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(57)【要約】
　内視鏡システム（１）は、操作部（２）と、長尺部と
、撮像部（２２）と、制御部（２５）と、表示部（２４
）と、回転操作入力部（４）と、制御部（２５）に与え
られた回転量に対応して撮像部（２２）における撮像視
野を光軸を中心として回転させる回転連結部（２３）と
を備え、撮像部（２２）により撮像され回転連結部（２
３）によって撮像視野が回転された状態とされた映像を
制御部（２５）が表示部（２４）へ出力する。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　操作部と、
　前記操作部に連結された長尺部と、
　前記長尺部の遠位部分に配され観察対象物の映像を撮像する撮像部と、
　前記撮像部から前記映像を取得する制御部と、
　前記制御部に接続され前記撮像部が撮像した前記映像を表示する表示部と、
　操作者により把持可能で前記長尺部に対する相対回転が可能となるように前記操作部に
設けられ前記相対回転の量を前記撮像部の光軸を中心とした前記映像に対する前記撮像部
の回転量として前記制御部に出力する回転操作入力部と、
　前記制御部に与えられた前記回転量に対応して前記撮像部における撮像視野を前記光軸
を中心として回転させる視野回転部と、
　を備え、
　前記撮像部により撮像され前記視野回転部によって撮像視野が回転された状態とされた
映像を前記制御部が前記表示部へ出力する
　内視鏡システム。
【請求項２】
　請求項１に記載の内視鏡システムであって、
　前記長尺部の遠位端に連結され湾曲動作可能な能動湾曲部と、
　前記回転操作入力部に配され前記能動湾曲部の湾曲量を前記制御部に出力する湾曲操作
入力部と、
　をさらに備え、
　前記能動湾曲部の遠位端に前記撮像部が連結され、
　前記湾曲操作入力部から与えられる湾曲量を前記回転量に対応して前記制御部が変更す
ることにより、前記湾曲操作入力部に対する入力の方向から前記回転量だけずれて前記撮
像視野の回転を相殺する方向に前記能動湾曲部の湾曲方向を前記制御部が指定する内視鏡
システム。
【請求項３】
　請求項１に記載の内視鏡システムであって、
　前記長尺部に対する前記回転操作入力部の相対回転が可能となる状態と不能となる状態
とを切り替える切替部をさらに備える内視鏡システム。
【請求項４】
　請求項１に記載の内視鏡システムであって、
　前記長尺部を保持する支持アームと、
　前記長尺部の長手軸線を回転中心として前記長尺部が前記支持アームに対して回転する
ことを規制するために前記支持アームに設けられたストッパ部と、
　前記ストッパ部によって前記支持アームに前記長尺部を固定するモードと前記固定が解
除されたモードとを切り替えるために前記ストッパ部に接続されたモード変更入力部と、
　をさらに備える内視鏡システム。
【請求項５】
　請求項２に記載の内視鏡システムであって、
　湾曲操作入力部が、
　　前記湾曲量を変化させるための操作が入力され前記能動湾曲部の湾曲量を前記制御部
に出力する入力装置と、
　前記回転量に対応して生じる前記入力装置に対する入力の方向からのずれを前記入力装
置にフィードバックするフィードバック機構と、
　をさらに備える内視鏡システム。
【請求項６】
　請求項１から請求項４のいずれか一項に記載の内視鏡システムであって、
　前記回転操作入力部から与えられた前記回転量に対応して前記視野回転部が前記撮像部
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を前記長尺部に対して回転させる内視鏡システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、内視鏡システムに関する。
　本願は、２０１４年１２月１９日に、日本に出願された特願２０１４－２５７１９２号
に基づき優先権を主張し、その内容をここに援用する。
【背景技術】
【０００２】
　観察や処置の対象となる体内の部位を撮像する内視鏡システムが知られている。たとえ
ば特許文献１，２には、挿入部の先端近傍を能動的に湾曲可能とする技術が開示されてい
る。
【０００３】
　内視鏡システムを用いて観察を行う場合、撮像される観察対象物の映像を回転させる場
合がある。観察対象物の映像を回転させる技術として、たとえば特許文献３は、撮像素子
が取り付けられた可撓性の管状部材を内部に有する挿入部を備えた電子内視鏡を開示して
いる。特許文献３に開示された電子内視鏡の管状部材を回転させると、内視鏡の挿入部が
屈曲状態であっても撮像部の素子を回転させることができる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特許第５５８３８６０号公報
【特許文献２】特開２０１２－２９８２２号公報
【特許文献３】特許第３８３１２７３号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　内視鏡の挿入部に対して撮像部を回転させると、挿入部と撮像部との位置関係が変わる
ので、撮像部の視野における上下左右と、挿入部における上下左右とが一致しない場合が
生じる。特許文献３に開示された技術では、内視鏡の挿入部を湾曲させたり、挿入部から
処置具を突出させて撮像部による映像を見ながら処置具を使用したりする場合に、撮像部
の視野における上下左右と挿入部における上下左右との関係が撮像部の回転に応じて変化
してしまうので、内視鏡を使用する操作者にとって直感的な操作が困難である。
【０００６】
　本発明は、上述した事情に鑑みてなされたものであって、その目的は、観察対象物の映
像を回転させても直感的な操作感が維持される内視鏡システムを提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本発明の一態様は、操作部と、前記操作部に連結された長尺部と、前記長尺部の遠位部
分に配され観察対象物の映像を撮像する撮像部と、前記撮像部から前記映像を取得する制
御部と、前記制御部に接続され前記撮像部が撮像した前記映像を表示する表示部と、操作
者により把持可能で前記長尺部に対する相対回転が可能となるように前記操作部に設けら
