）　前記画像センサが、電磁放射線を検出することが可能なピクセルの二次元アレ
イを組込む、実施態様１に記載の内視鏡デバイス。
【００３８】
（１１）　前記デバイスが画像信号処理パイプラインを備え、プロセスが前記画像センサ
によって取り込まれた画像の画像回転変換を実行する目的のために存在する、実施態様１
に記載の内視鏡デバイス。
（１２）　前記画像回転変換が、それぞれの初期ピクセルの整数ｘ、ｙ座標（initial pi
xel’s integer x,y coordinates）を取得することと、ローテーションカーネル（rotati
on kernel）を適用することによってそれぞれの初期ピクセルの整数ｘ、ｙ座標を最終実
数ピクセル座標に変換することと、を含む、実施態様１１に記載の内視鏡デバイス。
（１３）　前記画像回転変換が、前記最終実数ピクセル座標を整数値に切り捨てることと
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、次に前記最終画像の空のピクセルに近傍の充填済ピクセルの値を使って値を割当てるこ
とと、を更に含む、実施態様１２に記載の内視鏡デバイス。
（１４）　前記割当てが双線形補間を使用して実行される、実施態様１３に記載の内視鏡
デバイス。
（１５）　前記割当てが双３次補間を使用して実行される、実施態様１３に記載の内視鏡
デバイス。
【００３９】
（１６）　前記割当てが最近傍置換（nearest neighbor substitution）を使用して実行
される、実施態様１３に記載の内視鏡デバイス。
（１７）　前記画像回転変換が、それぞれの最終ピクセルの整数ｘ、ｙ座標を取得するこ
とと、逆ローテーションカーネルを適用することによってそれぞれの最終ピクセルの整数
ｘ、ｙ座標を初期実数ｘ、ｙ座標に変換することと、を含む、実施態様１１に記載の内視
鏡デバイス。
（１８）　前記画像回転変換が、最近傍整数座標位置からのデータを使用して、前記初期
実数ｘ、ｙ座標におけるピクセル値を推定することを更に含む、実施態様１７に記載の内
視鏡デバイス。
（１９）　前記推定が最近傍置換を使用して実行される、実施態様１８に記載の内視鏡デ
バイス。
（２０）　前記推定が双線形補間を使用して実行される、実施態様１８に記載の内視鏡デ
バイス。
【００４０】
（２１）　前記推定が双３次補間を使用して実行される、実施態様１８に記載の内視鏡デ
バイス。
（２２）　内視鏡システムであって、
　内視鏡ユニットであって、
　　ハンドピースと、
　　近位部、及び先端を備える遠位部と、
　　ルーメンと、
　　領域の可視化をもたらすために前記ルーメン内に配設され、前記内視鏡の前記先端近
傍で前記遠位部にある画像センサと、を備え、
　　前記画像センサが電磁放射線を検出することが可能なピクセルの二次元アレイを組込
む、内視鏡ユニットと、
　前記ルーメンに対する前記ハンドピースの回転角度を検出するための角度センサであっ
て、前記ルーメンが、前記内視鏡の軸周りで、かつ前記ハンドピースに対して回転可能で
ある、角度センサと、
　画像信号処理パイプラインであって、プロセスが前記画像センサによって取込まれる画
像の回転変換を実行する目的のために存在する、画像信号処理パイプラインと、を備える
内視鏡システム。
（２３）　内視鏡適用において画像を回転する方法であって、
　内視鏡ユニットを提供することであって、前記内視鏡ユニットが、
　　ハンドピースと、
　　近位部、及び先端を備える遠位部と、
　　ルーメンと、
　　領域の可視化をもたらすために前記ルーメン内に配設され、前記内視鏡の前記先端近
傍で前記遠位部にある画像センサと、を備え、
　　前記画像センサが電磁放射線を検出することが可能なピクセルの二次元アレイを組込
む、ことと、
　角度センサを使用して、前記ルーメンに対する前記ハンドピースの回転角度を検出する
ことであって、前記ルーメンが、前記内視鏡の軸周りで、かつ前記ハンドピースに対して
回転可能である、ことと、
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　画像信号処理パイプラインを使用して、前記画像センサによって取込まれた画像の画像
回転変換を実行することであって、プロセスが前記画像信号処理パイプラインに存在する
、ことと、を含む、方法。
（２４）　画像回転変換を実行する工程が、それぞれの初期ピクセルの整数ｘ、ｙ座標を
取得することと、ローテーションカーネルを適用することによってそれぞれの初期ピクセ
ルの整数ｘ、ｙ座標を最終実数ピクセル座標に変換することと、を含む、実施態様２３に
記載の方法。
（２５）　前記画像回転変換が、前記最終実数ピクセル座標を整数値に切り捨てることと
、次に前記最終画像の空のピクセルに近傍の充填済ピクセルの値を使って値を割当てるこ
とと、を更に含む、実施態様２４に記載の方法。
【００４１】
（２６）　前記割当てが双線形補間を使用して実行される、実施態様２５に記載の方法。
（２７）　前記割当てが双３次補間を使用して実行される、実施態様２５に記載の方法。
（２８）　前記割当てが最近傍置換を使用して実行される、実施態様２５に記載の方法。
（２９）　前記画像回転変換を実行する工程が、それぞれの最終ピクセルの整数ｘ、ｙ座
標を取得することと、逆ローテーションカーネルを適用することによってそれぞれの最終
ピクセルの整数ｘ、ｙ座標を初期実数ｘ、ｙ座標へ変換することと、を含む、実施態様２
３に記載の方法。
（３０）　前記画像回転変換が、最近傍整数座標位置からのデータを使用して、前記初期
実数ｘ、ｙ座標におけるピクセル値を推定すること、を更に含む、実施態様２９に記載の
方法。
【００４２】
（３１）　前記推定が最近傍置換を使用して実行される、実施態様２９に記載の方法。
（３２）　前記推定が双線形補間を使用して実行される、実施態様２９に記載の方法。
（３３）　前記推定が双３次補間を使用して実行される、実施態様２９に記載の方法。
【図１】

【図２】

【図３】

【図４】
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