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(57)【要約】
　内視鏡１は、操作部３から先端側に延出し、湾曲部１
２が配設された挿入部２と、湾曲部１２から挿入部２内
および操作部３内に配設される複数の牽引部材２３，２
５と、操作部３内に回動自在に設けられ、複数の牽引部
材２３，２５が外周に架設され、回動することで複数の
牽引部材２３，２５を牽引弛緩する円板部材２１と、操
作部３に回動自在に配設され、円板部材２１を回動して
湾曲部１２を湾曲操作する操作部材４，５と、湾曲部１
２が直線状となる初期状態において、回動軸２２が円板
部材２１の中心に対して、所定の距離ｄだけ先端側へ偏
心した位置で円板部材２１および操作部材４，５を操作
部３に対して回動自在に軸支する回動軸２２と、を備え
る。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　基端側となる手元側に設けられた操作部と、
　前記操作部から先端側に延出し、湾曲部が配設された挿入部と、
　前記湾曲部から前記挿入部内および前記操作部内に配設される複数の牽引部材と、
　前記操作部内に回動自在に設けられ、前記複数の牽引部材が外周に架設され、回動する
ことで前記複数の牽引部材を牽引弛緩する円板部材と、
　前記操作部に回動自在に配設され、前記円板部材を回動して前記湾曲部を湾曲操作する
操作部材と、
　前記湾曲部が直線状となる初期状態において、前記円板部材の中心に対して、所定の距
離だけ先端側へ偏心した位置で前記円板部材および前記操作部材を前記操作部に対して回
動自在に軸支する回動軸と、
　を備えることを特徴とする内視鏡。
【請求項２】
　前記回動軸の中心と前記操作部材の中心が一致していることを特徴とする請求項１に記
載の内視鏡。
【請求項３】
　前記湾曲部が前記初期状態のときに、前記回動軸および前記操作部材の中心と前記円板
部材の中心が前記挿入部の中心軸に沿って並設されていることを特徴とする請求項２に記
載の内視鏡。
【請求項４】
　前記円板部材の中心と前記操作部材の中心が一致していることを特徴とする請求項１に
記載の内視鏡。
【請求項５】
　前記湾曲部が前記初期状態のときに、前記回動軸の中心と前記円板部材および前記操作
部材の中心が前記挿入部の中心軸に沿って並設されていることを特徴とする請求項４に記
載の内視鏡。
【請求項６】
　前記円板部材がチェーンホイールであって、
　前記牽引部材が前記チェーンホイールに噛合するチェーンと、前記チェーンの両端に接
続された一対のワイヤであることを特徴とする請求項１から請求項５のいずれか１項に記
載の内視鏡。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、挿入部の湾曲部を湾曲操作する湾曲操作ノブが操作部に設けられた内視鏡に
関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来から、観察者が直接目視できない被検体を観察するための被検体に挿入可能な挿入
部を有する内視鏡が利用されている。この内視鏡には、挿入部の挿入性を向上させるため
に、手元操作によって湾曲する湾曲部が設けられているものがある。内視鏡の湾曲部は、
操作部に設けられた湾曲操作ノブによって、上下方向または左右方向に湾曲操作される。
【０００３】
　このような内視鏡は、例えば、日本国特開２００８－１４２１９９号公報に開示され、
湾曲操作ノブの回動操作に合わせて、操作ワイヤを巻き付けて牽引弛緩するプーリが設け
られており、このプーリの中心と回動中心の位置をずらして、湾曲部を操作する場合に操
作ワイヤにたるみが生じることを防止して良好な操作感を得ることができるようにしてい
る。
【０００４】
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　しかしながら、日本国特開２００８－１４２１９９号公報の内視鏡では、湾曲部を直線
状態（ニュートラルの初期状態）から湾曲させるときの湾曲操作ノブを回動させる操作力
量が大きく、非力な術者、には湾曲操作が困難となり、湾曲操作性が非常に悪いという問
題があった。
【０００５】
　そこで、本発明は、上記の事情に鑑みてなされたものであり、湾曲部を湾曲操作すると
きに、湾曲部が直線状態からの湾曲操作ノブの操作力量を低減して軽い力で容易に湾曲操
作できる内視鏡を提供することを目的とする。
【発明の開示】
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　本発明の一態様の内視鏡は、基端側となる手元側に設けられた操作部と、前記操作部か
ら先端側に延出し、湾曲部が配設された挿入部と、前記湾曲部から前記挿入部内および前
記操作部内に配設される複数の牽引部材と、前記操作部内に回動自在に設けられ、前記複
数の牽引部材が外周に架設され、回動することで前記複数の牽引部材を牽引弛緩する円板
部材と、前記操作部に回動自在に配設され、前記円板部材を回動して前記湾曲部を湾曲操
作する操作部材と、前記湾曲部が直線状となる初期状態において、前記円板部材の中心に
対して、所定の距離だけ先端側へ偏心した位置で前記円板部材および前記操作部材を前記
操作部に対して回動自在に軸支する回動軸と、を備える。
【０００７】
　以上に記載の本発明によれば、湾曲部を湾曲操作するときに、湾曲部が直線状態からの
湾曲操作ノブの操作力量を低減して軽い力で容易に湾曲操作できる内視鏡を提供すること
ができる。
【図面の簡単な説明】
【０００８】
【図１】本発明の第１の実施の形態の内視鏡の全体の構成を示す図
【図２】同、湾曲操作ノブに連動して回動する回動機構によって湾曲部を湾曲操作する構
成を示す内視鏡の概略図