れ前記相対回転の量を前記撮像部の光軸を中心とした前記映像に対する前記撮像部の回転
量として前記制御部に出力する回転操作入力部と、前記制御部に与えられた前記回転量に
対応して前記撮像部における撮像視野を前記光軸を中心として回転させる視野回転部と、
を備え、前記撮像部により撮像され前記視野回転部によって撮像視野が回転された状態と
された映像を前記制御部が前記表示部へ出力する内視鏡システムである。
【０００８】
　上記態様の内視鏡システムは、前記長尺部の遠位端に連結され湾曲動作可能な能動湾曲
部と、前記回転操作入力部に配され前記能動湾曲部の湾曲量を前記制御部に出力する湾曲
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操作入力部と、をさらに備えていてもよく、前記能動湾曲部の遠位端に前記撮像部が連結
され、前記湾曲操作入力部から与えられる湾曲量を前記回転量に対応して前記制御部が変
更することにより、前記湾曲操作入力部に対する入力の方向から前記回転量だけずれて前
記撮像視野の回転を相殺する方向に前記能動湾曲部の湾曲方向を前記制御部が指定しても
よい。
【０００９】
　上記態様の内視鏡システムは、前記長尺部に対する前記回転操作入力部の相対回転が可
能となる状態と不能となる状態とを切り替える切替部をさらに備えていてもよい。
【００１０】
　上記態様の内視鏡システムは、前記長尺部を保持する支持アームと、前記長尺部の長手
軸線を回転中心として前記長尺部が前記支持アームに対して回転することを規制するため
に前記支持アームに設けられたストッパ部と、前記ストッパ部によって前記支持アームに
前記長尺部を固定するモードと前記固定が解除されたモードとを切り替えるために前記ス
トッパ部に接続されたモード変更入力部と、をさらに備えていてもよい。
【００１１】
　湾曲操作入力部は、前記湾曲量を変化させるための操作が入力され前記能動湾曲部の湾
曲量を前記制御部に出力する入力装置と、前記回転量に対応して生じる前記入力装置に対
する入力の方向からのずれを前記入力装置にフィードバックするフィードバック機構とを
さらに備えていてもよい。
【００１２】
　前記回転操作入力部から与えられた前記回転量に対応して前記視野回転部が前記撮像部
を前記長尺部に対して回転させてもよい。
【発明の効果】
【００１３】
　本発明によれば、観察対象物の映像を回転させても直感的な操作感が維持される。
【図面の簡単な説明】
【００１４】
【図１】本発明の第１実施形態の内視鏡システムの全体図である。
【図２】同内視鏡システムの操作部の一部を示す断面図である。
【図３】同内視鏡システムのブロック図である。
【図４】同内視鏡システムの作用を説明するための図である。
【図５Ａ】同内視鏡システムによって撮像された映像を見ながら同内視鏡システムを操作
する一例を示す模式図である。
【図５Ｂ】同内視鏡システムによって撮像された映像を見ながら同内視鏡システムを操作
する一例を示す模式図である。
【図６Ａ】同内視鏡システムによって撮像された映像を見ながら同内視鏡システムを操作
する一例を示す模式図である。
【図６Ｂ】同内視鏡システムによって撮像された映像を見ながら同内視鏡システムを操作
する一例を示す模式図である。
【図７】本発明の第２実施形態の内視鏡システムの操作部の一部を示す断面図である。
【図８】同内視鏡システムの作用を説明するための図である。
【図９】本発明の第３実施形態の内視鏡システムの一部を示す模式図である。
【図１０】本発明の第４実施形態の内視鏡システムの操作部の一部を示す断面図である。
【図１１】同内視鏡システムの作用を説明するための図である。
【図１２】本発明の第５実施形態の内視鏡システムの一部を示す模式図である。
【図１３】同内視鏡システムの入力装置及びフィードバック機構の構成を説明するための
模式図である。
【図１４】同内視鏡システムのブロック図である。
【発明を実施するための形態】
【００１５】
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　（第１実施形態）
　本発明の第１実施形態について説明する。図１は、本実施形態の内視鏡システムの全体
図である。図２は、内視鏡システムの操作部の一部を示す断面図である。図３は、内視鏡
システムのブロック図である。図４は、内視鏡システムの作用を説明するための図である
。図５Ａ，図５Ｂ，図６Ａ，及び図６Ｂは、内視鏡システムによって撮像された映像を見
ながら内視鏡システムを操作する一例を示す模式図である。
【００１６】
　図１及び図３に示すように、内視鏡システム１は、操作部２と、駆動部１７と、長尺部
２０と、能動湾曲部２１と、撮像部２２と、表示部２４と、制御部２５とを備えている。
【００１７】
　操作部２は、長尺部２０の近位端に配されている。内視鏡システム１を使用する操作者
は、操作部２を手に持ち、撮像部２２及び能動湾曲部２１を動作させる。
　操作部２は、ベース部３と、回転操作入力部４と、湾曲操作入力部１０とを備えている
。
【００１８】
　図１及び図２に示すように、ベース部３は、長尺部２０の近位端が固定された筒状部材
である。ベース部３の内部には、回転操作入力部４のうち、後述する回転筒部５の一部が
挿入されている。さらに、ベース部３には、後述する回転量検出部６の一部をなすマーカ
ー７が固定されている。
【００１９】
　回転操作入力部４は、撮像部２２を能動湾曲部２１に対して相対回転させるための操作
が入力される入力部である。
　回転操作入力部４は、回転筒部５と、回転量検出部６とを備えている。
【００２０】
　回転筒部５は、操作者により把持可能な筒状部材である。回転筒部５は、長尺部２０に
対する相対回転が可能となるように、ベース部３に連結されている。回転筒部５の内部に
は、後述するアングルワイヤＷが挿入されている。回転筒部５の近位端は、駆動部１７に
接続されている。なお、本実施形態では、回転筒部５の近位端に駆動部１７が取り付けら
れていてもよい。また、本実施形態では、回転筒部５に対してトルクワイヤを用いて遠隔
で駆動力を伝達し、この駆動力をアングルワイヤＷに伝達してもよい。
【００２１】