【図３】同、湾曲部を初期状態から上方に湾曲させるときの湾曲操作ノブの回動位置を示
す概略図
【図４】同、湾曲部を上方に９０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの回動位置を示す概略
図
【図５】同、湾曲部を上方に１８０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの回動位置を示す概
略図
【図６】同、湾曲部を初期状態から下方に湾曲させるときの湾曲操作ノブの回動位置を示
す概略図
【図７】同、湾曲部を下方に９０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの回動位置を示す概略
図
【図８】同、湾曲部を下方に１８０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの回動位置を示す概
略図
【図９】同、湾曲部の湾曲角度に対する湾曲操作ノブの操作力量の変化を示すグラフ
【図１０】本発明の第２の実施の形態の湾曲部を初期状態から上方に湾曲させるときの湾
曲操作ノブの回動位置を示す概略図
【図１１】同、湾曲部を上方に９０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの回動位置を示す概
略図
【図１２】同、湾曲部を上方に１８０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの回動位置を示す
概略図
【図１３】同、湾曲部を初期状態から下方に湾曲させるときの湾曲操作ノブの回動位置を
示す概略図
【図１４】同、湾曲部を下方に９０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの回動位置を示す概
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略図
【図１５】同、湾曲部を下方に１８０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの回動位置を示す
概略図
【図１６】同、湾曲部の湾曲角度に対する湾曲操作ノブの操作力量の変化を示すグラフ
【図１７】同、湾曲部を初期状態から上方に９０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの動き
を説明する概略図
【図１８】同、湾曲部を９０度態から上方に１８０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの動
きを説明する概略図
【図１９】同、湾曲部を初期状態から下方に９０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの動き
を説明する概略図
【図２０】同、湾曲部を９０度態から下方に１８０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの動
きを説明する概略図
【発明を実施するための最良の形態】
【０００９】
　以下に、本発明について図面を参照して説明する。なお、以下の説明に用いる各図にお
いては、各構成要素を図面上で認識可能な程度の大きさとするため、構成要素毎に縮尺を
異ならせてあるものであり、本発明は、これらの図に記載された構成要素の数量、構成要
素の形状、構成要素の大きさの比率、および各構成要素の相対的な位置関係のみに限定さ
れるものではない。
【００１０】
（第１の実施の形態）
　図１から図９は本発明の第１の実施の形態に係わり、図１は内視鏡の全体構成を示す図
、図２は湾曲操作ノブに連動して回動する回動機構によって湾曲部を湾曲操作する構成を
示す内視鏡の概略図、図３は湾曲部を初期状態から上方に湾曲させるときの湾曲操作ノブ
の回動位置を示す概略図、図４は湾曲部を上方に９０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの
回動位置を示す概略図、図５は湾曲部を上方に１８０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの
回動位置を示す概略図、図６は湾曲部を初期状態から下方に湾曲させるときの湾曲操作ノ
ブの回動位置を示す概略図、図７は湾曲部を下方に９０度湾曲させたときの湾曲操作ノブ
の回動位置を示す概略図、図８は湾曲部を下方に１８０度湾曲させたときの湾曲操作ノブ
の回動位置を示す概略図、図９は湾曲部の湾曲角度に対する湾曲操作ノブの操作力量の変
化を示すグラフである。
【００１１】
　図１に示すように、内視鏡１は、被検体内に挿入される挿入部２と、この挿入部２の基
端側となる手元側に連設された操作部３と、この操作部３から延出されたユニバーサルコ
ード８と、このユニバーサルコード８の延出端に設けられたコネクタ９と、を具備して構
成されている。なお、内視鏡１は、コネクタ９を介して、ピデオプロセッサ、光源装置な
どの図示しない外部装置と電気的に接続される。
【００１２】
　操作部３には、回動動作されることで、挿入部２の湾曲部１２を上下方向に湾曲させる
操作部材としての上下用湾曲操作ノブ４および湾曲部１２を左右方向に湾曲させる操作部
材としての左右用湾曲操作ノブ５が設けられている。
【００１３】
　これら上下用湾曲操作ノブ４および左右用湾曲操作ノブ５は、中心（回動中心）から放
射状に指掛け用の５つの突起部（４ａ）が設けられた円板状部材である。
【００１４】
　さらに、操作部３には、上下用湾曲操作ノブ４の回動位置を固定する固定レバー６と、
左右用湾曲操作ノブ５の回動位置を固定する固定ノブ７とが設けられている。
【００１５】
　挿入部２は、先端側から順に、先端部１１、湾曲部１２および可撓管部１３が連接され
ており、被検体に挿入し易いように細長に形成されている。
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【００１６】
　湾曲部１２は、上下用湾曲操作ノブ４および左右用湾曲操作ノブ５の回動操作により、
例えば上下左右の４方向に湾曲されることにより、先端部１１内に設けられた後述する撮
像ユニット３０の観察方向を可変したり、被検体内における先端部１１の挿入性を向上さ
せたりするものである。
【００１７】
　内視鏡１は、図２に示すように、操作部３内に上下用湾曲操作ノブ４の中心（回動中心
）Ｏ１に連結されて軸支する回動軸２２を介して接続されたチェーンホイールである円板
部材としてのスプロケット２１が配設されている。なお、円板部材は、スプロケット２１
ではなく、プーリとしてもよい。
【００１８】
　スプロケット２１は、湾曲部１２が直線状となるときに、上下用湾曲操作ノブ４の回動
中心Ｏ１から所定の距離ｄに所定の方向、ここでは操作部３の上方側に中心Ｏ２が偏心さ
れるように回動軸２２に軸支されている。
【００１９】
　換言すると、スプロケット２１は、中心Ｏ２に対して回動中心Ｏ１が操作部３の長手方
向に沿って先端側に所定の距離ｄだけ偏心している。
【００２０】
　なお、回動軸２２および上下用湾曲操作ノブ４の中心（回動中心）Ｏ１とスプロケット
２１の中心Ｏ２とは、湾曲部１２を中立となる直線状態（ニュートラルの初期状態）のと
きに、挿入部２の中心軸に沿って並設された状態となっている。
【００２１】
　このスプロケット２１には、牽引部材の一部であるチェーン２３が上方半円部分だけ架
設されて噛合されている。そして、チェーン２３の両端部には、接続部材２４を介して、
牽引部材の一部である一対の操作ワイヤ２５が接続されている。
【００２２】
　操作ワイヤ２５は、操作部３から挿入部２内に挿通配置され、先端が湾曲部１２内の図
示しない先端に設けられる最先端湾曲駒に接続されている。
【００２３】
　そして、湾曲部１２は、内部に、図示しない複数の湾曲駒が回動自在に連結されており
、上下用湾曲操作ノブ４の回動によって、操作ワイヤ２５が牽引弛緩されることで、上下
方向に湾曲するように構成されている。
【００２４】
　なお、ここでは図示しないが、操作部３内には、上下用湾曲操作ノブ４と同様に、左右
用湾曲操作ノブ５に対応したスプロケット２１、チェーン２３、操作ワイヤ２５などが設
けられている。そのため、湾曲部１２は、左右用湾曲操作ノブ５の回動によって、操作ワ
イヤ２５が牽引弛緩されることで、左右方向に湾曲するように構成されている。このよう
な湾曲部１２内に複数の湾曲駒を設けた湾曲構造は、周知であるため説明を省略する。
【００２５】
　以上のように構成された内視鏡１における各湾曲操作ノブ４，５の回転角度と操作力量
の関係について、図面に基いて、以下に詳しく説明する。　
　なお、ここでは説明の便宜のため、各湾曲操作ノブ４，５の回転角度に対する湾曲部１
２の湾曲角度が同じ角度としている。
【００２６】
　さらに、以下では、上下用湾曲操作ノブ４の回転角度と操作力量の関係を例示し、左右
用湾曲操作ノブ５の回転角度と操作力量の関係も上下用湾曲操作ノブ４と同じであるため
、左右用湾曲操作ノブ５に関する説明については例示せずに省略する。
【００２７】
　内視鏡１は、図３から図８に示すように、操作部３に設けられる上下用湾曲操作ノブ４
の中心（回動中心）Ｏ１、即ち回動軸２２の中心（回動中心）Ｏ１に対して、スプロケッ
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ト２１の中心Ｏ２がスプロケット２１の半径ａの半分の１／２ａの所定の距離ｄ（ｄ＝１
／２ａ）を有して操作部３の長手方向に沿った上方側に偏心している。
【００２８】
　即ち、スプロケット２１は、中心Ｏ２に対して回動中心Ｏ１が操作部３の長手方向に沿
って先端側に所定の距離１／２ａ（＝ｄ）だけ偏心している。
【００２９】
　なお、以下では、上下用湾曲操作ノブ４の突起部４ａに使用者の指（親指）Ｆが掛けら
れる点を作用点Ｐｅとし、この作用点Ｐｅから回動中心Ｏ１までを所定の距離ｂとし、ス
プロケット２１の中心Ｏ２の横方向（水平方向）の延長線上の点を力点Ｐａとして説明す
る。
【００３０】
　先ず、湾曲部１２が上方向に湾曲するときの上下用湾曲操作ノブ４の回転角度と操作ノ
ブの回動力量の関係について、図３から図５に基いて、以下に説明する。
【００３１】
　上下用湾曲操作ノブ４は、図３に示す、湾曲部１２の湾曲角度が初期状態である直線状
となる０（ゼロ）度から、上方側へ湾曲させる湾曲部１２の湾曲角度を９０度にするとき
、図４に示すように、反時計回り方向に回動中心Ｏ１回りの９０度の回動操作がなされる
。
【００３２】
　この状態において、湾曲部１２の湾曲角度を０度から、さらに上方側へ湾曲させるとき
の湾曲部１２を湾曲動作するための操作ワイヤ２５の牽引力である操作力量Ｆ０に必要な
操作力量は、回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離√５／２・ａと回動中心Ｏ１から作用
点Ｐｅまでの距離ｂの関係から、以下の式（１）となる。　
　操作力量Ｆ０＝Ｆ０・√５／２・ａ／ｂ…（１）。
【００３３】
　なお、回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離は、三平方の定理によって求めることがで
きる。
【００３４】
　そして、上下用湾曲操作ノブ４は、図４に示した湾曲部１２の湾曲角度が９０度である
状態から、さらに上方側へ湾曲させて湾曲部１２の湾曲角度を１８０度にするとき、図５