　回転量検出部６は、長尺部２０に対する回転筒部５の相対回転の量を制御部２５に出力
する。回転量検出部６として、公知のロータリーエンコーダ、ポテンショメータ、加速度
センサなどが採用されてよい。本実施形態では、回転量検出部６は、ベース部３に配され
たマーカー７と、このマーカー７の位置を基準としたベース部３に対する回転筒部５の回
転量を検出するセンサ８とを備えている。
【００２２】
　湾曲操作入力部１０は、入力装置１１を備えている。
　入力装置１１は、能動湾曲部２１の湾曲量を変化させるための操作が入力されることに
より、能動湾曲部２１の湾曲量を制御部２５に出力する。湾曲操作入力部１０の入力装置
１１は、回転操作入力部４に配された移動体１２と、移動体１２の移動量を検出するエン
コーダ１６とを備えている。
【００２３】
　本実施形態の移動体１２は、回転操作入力部４から突出されたジョイスティック１３で
ある。
　ジョイスティック１３は、能動湾曲部２１における湾曲可能方向に対応して、中立位置
から傾倒可能となっている。ジョイスティック１３は、回転筒部５の中心線Ａ１（図４参
照）方向を上下とし、回転筒部５の周方向Ａ２（図５Ｂ参照）を左右とするように上下左
右が割り当てられている。
　回転筒部５の中心線Ａ１方向にジョイスティック１３を傾倒させると、撮像部２２にお
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ける所定の上下方向（すなわち撮像部２２により撮像される映像の上下方向）に能動湾曲
部２１を湾曲させることができる。
　回転筒部５の周方向Ａ２にジョイスティック１３を傾倒させると、撮像部２２における
上記の上下方向に対して直交する左右方向（すなわち撮像部２２により撮像される映像の
左右方向）に能動湾曲部２１を湾曲させることができる。
【００２４】
　図２及び図３に示すエンコーダ１６は、湾曲操作入力部１０のジョイスティック１３の
移動量又は位置を検出して制御部２５に出力する。すなわち、エンコーダ１６は、移動体
１２に対して入力された能動湾曲部２１の湾曲量（制御目標値）を制御部２５に出力する
。
【００２５】
　駆動部１７は、制御部２５に電気的に接続されている。駆動部１７は、制御部２５によ
る制御の下で、能動湾曲部２１を湾曲形状に変形させたり直線状にしたりする。本実施形
態では、駆動部１７は、後述するアングルワイヤＷ（図２参照）を牽引する複数のアクチ
ュエータ（不図示）を備えている。
【００２６】
　長尺部２０は、操作部２に連結されている。長尺部２０は、能動湾曲部２１を湾曲変形
させるための後述するアングルワイヤＷや、撮像部２２に対する信号線等が内部に配され
た硬性の管である。
【００２７】
　能動湾曲部２１は、長尺部２０の遠位端に連結されている。能動湾曲部２１は、アング
ルワイヤＷによって駆動部１７と接続されている。能動湾曲部２１は、駆動部１７がアン
グルワイヤＷを牽引する力によって能動的に湾曲動作可能である。能動湾曲部２１の構成
は特に限定されない。たとえば、能動湾曲部２１は、筒状をなす複数の湾曲コマが互いに
揺動可能に連結されることで全体として湾曲変形可能な筒状をなしている。この場合、上
記のアングルワイヤＷは、複数の湾曲コマのうちの最も遠位側に位置する湾曲コマに連結
される。
【００２８】
　撮像部２２は、図１に示すように、長尺部２０の遠位部分、本実施形態では能動湾曲部
２１の遠位端２１ａ、に配されている。
　図１及び図３に示すように、撮像部２２は、イメージセンサ２２ａ、撮像光学系２２ｂ
、及びスリップリング２２ｃと、撮像部２２と能動湾曲部２１とを回転可能に連結する回
転連結部２３とを備えている。撮像部２２のイメージセンサ２２ａ、撮像光学系２２ｂの
構成には、観察対象物の映像を撮像することができる公知の構成が適宜選択されてよい。
　スリップリング２２ｃは、撮像部２２の内部に配されている。撮像部２２はスリップリ
ング２２ｃを介して制御部２５に電気的に接続されているので、撮像部２２は回転連結部
２３によって自在に回転可能である。
【００２９】
　回転連結部２３（図３参照）は、能動湾曲部２１の遠位端２１ａに撮像部２２を接続す
る。さらに回転連結部２３は、制御部２５に電気的に接続されている。回転連結部２３は
、制御部２５からの制御に従って、撮像部２２の光軸Ｌ１（図１参照）を回転中心として
、能動湾曲部２１に対して撮像部２２を回転させる。撮像部２２を能動湾曲部２１に対し
て回転させるために、例えば操作部２の近傍に不図示のアクチュエータが設けられていて
もよい。このアクチュエータの位置は特に限定されない。回転連結部２３は、撮像部２２
を能動湾曲部２１に対して回転させることによって、撮像部２２の撮像視野を撮像部２２
の光軸Ｌ１を回転中心として回転させる視野回転部として機能する。回転連結部２３が制
御部２５の制御の下に撮像部２２を回転させる量は、回転操作入力部４から制御部２５に
与えられた回転量に対応している。
【００３０】
　表示部２４は、制御部２５に接続されている。表示部２４は、撮像部２２が撮像した映
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像を表示する。表示部２４の構成は特に限定されない。
【００３１】
　図１及び図３に示すように、制御部２５は、駆動部１７、撮像部２２、及び表示部２４
と電気的に接続されている。図３に示すように、制御部２５は、駆動量計算部２６と、パ
ラメータ変更部２７と、映像処理部２８とを備えている。
【００３２】
　駆動量計算部２６は、湾曲操作入力部１０に対して入力される移動体１２の移動位置の
情報が与えられることにより、駆動部１７に対して所定の駆動信号を出力する。
【００３３】
　パラメータ変更部２７は、回転操作入力部４におけるベース部３に対する回転筒部５の
回転量に対応する所定のパラメータを有するテーブルと、駆動量計算部２６にこのパラメ
ータを引き渡す出力部とを備えている。さらに、パラメータ変更部２７は、回転量検出部
６から制御部２５に与えられる相対回転の量の情報を受け取り、撮像部２２の光軸Ｌ１を
中心とした映像に対する撮像部２２の回転量として利用する。パラメータ変更部２７は、