に示すように、反時計回り方向に回動中心Ｏ１回りの９０度の回動操作がなされる。この
とき、スプロケット２１は、使用者の指１００に近づくように回動中心Ｏ１回りに９０度
に回動する。
【００３５】
　即ち、上下用湾曲操作ノブ４は、図３に示した湾曲部１２の湾曲角度が０（ゼロ）度の
状態から、上方側へ湾曲部１２の湾曲角度が１８０度にするとき、反時計回りに回動中心
Ｏ１回りの１８０度の回動操作がなされる。
【００３６】
　この状態において、湾曲部１２の湾曲角度を９０度から、さらに上方へ湾曲させるとき
の湾曲部１２を湾曲動作するための湾曲力量Ｆ９０に必要な操作力量Ｆ９０は、回動中心
Ｏ１から力点Ｐａまでの距離１／２・ａと回動中心Ｏ１から作用点Ｐｅまでの距離ｂの関
係から、以下の式（２）となる。　
　操作力量Ｆ９０＝Ｆ９０・１／２・ａ／ｂ…（２）。
【００３７】
　なお、図５に示した湾曲部１２の湾曲角度を１８０度にさせたときの湾曲力量Ｆ１８０

に必要な操作力量Ｆ１８０は、回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離√５／２・ａと回動
中心Ｏ１から作用点Ｐｅまでの距離ｂの関係から、以下の式（３）となる。　
　操作力量Ｆ１８０＝Ｆ１８０・√５／２・ａ／ｂ…（３）。
【００３８】
　次に、湾曲部１２が下方向に湾曲するときの上下用湾曲操作ノブ４の回転角度と操作力



(7) JP WO2016/047171 A1 2016.3.31

10

20

30

40

50

量の関係について、図６から図８に基いて、以下に説明する。
【００３９】
　上下用湾曲操作ノブ４は、図６に示す、湾曲部１２の湾曲角度が初期状態である直線状
となる０（ゼロ）度から、下方側へ湾曲させる湾曲部１２の湾曲角度を９０度（－９０度
）にするとき、図７に示すように、反時計回り方向に回動中心Ｏ１回りの９０度（－９０
度）の回動操作がなされる。
【００４０】
　この状態において、湾曲部１２の湾曲角度を０度から、さらに下方側へ湾曲させるとき
の湾曲部１２を湾曲動作するための操作ワイヤ２５の牽引力である操作力量Ｆ０に必要な
操作力量Ｆ０は、回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離√５／２・ａと回動中心Ｏ１から
作用点Ｐｅまでの距離ｂの関係から、以下の式（４）となる。　
　操作力量Ｆ０＝Ｆ０・√５／２・ａ／ｂ…（４）。
【００４１】
　そして、上下用湾曲操作ノブ４は、図７に示した湾曲部１２の湾曲角度が９０度（－９
０度）である状態から、さらに下方側へ湾曲させて湾曲部１２の湾曲角度を１８０度（－
１８０度）にするとき、図８に示すように、反時計回り方向にさらに回動中心Ｏ１回りの
９０度（－９０度）の回動操作がなされる。このとき、スプロケット２１は、使用者の指
１００から離れるように回動中心Ｏ１回りに９０度（－９０度）に回動する。
【００４２】
　即ち、上下用湾曲操作ノブ４は、図６に示した湾曲部１２の湾曲角度が０（ゼロ）度の
状態から、下方側への湾曲部１２の湾曲角度を１８０度（－１８０度）にするとき、反時
計回りに回動中心Ｏ１回りの１８０度（－１８０度）の回動操作がなされる。
【００４３】
　この状態において、湾曲部１２の湾曲角度を９０度（－９０度）から、さらに下方へ湾
曲させるときの湾曲部１２を湾曲動作するための湾曲力量Ｆ９０に必要な操作力量Ｆ９０
（Ｆ－９０）は、回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離ａと回動中心Ｏ１から作用点Ｐｅ
までの距離ｂの関係から、以下の式（５）となる。　
　操作力量Ｆ９０＝Ｆ９０・１／２ａ／ｂ…（５）。
【００４４】
　なお、図８に示した湾曲部１２の湾曲角度を１８０度（－１８０度）にさせたときの湾
曲力量Ｆ１８０に必要な操作力量Ｆ１８０（Ｆ－１８０）は、回動中心Ｏ１から力点Ｐａ
までの距離√５／２・ａと回動中心Ｏ１から作用点Ｐｅまでの距離ｂの関係から、以下の
式（６）となる。　
　操作力量Ｆ１８０＝Ｆ１８０・√５／２・ａ／ｂ…（６）。
【００４５】
　これに対して、一般的な内視鏡では、上下用湾曲操作ノブ４の中心Ｏ１とスプロケット
２１の中心Ｏ２が一致して偏心していない構成であるため、回動中心Ｏ１から力点Ｐａま
での距離ａと回動中心Ｏ１から作用点Ｐｅまでの距離ｂの関係が不変となっている。
【００４６】
　そのため、従来の内視鏡における、湾曲部１２の湾曲角度を０度から、さらに上下方側
へ湾曲させるときの湾曲部１２を湾曲動作するための操作ワイヤ２５の牽引力である操作
力量Ｆ０に必要な操作力量Ｆ０は、上下方向共に回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離ａ
と回動中心Ｏ１から作用点Ｐｅまでの距離ｂの関係から、以下の式（７）となる。　
　操作力量Ｆ０＝Ｆ０・ａ／ｂ…（７）。
【００４７】
　また、従来の内視鏡における、湾曲部１２の湾曲角度を９０度（－９０度）から、さら
に上下へ湾曲させるときの湾曲部１２を湾曲動作するための湾曲力量Ｆ９０に必要な操作
力量Ｆ９０（Ｆ－９０）は、上下方向共に回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離ａと回動
中心Ｏ１から作用点Ｐｅまでの距離ｂが変化しないため、以下の式（８）となる。　
　操作力量Ｆ９０（Ｆ－９０）＝Ｆ９０・ａ／ｂ…（８）。
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【００４８】
　さらに、従来の内視鏡における、湾曲部１２の湾曲角度を１８０度（－１８０度）にさ
せたときの湾曲力量Ｆ１８０に必要な操作力量Ｆ１８０（Ｆ－１８０）は、上下方向共に
回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離ａと回動中心Ｏ１から作用点Ｐｅまでの距離ｂが変
化しないため、関係から、以下の式（９）となる。　
　操作力量Ｆ１８０（Ｆ－１８０）＝Ｆ１８０・ａ／ｂ…（９）。
【００４９】
　以上を纏めた表が以下となる。
【表１】

【００５０】
　そして、内視鏡１は、回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離ａが回動中心Ｏ１から作用
点Ｐｅまでの距離ｂの半分（ｂ＝２ａ）とした場合、上記各式（１）～（６）が以下とな
る。
【００５１】
　Ｆ０＝Ｆ０・√５／２・ａ／（２・ａ）＝Ｆ０・√５／４…（１），（４）
　Ｆ９０（Ｆ－９０）＝Ｆ９０・ａ・１／２／２・ａ＝Ｆ９０・１／４…（２），（５）
　Ｆ１８０（Ｆ－１８０）＝Ｆ１８０・ａ・１／２・ａ＝Ｆ１８０・√５／４…（３），
（６）。
【００５２】
　なお、従来の内視鏡は、回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離ａが回動中心Ｏ１から作
用点Ｐｅまでの距離ｂの半分（ｂ＝２ａ）とした場合に、上記各式（７）～（９）が以下
のようになる。
【００５３】
　Ｆ０＝Ｆ０・ａ／２・ａ＝Ｆ０・１／２…（７）
　Ｆ９０（Ｆ－９０）＝Ｆ９０・ａ／２・ａ＝Ｆ９０・１／２…（８）
　Ｆ１８０（Ｆ－１８０）＝Ｆ１８０・ａ／２・ａ＝Ｆ１８０・１／２…（９）
　以上を纏めた表が以下となる。
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【表２】

【００５４】
　以上は、湾曲部１２を湾曲させる湾曲角度に対する上下用湾曲操作ノブ４の操作力量の
説明であるが、左右用湾曲操作ノブ５も同様となる。そのため、左右用湾曲操作ノブ５に
ついては、説明を省略する。
【００５５】
　本実施の形態の内視鏡１は、図９のグラフに示すように、従来（既存）の一般的な内視
鏡の操作力量による図中破線で示す直線状の変化と比較した場合、湾曲部１２を湾曲操作
するときの湾曲角度０度から初動の操作力量Ｆ０および湾曲角度１８０度（－１８０度）
における操作力量Ｆ１８０（Ｆ－１８０）が約１．１２{＝（Ｆ０・√５／２）／（Ｆ０

・１／２）}倍となり、若干であるが増大する。
【００５６】
　しかし、内視鏡１は、湾曲部１２を湾曲角度９０度（－９０度）に湾曲させる操作力量
Ｆ９０（Ｆ－９０）が半分の１／２{＝（Ｆ９０・１／４）／（Ｆ９０・１／２）}の力量
だけでよくなり、湾曲角度０度から湾曲角度１８０度（－１８０度）に湾曲部１２を湾曲
操作するときの操作力量が円弧を描くように変化して低減される。そして、内視鏡１は、
操作力量が円弧を描くように変化するため使用者の操作に違和感を与えることもない。
【００５７】
　さらに、内視鏡は、湾曲部１２を直線状態（ニュートラルの初期状態）から湾曲させる
ときの各湾曲操作ノブ４，５を回動させる初動の操作力量が従来の一般的な内視鏡に対し
て若干増大するものの、直ぐに操作力量が従来に比して低減するため、非力な術者、でも
無理なく容易に湾曲部１２を湾曲操作することができる。
【００５８】
　したがって、内視鏡１は、湾曲部１２が直線状態から湾曲操作するときに、各湾曲操作
ノブ４，５の操作力量が初動から直ぐに低減して軽い力で容易に湾曲操作できるよう構成
される。
【００５９】
　以上の説明により、本実施の形態の内視鏡では、湾曲部１２を直線状態（ニュートラル
の初期状態）から湾曲させるときの湾曲操作ノブを回動させた後、直ぐに操作力量が低減
するため、非力な術者、でも湾曲部１２の湾曲操作を容易に行える構成とすることができ
る。
【００６０】
　したがって、内視鏡１は、湾曲部１２を湾曲操作するときに、湾曲部１２が直線状態か
らの湾曲操作ノブの操作力量が低減されて軽い力で容易に湾曲操作でき、湾曲操作性が向
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上する。
【００６１】
　なお、本実施の形態の内視鏡１では、湾曲部１２の湾曲角度を１８０度（－１８０度）
にするとき、各湾曲操作ノブ４，５の回動量が１８０度（－１８０度）となるように設定
された一般的な内視鏡と同じとしている。これは、計算上、分かり易く説明するためであ
り、内視鏡１は、例えば、湾曲部１２の湾曲角度を１８０度（－１８０度）にするとき、
一般的な内視鏡よりも小さく、即ち１８０度よりも各湾曲操作ノブ４，５の回動量が少な
くなるように設定してもよい。
【００６２】
（第２の実施の形態）
　次に、本発明の第２の実施の形態の内視鏡について、図面に基づいて、以下に説明する
。　
　なお、以下の説明においては、上述した第１の実施の形態に記載した同一の構成要素に
ついて、同じ符号を用いて、それら構成要素の詳細な説明を省略する。
【００６３】
　図１０から図２０は本発明の第２の実施の形態に係わり、図１０は湾曲部を初期状態か
ら上方に湾曲させるときの湾曲操作ノブの回動位置を示す概略図、図１１は湾曲部を上方
に９０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの回動位置を示す概略図、図１２は湾曲部を上方
に１８０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの回動位置を示す概略図、図１３は湾曲部を初
期状態から下方に湾曲させるときの湾曲操作ノブの回動位置を示す概略図、図１４は湾曲
部を下方に９０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの回動位置を示す概略図、図１５は湾曲