回転操作入力部４に対して入力があった場合に、駆動量計算部２６にパラメータを引き渡
す。パラメータ変更部２７は、湾曲操作入力部１０から駆動量計算部２６に与えられる湾
曲量を、回転操作入力部４における回転量に対応して上記のパラメータを用いて変更する
。
【００３４】
　このように、本実施形態の制御部２５は、湾曲操作入力部１０から与えられる湾曲量を
、回転操作入力部４における回転量に対応して変更することにより、湾曲操作入力部１０
に対する入力の方向から、撮像視野の回転を相殺する方向となるように、能動湾曲部２１
の新たな湾曲方向を指定する。制御部２５により指定された新たな湾曲方向は、駆動部１
７を駆動させる信号に変換されて、駆動部１７へと出力される。
【００３５】
　映像処理部２８は、撮像部２２により撮像された映像を表示部２４へ出力する。本実施
形態では、撮像部２２から映像処理部２８へ出力される映像は、視野回転部として機能す
る回転連結部２３によって、撮像視野が回転された状態とされている。
【００３６】
　本実施形態の内視鏡システム１の動作について説明する。
　本実施形態の内視鏡システム１は、図４に示すように、患者の体壁１０１に形成された
小切開部分を通じて患者の体内に導入される。なお、患者の体内への内視鏡システム１の
導入経路は、体壁１０１の小切開部分を介する経路であっても、口等の自然開口を経由す
る経路であってもよい。
【００３７】
　たとえば患者の体内に観察対象物１０２（病変部位等）がある場合、操作者は、撮像部
２２の撮像視野内に観察対象物１０２が入るように、内視鏡システム１の長尺部２０を移
動させる。内視鏡システム１の長尺部２０の移動には、長尺部２０の長手軸線Ｘ１方向へ
の進退や、体壁１０１に形成された小切開部分を支点Ｐとして長尺部２０を揺動させるピ
ボット操作等がある。
【００３８】
　必要に応じて、操作者は、湾曲操作入力部１０のジョイスティック１３を操作して、能
動湾曲部２１を湾曲させてもよい。能動湾曲部２１は、ジョイスティック１３を用いて湾
曲変形されることにより、撮像部２２の撮像視野の方向を、長尺部２０の長手軸線Ｘ１に
対して傾斜する方向へ向けることができる。
【００３９】
　撮像部２２の撮像視野の方向が長尺部２０の長手軸線Ｘ１に対して傾斜する方向へ向け
られているときには、長尺部２０の長手軸線Ｘ１を回転中心として長尺部２０を回転させ
ると、撮像部２２は長尺部２０の長手軸線Ｘ１を旋回中心として旋回動作する。従って、
撮像部２２の撮像視野の方向が長尺部２０の長手軸線Ｘ１に対して傾斜する方向へ向けら
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れているときには、撮像部２２の撮像視野内にある観察対象物１０２の向きを変えて撮像
するためには、能動湾曲部２１の長手軸線Ｙ１、又は能動湾曲部２１の長手軸線Ｙ１に平
行な線を回転中心として、撮像部２２を回転させる。
【００４０】
　本実施形態では、撮像部２２は、回転筒部５の中心線Ａ１を回転中心として回転筒部５
をベース部３に対して回転させることにより、制御部２５及び駆動部１７の作用により、
能動湾曲部２１の遠位端２１ａで能動湾曲部２１に対して回転する。撮像部２２の回転中
心は、撮像部２２の光軸Ｌ１である。
【００４１】
　本発明に必須ではないが、表示部２４は、その表示領域の中央に撮像部２２の光軸Ｌ１
が位置するように、撮像部２２が撮像した映像を表示する。このため、表示部２４の表示
領域の中央に最も観察したい部分を位置させておくと、撮像部２２を回転させたときにこ
の最も観察したい部位が撮像視野からはみ出にくい。
【００４２】
　次に、撮像部２２の撮像視野内に観察対象物１０２がある状態で観察対象物１０２に対
して内視鏡システム１を相対移動させる場合における内視鏡システム１の作用について説
明する。
【００４３】
　本実施形態の内視鏡システム１では、撮像部２２が能動湾曲部２１の遠位端２１ａにお
いて能動湾曲部２１に対して回転する動作は、ベース部３に対して操作者が回転筒部５を
回転させる動作により、制御部２５による制御の下で行われる。このとき、ベース部３に
対する回転筒部５の回転は、能動湾曲部２１に対する撮像部２２の回転と連動しており、
各々の回転角度は互いに等しい。
【００４４】
　従って、患者の腹壁を通じて長尺部２０を体内に挿入して本実施形態の内視鏡システム
１を利用する際に、図４，図５Ａ，図５Ｂ，図６Ａ，及び図６Ｂに示すように、患者の腹
壁を支点Ｐにして長尺部２０をピボット動作させる場合、回転筒部５における座標系と、
映像の座標系は常に一致している。
【００４５】
　たとえば、回転筒部５の座標系における上Ｕ１、下Ｄ１、左Ｌ１、右Ｒ１は、映像１０
０における上Ｕ２、下Ｄ２、左Ｌ２、右Ｒ２と、撮像部２２の回転状態に依らず一致して
いる。従って、たとえば回転筒部５を上Ｕ１へと移動させると、腹壁を支点として撮像部
２２は映像における下Ｄ２側を映す。このような動作は、腹壁を支点とするピボット動作
として直感的である。回転筒部５の座標系における下Ｄ１、左Ｌ１、右Ｒ１についても、
同様に、腹壁を支点とするピボット動作として直感的な撮像部２２の移動が行われる。
【００４６】
　次に、本実施形態の内視鏡システム１では、患者の腹壁を通じて長尺部２０を体内に挿
入して内視鏡システム１を利用する際に、体外における上下左右（鉛直，水平）と、映像
における上下左右は一致していない。しかしながら、回転筒部５の中心線Ａ１方向（図４
参照）を上下とし、回転筒部５の周方向Ａ２（図５Ｂ及び図６Ｂ参照）を左右とするジョ
イスティック１３の動作は、常に、映像１００における上下左右と一致している。
【００４７】
　このため、回転筒部５を把持してベース部３に対して回転筒部５を回転させる操作を行
った操作者にとって、撮像部２２が撮像した映像を見ながら湾曲操作入力部１０に対して
行う操作は、回転筒部５の回転状態に依らず、回転筒部５の中心線Ａ１方向を上下湾曲と
し、回転筒部５の周方向Ａ２を左右湾曲とする操作となる。
【００４８】
　以上に説明したように、内視鏡システム１は、観察対象物の映像における上下左右と回
転筒部５における上下左右の関係が常に一致していることにより、観察対象物の映像が映