部を下方に１８０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの回動位置を示す概略図、図１６は湾
曲部の湾曲角度に対する湾曲操作ノブの操作力量の変化を示すグラフ、図１７は湾曲部を
初期状態から上方に９０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの動きを説明する概略図、図１
８は湾曲部を９０度態から上方に１８０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの動きを説明す
る概略図、図１９は湾曲部を初期状態から下方に９０度湾曲させたときの湾曲操作ノブの
動きを説明する概略図、図２０は湾曲部を９０度態から下方に１８０度湾曲させたときの
湾曲操作ノブの動きを説明する概略図である。
【００６４】
　本実施の形態の内視鏡１は、図１０に示すように、スプロケット２１と各湾曲操作ノブ
４，５の中心（図中Ｏ２）が一致するように配設されている。なお、図１０では、上下用
湾曲操作ノブ４のみを例示している。
【００６５】
　また、ここでの上下用湾曲操作ノブ４（および左右用湾曲操作ノブ５）は、中心（回動
中心）から放射状に指掛け用の４つの突起部４ａが設けられた円板状部材としている。な
お、各湾曲操作ノブ４，５は、突起部４ａが４つに限定されることなく、第１の実施の形
態と同様に５つでもよく、さらには複数であれば幾つでもよい。
【００６６】
　そして、内視鏡１は、湾曲部１２が直線状となるときに、上下用湾曲操作ノブ４および
スプロケット２１が回動軸２２の回動中心Ｏ１から所定の距離ｄに所定の方向、ここでは
操作部３の基端側となる上方側に中心Ｏ２が偏心されるように軸支されている。
【００６７】
　換言すると、上下用湾曲操作ノブ４およびスプロケット２１は、それらの中心Ｏ２に対
して回動軸２２の回動中心Ｏ１が操作部３の長手方向に沿って先端側に所定の距離ｄだけ
偏心している。
【００６８】
　なお、回動軸２２中心（回動中心）Ｏ１とスプロケット２１および上下用湾曲操作ノブ
４の中心Ｏ２とは、湾曲部１２を直線状態（ニュートラルの初期状態）のときに、挿入部
２の中心軸に沿って並設された状態となっている。
【００６９】
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　さらに、ここでも、左右用湾曲操作ノブ５も同様となっており、それら構成要素の説明
については省略する。
【００７０】
　以上のように構成された内視鏡１における各湾曲操作ノブ４，５の回転角度と操作力量
の関係について、図面に基いて、以下に詳しく説明する。　
　上下用湾曲操作ノブ４は、図１０に示す、湾曲部１２の湾曲角度が初期状態である直線
状となる０（ゼロ）度から、上方側へ湾曲させる湾曲部１２の湾曲角度を９０度にすると
き、図１１に示すように、反時計回り方向に回動中心Ｏ１回りの９０度の回動操作がなさ
れる。
【００７１】
　この状態において、湾曲部１２の湾曲角度を０度から、さらに上方側へ湾曲させるとき
の湾曲部１２を湾曲動作するための操作ワイヤ２５の牽引力である操作力量Ｆ０に必要な
操作力量は、回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離√５／２・ａと回動中心Ｏ１から作用
点Ｐｅまでの距離√（ｂ＾２+（１／２・ａ）＾２）の関係から、以下の式（１０）とな
る。　
　操作力量Ｆ０＝Ｆ０・√５／２・ａ／√（ｂ＾２+（１／２・ａ）＾２）…（１０）。
【００７２】
　なお、回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離および回動中心Ｏ１から作用点Ｐｅまでの
距離は、三平方の定理によって求めることができる。
【００７３】
　そして、上下用湾曲操作ノブ４は、図１１に示した湾曲部１２の湾曲角度が９０度であ
る状態から、さらに上方側へ湾曲させて湾曲部１２の湾曲角度を１８０度にするとき、図
１２に示すように、反時計回り方向に回動中心Ｏ１回りの９０度の回動操作がなされる。
このとき、上下用湾曲操作ノブ４およびスプロケット２１は、使用者の指１００に近づく
ように回動中心Ｏ１回りに９０度に回動する。
【００７４】
　即ち、上下用湾曲操作ノブ４は、図１０に示した湾曲部１２の湾曲角度が０（ゼロ）度
の状態から、上方側へ湾曲部１２の湾曲角度が１８０度にするとき、反時計回りに回動中
心Ｏ１回りの１８０度の回動操作がなされる。
【００７５】
　この状態において、湾曲部１２の湾曲角度を９０度から、さらに上方へ湾曲させるとき
の湾曲部１２を湾曲動作するための湾曲力量Ｆ９０に必要な操作力量Ｆ９０は、回動中心
Ｏ１から力点Ｐａまでの距離１／２・ａと回動中心Ｏ１から作用点Ｐｅまでの距離ｂ＋１
／２・ａの関係から、以下の式（１１）となる。　
　操作力量Ｆ９０＝Ｆ９０・１／２・ａ／（ｂ＋１／２・ａ）…（１１）。
【００７６】
　なお、図１２に示した湾曲部１２の湾曲角度を１８０度にさせたときの湾曲力量Ｆ１８

０に必要な操作力量Ｆ１８０は、回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離√５／２・ａと回
動中心Ｏ１から作用点Ｐｅまでの距離√（ｂ＾２+（１／２・ａ）＾２）の関係から、以
下の式（１２）となる。　
　操作力量Ｆ１８０＝Ｆ１８０・√５／２・ａ／√（ｂ＾２+（１／２・ａ）＾２）…（
１２）。
【００７７】
　次に、湾曲部１２が下方向に湾曲するときの上下用湾曲操作ノブ４の回転角度と操作力
量の関係について、図１３から図１５に基いて、以下に説明する。
【００７８】
　上下用湾曲操作ノブ４は、図１３に示す、湾曲部１２の湾曲角度が初期状態である直線
状となる０（ゼロ）度から、下方側へ湾曲させる湾曲部１２の湾曲角度を９０度（－９０
度）にするとき、図１４に示すように、反時計回り方向に回動中心Ｏ１回りの９０度（－
９０度）の回動操作がなされる。
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【００７９】
　この状態において、湾曲部１２の湾曲角度を０度から、さらに下方側へ湾曲させるとき
の湾曲部１２を湾曲動作するための操作ワイヤ２５の牽引力である操作力量Ｆ０に必要な
操作力量Ｆ０は、回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離√５／２・ａと回動中心Ｏ１から
作用点Ｐｅまでの距離√（ｂ＾２+（１／２・ａ）＾２）の関係から、以下の式（１３）
となる。　
　操作力量Ｆ０＝Ｆ０・√５／２・ａ／√（ｂ＾２+（１／２・ａ）＾２）…（１３）。
【００８０】
　そして、上下用湾曲操作ノブ４は、図１４に示した湾曲部１２の湾曲角度が９０度（－
９０度）である状態から、さらに下方側へ湾曲させて湾曲部１２の湾曲角度を１８０度（
－１８０度）にするとき、図１５に示すように、反時計回り方向にさらに回動中心Ｏ１回
りの９０度（－９０度）の回動操作がなされる。このとき、上下用湾曲操作ノブ４および
スプロケット２１は、使用者の指１００から離れるように回動中心Ｏ１回りに９０度（－
９０度）に回動する。
【００８１】
　即ち、上下用湾曲操作ノブ４は、図１３に示した湾曲部１２の湾曲角度が０（ゼロ）度
の状態から、下方側への湾曲部１２の湾曲角度を１８０度（－１８０度）にするとき、反
時計回りに回動中心Ｏ１回りの１８０度（－１８０度）の回動操作がなされる。
【００８２】
　この状態において、湾曲部１２の湾曲角度を９０度（－９０度）から、さらに下方へ湾
曲させるときの湾曲部１２を湾曲動作するための湾曲力量Ｆ９０に必要な操作力量Ｆ９０
（－９０度）は、回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離１／２・ａと回動中心Ｏ１から作
用点Ｐｅまでの距離ｂ-１／２・ａの関係から、以下の式（１４）となる。　
　操作力量Ｆ９０＝Ｆ９０・１／２ａ／（ｂ－１／２・ａ）…（１４）。
【００８３】
　なお、図１５に示した湾曲部１２の湾曲角度を１８０度（－１８０度）にさせたときの
湾曲力量Ｆ１８０に必要な操作力量Ｆ１８０は、回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離√
５／２・ａと回動中心Ｏ１から作用点Ｐｅまでの距離√（ｂ＾２+（１／２・ａ）＾２）
の関係から、以下の式（１５）となる。　
　操作力量Ｆ１８０＝Ｆ１８０・√５／２・ａ／√（ｂ＾２+（１／２・ａ）＾２）…（
１５）。
【００８４】
　これに対して、従来の一般的な内視鏡では、第１の実施の形態で説明したように、回動
中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離ａと回動中心Ｏ１から作用点Ｐｅまでの距離ｂの関係が
不変となっている。
【００８５】
　そのため、従来の一般的な内視鏡において、湾曲部１２の湾曲角度を０度から、さらに
上下方側へ湾曲させるときの湾曲部１２を湾曲動作するための操作ワイヤ２５の牽引力で
ある操作力量Ｆ０に必要な操作力量Ｆ０は、上下方向共に回動中心Ｏ１から力点Ｐａまで
の距離ａと回動中心Ｏ１から作用点Ｐｅまでの距離ｂの関係から、以下の式（１６）とな
る。　
　操作力量Ｆ０＝Ｆ０・ａ／ｂ…（１６）。
【００８６】
　また、従来の内視鏡における、湾曲部１２の湾曲角度を９０度（－９０度）から、さら
に上下へ湾曲させるときの湾曲部１２を湾曲動作するための湾曲力量Ｆ９０に必要な操作
力量Ｆ９０は、上下方向共に回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離ａと回動中心Ｏ１から
作用点Ｐｅまでの距離ｂが変化しないため、以下の式（１７）となる。　
　操作力量Ｆ９０＝Ｆ９０・ａ／ｂ…（１７）。
【００８７】
　さらに、従来の内視鏡における、湾曲部１２の湾曲角度を１８０度（－１８０度）にさ
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ら力点Ｐａまでの距離ａと回動中心Ｏ１から作用点Ｐｅまでの距離ｂが変化しないため、
関係から、以下の式（１８）となる。　
　操作力量Ｆ１８０＝Ｆ１８０・ａ／ｂ…（１８）。
【００８８】
　以上を纏めた表が以下となる。
【表３】

【００８９】
　そして、内視鏡１は、回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離ａが回動中心Ｏ１から作用
点Ｐｅまでの距離ｂの半分（ｂ＝２ａ）とした場合、上記各式（１１）～（１５）が以下
となる。
【００９０】
　Ｆ０＝Ｆ０・√５／２・ａ／√（ｂ＾２+（１／２・ａ）＾２）＝Ｆ０・√５／√１７
…（１０），（１３）
　Ｆ９０＝Ｆ９０・１／２・ａ／（２・ａ＋１／２・ａ）＝Ｆ９０・１／５…（１１）
　Ｆ９０（Ｆ－９０）＝Ｆ９０・１／２・ａ／（２・ａ－１／２・ａ）＝Ｆ９０・１／３
…（１４）
　Ｆ１８０（Ｆ－１８０）＝Ｆ１８０・√５／２・ａ／√{（２・ａ）＾２+（１／２・ａ
）＾２}＝Ｆ１８０・√５／√１７…（１２），（１５）。
【００９１】
　なお、従来の内視鏡は、回動中心Ｏ１から力点Ｐａまでの距離ａが回動中心Ｏ１から作
用点Ｐｅまでの距離ｂの半分（ｂ＝２ａ）とした場合に、上記各式（１６）～（１８）が
以下のようになる。
【００９２】
　Ｆ０＝Ｆ０・ａ／２・ａ＝Ｆ０・１／２…（１６）
　Ｆ９０＝Ｆ９０・ａ／２・ａ＝Ｆ９０・１／２…（１７）
　Ｆ１８０＝Ｆ１８０・ａ／２・ａ＝Ｆ１８０・１／２…（１８）
　以上を纏めた表が以下となる。