し出された表示部２４を見て作業を行う操作者にとって最も直感的な位置関係で内視鏡シ
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ステム１の能動湾曲部２１の操作及び長尺部２０のピボット操作をすることができる。
　その結果、本実施形態の内視鏡システム１は、観察対象物の映像を回転させても直感的
な操作感が維持される。
【００４９】
（第２実施形態）
　本発明の第２実施形態について説明する。なお、以下に開示される各実施形態では、上
記の第１実施形態に開示された構成要素と同様の構成要素には第１実施形態と同一の符号
が付され、重複する説明は省略される。図７は、本実施形態の内視鏡システムの操作部の
一部を示す断面図である。図８は、内視鏡システムの作用を説明するための図である。
【００５０】
　図７及び図８に示す本実施形態の内視鏡システム１Ａは、第１実施形態に開示されたベ
ース部３と回転筒部５とが相対回転可能な状態と、ベース部３と回転筒部５とが連結され
て相対回転不能な状態とを切り替えて使用することができる点で上記第１実施形態と異な
っている。
【００５１】
　本実施形態の内視鏡システム１Ａでは、第１実施形態に開示された操作部２が、ベース
部３と回転筒部５と相対回転状態を切り替えるための切替部３０をさらに備えている。
【００５２】
　切替部３０は、スイッチ３１と、スイッチ３１を回転筒部５に連結する連結軸３８と、
ベース部３に配された被係合部３５とを備えている。
【００５３】
　スイッチ３１は、支点部３２と、揺動体部３３と、リリースボタン部３６とを備えてい
る。
【００５４】
　支点部３２は、連結軸３８を挿通可能な貫通孔を有し、スイッチ３１の端部に配されて
いる。支点部３２における貫通孔の中心線は、スイッチ３１の揺動中心となっている。
【００５５】
　揺動体部３３は、支点部３２を端部として延びる棒状部である。揺動体部３３は、ベー
ス部３に対する接触部３４を有する。また、揺動体部３３は、回転筒部５の外面に接触可
能な不図示の付勢部材を有している。リリースボタン部３６が押されていないときには、
ベース部３に対する接触部３４が、ベース部３の被係合部３５に当接可能である。
【００５６】
　ベース部３に対する接触部３４は、ベース部３の被係合部３５に対して摩擦により係合
することにより、あるいはベース部３の被係合部３５に対して凹凸により噛み合うことに
より、スイッチ３１部を介して、回転筒部５とベース部３とを連結する。接触部３４が被
係合部３５に接している状態では、ベース部３に対する回転筒部５の相対回転は規制され
ている。
【００５７】
　リリースボタン部３６は、スイッチ３１に設けられた接触部３４をベース部３から離間
させるために操作者が押すことができるボタンである。揺動体部３３を付勢する付勢部材
の付勢力に抗してリリースボタン部３６が押されると、スイッチ３１は支点部３２を支点
として揺動する。支点部３２を支点としてスイッチ３１が揺動すると、スイッチ３１に設
けられた接触部３４が、ベース部３の被係合部３５から離間する。
　リリースボタン部３６は、ベース部３と回転筒部５との境界部分に配されている。また
、リリースボタン部３６は、回転筒部５における遠位部分に配されている。このため、回
転筒部５を把持して操作する操作者にとって押しやすい位置にリリースボタン部３６があ
る。
【００５８】
　本実施形態の内視鏡システム１Ａによれば、切替部３０は、長尺部２０に対する回転操
作入力部４の相対回転が可能となる状態と、長尺部２０に対する回転操作入力部４の相対
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回転が不能となる状態とをスイッチ３１の動作により切り替える。
【００５９】
　本実施形態では、長尺部２０の長手軸線Ｘ１を回転中心として長尺部２０を回転させる
ときには、長尺部２０に対する回転操作入力部４の相対回転を不能として回転操作入力部
４を用いて長尺部２０を回転させることができる。長尺部２０の長手軸線Ｘ１を回転中心
として長尺部２０を回転させる操作は、長尺部２０の遠位部分に配された撮像部２２を長
尺部２０の中心線を旋回中心として旋回させる際に行われる。
【００６０】
　さらに、本実施形態では、回転筒部５をベース部３に対して回転させることで撮像部２
２を回転させるときには、長尺部２０に対する回転操作入力部４の相対回転を可能として
回転操作入力部４を用いて撮像部２２を回転させることができる。
【００６１】
　このため、本実施形態では、長尺部２０の回転と撮像部２２の回転とを、いずれも回転
筒部５を把持した状態で行うことができる。このため、長尺部２０の回転と撮像部２２の
回転とを切り替える際の持ち替えが不要である。
【００６２】
（第３実施形態）
　本発明の第３実施形態について説明する。図９は、本実施形態の内視鏡システムの一部
を示す模式図である。
【００６３】
　図９に示すように、本実施形態の内視鏡システム１Ｂは、長尺部２０を保持する支持ア
ーム４０をさらに備えている点で上記第１実施形態と異なっている。
【００６４】
　支持アーム４０は、基部４１と、可動部４２と、連結部４３とを備えている。
【００６５】
　基部４１は、床や机等に固定される部分である。
　可動部４２は、基部４１に対して移動可能に連結された複数の関節を備えている。本実
施形態では、可動部４２は、手動で基部４１に対して動作するものであってもよいし、１
つ以上の関節が電動であってもよい。１つ以上の関節が電動である場合、可動部４２は、
たとえば制御部２５の制御の下で動作するものであってもよい。
【００６６】
　連結部４３は、保持部４４と、ストッパ部４５と、モード変更入力部４６とを備えてい
る。
【００６７】
　保持部４４は、長尺部２０の長手軸線Ｘ１を回転中心として長尺部２０が支持アーム４
０に対して回転することができるように長尺部２０を保持する。たとえば、保持部４４は
、長尺部２０の外周面に倣って長尺部２０を覆う窪みを備えている。
【００６８】
　ストッパ部４５は、長尺部２０の長手軸線Ｘ１を回転中心として長尺部２０が支持アー
ム４０に対して回転することを規制する。ストッパ部４５の構成は特に限定されない。た
とえば、ストッパ部４５は、長尺部２０の外面に接触することで長尺部２０を固定状態と
する一対のパッドと、一対のパッドを動作させて長尺部２０の固定及びその解除を切り替
えるアクチュエータとを備えている。
【００６９】
　モード変更入力部４６は、ストッパ部４５により長尺部２０の固定とその解除を操作部
２において行うために操作部２に設けられた押しボタン４７を備えている。
【００７０】
　操作部２に設けられた押しボタン４７は、ストッパ部４５によって支持アーム４０に長
尺部２０を固定するモードと、支持アーム４０への長尺部２０の固定が解除されたモード
とを切り替えるために、ストッパ部４５に接続されている。たとえば、操作部２に設けら
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れた押しボタン４７が一度押されると上記のアクチュエータが長尺部２０を固定状態とし
、操作部２に設けられた押しボタン４７がもう一度押されると上記のアクチュエータが長
尺部２０の固定が解除される。たとえば、本実施形態では、押しボタン４７は、制御部２
５を介してストッパ部４５のアクチュエータに電気的に接続される。
【００７１】
　押しボタン４７の位置は、操作部２のうち回転筒部５あるいはスイッチ３１に近い位置
であることが好ましい。操作部２のうち回転筒部５あるいはスイッチ３１に近い位置に押
しボタン４７があると、回転筒部５を用いた操作時に押しボタン４７を操作しやすい。
【００７２】
　本実施形態の内視鏡システム１Ｂによれば、支持アーム４０により長尺部２０が支えら
れている。支持アーム４０の保持部４４に長尺部２０が固定状態とされていると、ベース
部３を操作者が支えなくても、ベース部３に対して回転筒部５を容易に回転させることが
できる。また、支持アーム４０の保持部４４に対する長尺部２０の固定とその解除は押し
ボタン４７により容易に操作できる。
【００７３】
　なお、押しボタン４７は、内視鏡システム１Ｂの操作者が長尺部２０の回転と撮像部２
２の回転とを切り替えて操作をする際に操作者が押しボタン４７を押しやすい位置にあれ
ば、操作部２が設けられていることは必須ではない。たとえば押しボタン４７はフットス
イッチとして床面に配されていてもよい。
【００７４】
（第４実施形態）
　本発明の第４実施形態について説明する。図１０は、本実施形態の内視鏡システムの操
作部の一部を示す断面図である。図１１は、内視鏡システムの作用を説明するための図で
ある。
【００７５】
　図１０に示すように、本実施形態の内視鏡システム１Ｃは、上記第３実施形態に開示さ
れたモード変更入力部４６が、上記第２実施形態に開示されたリリースボタン部３６に対
する操作と連動して動作する点で、上記第３実施形態と異なっている。
【００７６】
　本実施形態の内視鏡システム１Ｃでは、第２実施形態に開示された切替部３０が、操作
部２のスイッチ３１によって切替操作されるモード変更入力部４６Ｃをさらに備えている
。本実施形態では、上記第３実施形態に開示された押しボタン４７は内視鏡システム１Ｃ
に設けられていない。
【００７７】
　本実施形態のモード変更入力部４６Ｃは、支持アーム４０に対して制御部２５を介して
電気的に接続された接点部４８を備えている。
【００７８】
　本実施形態では、操作部２のスイッチ３１の揺動体部３３は、ベース部３に対する接触
部３４と反対側の面の一部に、接点部４８に対する押圧部３７をさらに備えている。
【００７９】
　図１１に示すように、本実施形態の内視鏡システム１Ｃでは、押圧部３７が接点部４８
を押すと、ストッパ部４５が長尺部２０を保持部４４に対して固定状態とする。本実施形
態の内視鏡システム１Ｃでは、接点部４８から押圧部３７が離間すると、ストッパ部４５
による長尺部２０の保持部４４に対する固定状態は解除される。
【００８０】
　本実施形態の内視鏡システム１Ｃによれば、リリースボタン部３６を押すことで、ベー
ス部３に対する回転筒部５の回転が可能となり、且つ、長尺部２０の長手軸線Ｘ１を回転
中心とした保持部４４に対する長尺部２０の回転が起こらないように、ストッパ部４５が
長尺部２０を固定する。このため、リリースボタン部３６が押されている時には、ベース
部３に対して回転筒部５を容易に回転させることができる。
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【００８１】
　本実施形態の内視鏡システム１Ｃによれば、リリースボタン部３６が押されていない状
態では、ベース部３に対する回転筒部５の回転が不能となり、且つ、長尺部２０の長手軸
線Ｘ１を回転中心とした保持部４４に対する長尺部２０の回転は自在である。
【００８２】
　このように、本実施形態で、支持アーム４０に長尺部２０が保持された状態において、
回転筒部５をベース部３に対して回転させることによる撮像部２２の回転と、回転筒部５
をベース部３とともに回転させることによる長尺部２０の回転とを容易に切り替えて行う
ことができる。
【００８３】
（第５実施形態）
　本発明の第５実施形態について説明する。図１２は、本実施形態の内視鏡システムの一
部を示す模式図である。図１３は、内視鏡システムの入力装置及びフィードバック機構の
構成を説明するための模式図である。図１４は、内視鏡システムのブロック図である。
【００８４】
　図１２及び図１４に示すように、本実施形態の内視鏡システム１Ｄでは、第１実施形態
に開示された湾曲操作入力部１０が、上記第１実施形態に開示された移動体１２を移動さ
せるための位置補正機構５１をさらに備えている。
【００８５】
　位置補正機構５１は、移動体１２に連結されている。位置補正機構５１は、後述するフ
ィードバック回路２９による制御の下で移動体１２を移動させる不図示のアクチュエータ
を有する。位置補正機構５１は、本実施形態の移動体１２である第一レバー１４と第二レ
バー１５をと独立して移動させることができる。
【００８６】
　本実施形態の湾曲操作入力部１０の入力装置１１は、回転操作入力部４に配された移動
体１２として、第１実施形態のジョイスティック１３に代えて、第一レバー１４及び第二
レバー１５を備えている。
【００８７】
　第一レバー１４は、能動湾曲部２１の長手軸線Ｙ１に対して直交する直線Ｙ２方向（た
とえば上下方向）に能動湾曲部２１を湾曲させるためのレバーである。本実施形態では、
第一レバー１４は、表示部２４に表示される映像における上下方向に能動湾曲部２１を湾
曲させる。
【００８８】
　第二レバー１５は、能動湾曲部２１の長手軸線Ｙ１と上記の直線Ｙ２との両方に対して
直交する直線Ｙ３方向（たとえば左右方向）に能動湾曲部２１を湾曲させるためのレバー
である。本実施形態では、第二レバー１５は、表示部２４に表示される映像における左右
方向に能動湾曲部２１を湾曲させる。
【００８９】
　本実施形態のエンコーダ１６は、湾曲操作入力部１０の第一レバー１４及び第二レバー
１５の移動量又は位置を検出して制御部２５に出力する。すなわち、エンコーダ１６は、
第一レバー１４と第二レバー１５との各々に対して入力された能動湾曲部２１の湾曲量（
制御目標値）を制御部２５に出力する。
【００９０】
　さらに、本実施形態では、上記第１実施形態に開示された制御部２５が、第１実施形態
に開示された駆動量計算部２６，パラメータ変更部２７，及び映像処理部２８に加えてフ
ィードバック回路２９をさらに備えている。
【００９１】
　図１４に示すように、フィードバック回路２９は、回転操作入力部４の回転筒部５のベ
ース部３に対する回転量に対応して生じる映像上の位置関係の変化に対応して、映像上に
おける上下と第一レバー１４の位置とを関連付けし、映像上における左右と第二レバー１
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５の位置とを関連付ける。さらに、フィードバック回路２９は、能動湾曲部２１の湾曲状
態が映像における上下左右に基づいて示されるように、位置補正機構５１を動作させて第
一レバー１４と第二レバー１５とを移動させる。
【００９２】
　簡単な具体例を挙げると、本実施形態においてたとえば入力装置１１の第一レバー１４
を用いて能動湾曲部２１を上方向（表示部２４に表示された映像の上下方向における上方
向である）に湾曲させている場合には、第一レバー１４は中立位置から移動した位置にあ
り、第二レバーは中立位置にある。
【００９３】
　能動湾曲部２１の湾曲状態を変化させずに撮像部２２をその光軸Ｌ１を回転中心として
９０度回転させると、能動湾曲部２１の絶対的な位置は変化していないが、撮像部２２に
対する能動湾曲部２１の相対的な位置関係が９０度変化するので、表示部２４に表示され
た映像における上下左右を基準として見ると能動湾曲部２１は左右方向に湾曲しているこ
ととなる。
【００９４】
　このとき、本実施形態では、フィードバック回路２９は、ベース部３に対して回転筒部
５が９０度回転していることから撮像部２２の９０度の回転を認識し、第一レバー１４を
中立位置に戻し第二レバーを中立位置から移動させる。これにより、入力装置１１におけ
る移動体１２の位置は、能動湾曲部２１が上方向に向いていることを示す位置から、能動
湾曲部２１が左右方向に向いていることを示す位置に変化する。
【００９５】
　本実施形態では、位置補正機構５１とフィードバック回路２９とによって、映像におけ
る上下左右を基準とした能動湾曲部２１の湾曲状態を示すように移動体１２に対してフィ
ードバックを行うフィードバック機構５０が構成されている。
フィードバック機構５０は、回転操作入力部４に対する回転の入力があったときに移動体
１２に対してフィードバックを行う。
【００９６】
　本実施形態の内視鏡システム１Ｄによれば、回転操作入力部４の回転量に対応して生じ
る入力装置１１に対する入力の方向からのずれを、フィードバック機構５０が入力装置１
１にフィードバックすることにより、映像上の上下左右と移動体１２の上下左右との関係
が、回転操作入力部４に対する入力があっても維持される。このため、本実施形態の内視
鏡システム１Ｄによれば、映像上の上下左右に基づいて入力装置１１を直感的に操作する
ことができる。
【００９７】
　以上、本発明の実施形態について図面を参照して詳述したが、具体的な構成はこの実施
形態に限られるものではなく、本発明の要旨を逸脱しない範囲の設計変更等も含まれる。
【００９８】
　たとえば、上記第１実施形態及び第５実施形態に開示された移動体１２に代えて、能動
湾曲部２１の湾曲量を出力するためのタッチパネルを有していてもよい。この場合、第５
実施形態に開示されたフィードバック機構５０が、タッチパネルに対する表示状態を変更
することによってフィードバックを行うことで、上記第５実施形態と同様の効果を奏する
。
【００９９】
　また、上記の各実施形態では、撮像部２２を能動湾曲部２１に対して回転させることに
よって観察対象物の映像を回転させる例が開示されているが、観察対象物の映像の回転は
、撮像部２２の回転によらず、撮像部２２によって撮像された映像に対する画像処理によ
ってもよい。この場合、撮像部２２を能動湾曲部２１に対して物理的に回転動作させる必
要がなく、上記実施形態に開示された回転連結部２３やスリップリング２２ｃが不要とな
る。
【０１００】
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　たとえば、上記第１実施形態において、回転連結部２３やスリップリング２２ｃを備え
ず、映像処理部２８が視野回転部となって撮像部２２からの画像を座標変換等により回転
させて表示部２４に出力してもよい。
【０１０１】
　また、上記第１実施形態に開示された内視鏡システム１における支点Ｐを揺動中心とし
たピボット操作については、能動湾曲部２１が内視鏡システム１に設けられていなくても
同様の効果を奏する。一例として、たとえば、能動的に湾曲するのではなく所定の湾曲形
状をなして湾曲されたチューブの遠位端に対して撮像部が回転する構成を挙げることがで
きる。
【０１０２】
　また、上記実施形態では撮像部が制御部に電気的に接続されている例が開示されている
が、撮像部と制御部との接続態様は、有線接続や、無線接続など、映像信号の伝送が可能
であれば限定されない。
【０１０３】
　また、上記実施形態では、操作部に駆動部が接続されている例が開示されているが、操
作部の内部に駆動部が設けられ、制御部からの駆動信号が操作部内の駆動部へ出力される
ようになっていてもよい。
【０１０４】
　また、上記各実施形態では長尺部２０が硬性である例が示されているが、長尺部２０が
その一部あるいは全域に亘って可撓性を有していてもよい。
【０１０５】
　また、上記各実施形態に開示された能動湾曲部は、上下又は左右方向に限って湾曲が可
能な一方向の湾曲構成であってもよい。
【０１０６】
　また、上述の各実施形態において示した構成要素及びそれらに対する設計変更として上
記に開示された技術事項は、適宜に組み合わせて構成することが可能である。
【産業上の利用可能性】
【０１０７】
　本発明は、体内等を観察するための内視鏡システムに利用できる。
【符号の説明】
【０１０８】
　１，１Ａ，１Ｂ，１Ｃ，１Ｄ　内視鏡システム
　２　操作部
　３　ベース部
　４　回転操作入力部
　５　回転筒部
　６　回転量検出部
　７　マーカー
　８　センサ
　１０　湾曲操作入力部
　１１　入力装置
　１２　移動体
　１３　ジョイスティック（移動体）
　１４　第一レバー（移動体）
　１５　第二レバー（移動体）
　１６　エンコーダ
　１７　駆動部
　２０　長尺部
　２１　能動湾曲部
　２２　撮像部
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　２３　回転連結部
　２４　表示部
　２５　制御部
　２６　駆動量計算部
　２７　パラメータ変更部
　２８　映像処理部
　２９　フィードバック回路
　３０　切替部
　３１　スイッチ
　３２　支点部
　３３　揺動体部
　３４　接触部
　３５　被係合部
　３６　リリースボタン部
　３７　押圧部
　３８　連結軸
　４０　支持アーム
　４１　基部
　４２　可動部
　４３　連結部
　４４　保持部
　４５　ストッパ部
　４６，４６Ｃ　モード変更入力部
　４７　ボタン
　４８　接点部
　５０　フィードバック機構
　５１　位置補正機構
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【手続補正書】
【提出日】平成28年7月6日(2016.7.6)
【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】
　操作部と、
　前記操作部に連結された長尺部と、
　前記長尺部の遠位部分に配され観察対象物の映像を撮像する撮像部と、
　前記撮像部から前記映像を取得する制御部と、
　前記制御部に接続され前記撮像部が撮像した前記映像を表示する表示部と、
　操作者により把持可能で前記長尺部に対する相対回転が可能となるように前記操作部に
設けられ前記相対回転の量を前記撮像部の光軸を中心とした前記映像に対する前記撮像部
の回転量として前記制御部に出力する回転操作入力部と、
　前記制御部に与えられた前記回転量に対応して前記撮像部における撮像視野を前記光軸
を中心として回転させる視野回転部と、
　を備え、
　前記撮像部により撮像され前記視野回転部によって撮像視野が回転された状態とされた
映像を前記制御部が前記表示部へ出力する
　内視鏡システム。
【請求項２】
　請求項１に記載の内視鏡システムであって、
　前記長尺部の遠位端に連結され湾曲動作可能な能動湾曲部と、
　前記回転操作入力部に配され前記能動湾曲部の湾曲量を前記制御部に出力する湾曲操作
入力部と、
　をさらに備え、
　前記能動湾曲部の遠位端に前記撮像部が連結され、
　前記湾曲操作入力部から与えられる湾曲量を前記回転量に対応して前記制御部が変更す
ることにより、前記湾曲操作入力部に対する入力の方向から前記回転量だけずれて前記撮
像視野の回転を相殺する方向に前記能動湾曲部の湾曲方向を前記制御部が指定する内視鏡
システム。
【請求項３】
　請求項１に記載の内視鏡システムであって、
　前記長尺部に対する前記回転操作入力部の相対回転が可能となる状態と不能となる状態
とを切り替える切替部をさらに備える内視鏡システム。
【請求項４】
　請求項１に記載の内視鏡システムであって、
　前記長尺部を保持する支持アームと、
　前記長尺部の長手軸線を回転中心として前記長尺部が前記支持アームに対して回転する
ことを規制するために前記支持アームに設けられたストッパ部と、
　前記ストッパ部によって前記支持アームに前記長尺部を固定するモードと前記固定が解
除されたモードとを切り替えるために前記ストッパ部に接続されたモード変更入力部と、
　をさらに備える内視鏡システム。
【請求項５】
　請求項２に記載の内視鏡システムであって、
　湾曲操作入力部が、
　　前記湾曲量を変化させるための操作が入力され前記能動湾曲部の湾曲量を前記制御部
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に出力する入力装置と、
　前記回転量に対応して生じる前記入力装置に対する入力の方向からのずれを前記入力装
置にフィードバックするフィードバック機構と、
　をさらに備える内視鏡システム。
【請求項６】
　請求項１に記載の内視鏡システムであって、
　前記視野回転部は、前記撮像部に設けられて、前記回転操作入力部から与えられた前記
回転量に対応して前記撮像部を前記長尺部に対して回転させる回転連結部である、内視鏡
システム。
【請求項７】
　請求項１に記載の内視鏡システムであって、
　前記視野回転部は、前記回転操作入力部と前記長尺部の相対的な回転量を検出する回転
量検出部を備えて、前記回転量検出部の検出結果に基づいて前記撮像部における撮像視野
を前記光軸を中心として回転させる、
　内視鏡システム。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１２】
　前記視野回転部は、前記撮像部に設けられて、前記回転操作入力部から与えられた前記
回転量に対応して前記撮像部を前記長尺部に対して回転させる回転連結部であってもよい
。
　前記視野回転部は、前記回転操作入力部と前記長尺部の相対的な回転量を検出する回転
量検出部を備えて、前記回転量検出部の検出結果に基づいて前記撮像部における撮像視野
を前記光軸を中心として回転させてもよい。
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