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【表４】

【００９３】
　以上は、湾曲部１２を湾曲させる湾曲角度に対する上下用湾曲操作ノブ４の操作力量の
説明であるが、左右用湾曲操作ノブ５も同様となる。そのため、左右用湾曲操作ノブ５に
ついては、説明を省略する。
【００９４】
　本実施の形態の内視鏡１は、図１６のグラフに示すように、従来（既存）の一般的な内
視鏡の操作力量による図中破線で示す直線状の変化と比較した場合、湾曲部１２を湾曲操
作するときの湾曲角度０度から初動の操作力量Ｆ０および湾曲角度１８０度（－１８０度
）における操作力量Ｆ１８０では、約１．０８{＝（Ｆ０・√５／√１７）／（Ｆ０・１
／２）＝（Ｆ１８０・√５）／（√１７／Ｆ１８０・１／２）}倍となり、若干であるが
増大する。
【００９５】
　しかし、内視鏡１は、図１６の実線で示すように、湾曲部１２を上方へ湾曲角度９０度
に湾曲させる操作力量Ｆ９０が０．４{＝（Ｆ９０・１／５）／（Ｆ９０・１／２）}倍の
力量となり、図１６の一点鎖線で示すように、湾曲部１２を下方へ湾曲角度９０度に湾曲
させる操作力量Ｆ９０（Ｆ－９０）が約０．６７{＝（Ｆ９０・１／３）／（Ｆ９０・１
／２）}倍の力量だけでよくなり、湾曲角度０度から湾曲角度１８０度（－１８０度）に
湾曲部１２を湾曲操作するときの操作力量が円弧を描くように変化して低減される。
【００９６】
　そして、内視鏡１は、第１の実施の形態と同様に、操作力量が円弧を描くように変化す
るため使用者の操作に違和感を与えることもない。
【００９７】
　そのため、内視鏡は、第１の実施の形態と同様に、湾曲部１２を直線状態（ニュートラ
ルの初期状態）から湾曲させるときの各湾曲操作ノブ４，５を回動させる初動の操作力量
が従来の一般的な内視鏡に対して若干増大するものの、直ぐに操作力量が従来に比して低
減するため、非力な術者、でも無理なく容易に湾曲部１２を湾曲操作することができる。
【００９８】
　したがって、内視鏡１は、湾曲部１２が直線状態から湾曲操作するときに、各湾曲操作
ノブ４，５の操作力量が初動から直ぐに低減して軽い力で容易に湾曲操作できるよう構成
される。
【００９９】
　また、本実施の形態の内視鏡１は、第１の実施の形態の効果に加え、特に、使用頻度の
多い湾曲部１２を上方へ湾曲角度９０度に湾曲させる操作力量Ｆ９０が０．４倍に低減さ
れ、非常に軽い力で容易に湾曲操作でき、より湾曲操作性が向上する。
【０１００】
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　なお、内視鏡１は、上下用湾曲操作ノブ４が中心Ｏ２に対して回動軸２２の回動中心Ｏ
１が操作部３の長手方向に沿って先端側に所定の距離ｄだけ偏心しているため、図１７お
よび図１８に示すように、湾曲部１２を湾曲角度が０度から１８０度に上方へ湾曲させる
湾曲操作時において、上下用湾曲操作ノブ４の突起部４ａが使用者の指１００に所定の距
離Ｌで近づくように回動中心Ｏ１回りに回動する。
【０１０１】
　一方、内視鏡１は、図１９および図２０に示すように、湾曲部１２を湾曲角度が０度か
ら１８０度に下方へ湾曲させる湾曲操作時では上下用湾曲操作ノブ４の突起部４ａが使用
者の指１００から所定の距離Ｌで遠ざかるように回動中心Ｏ１回りに回動する。
【０１０２】
　しかし、内視鏡１は、上述したように、湾曲部１２を上方向に湾曲操作する機会が多く
、特に手の小さな術者にとって、上用湾曲操作ノブ４の突起部４ａが指１００に近づくほ
うが操作し易くなるという利点もある。
【０１０３】
　以上の各実施の形態に記載した発明は、その実施の形態、及び変形例に限ることなく、
その他、実施段階ではその要旨を逸脱しない範囲で種々の変形を実施し得ることが可能で
ある。さらに、上記実施の形態には、種々の段階の発明が含まれており、開示される複数
の構成要件における適宜な組合せにより種々の発明が抽出され得る。
【０１０４】
　例えば、実施の形態に示される全構成要件から幾つかの構成要件が削除されても、発明
が解決しようとする課題が解決でき、発明の効果で述べられている効果が得られる場合に
は、この構成要件が削除された構成が発明として抽出され得る。
【０１０５】
　本出願は、２０１４年９月２６日に日本国に出願された特願２０１４－１９６８４２号
を優先権主張の基礎として出願するものであり、上記の内容は、本願明細書、請求の範囲
、および図面に引用されたものである。
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【手続補正書】
【提出日】平成28年2月3日(2016.2.3)
【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】
　基端側となる手元側に設けられた操作部と、
　前記操作部から先端側に延出し、湾曲部が配設された挿入部と、
　前記湾曲部から前記挿入部内および前記操作部内に配設される複数の牽引部材と、
　前記操作部内に回動自在に設けられ、前記複数の牽引部材が外周に架設され、回動する
ことで前記複数の牽引部材を牽引弛緩する円板部材と、
　前記操作部に回動自在に配設され、前記円板部材を回動して前記湾曲部を湾曲操作する
操作部材と、
　前記湾曲部が直線状となる初期状態において、前記円板部材の中心に対して、所定の距
離だけ先端側へ偏心した位置で前記円板部材および前記操作部材を前記操作部に対して回
動自在に軸支する回動軸と、
　を備えることを特徴とする内視鏡。
【請求項２】
　前記回動軸の中心と前記操作部材の中心が一致していることを特徴とする請求項１に記
載の内視鏡。
【請求項３】
　前記湾曲部が前記初期状態のときに、前記回動軸および前記操作部材の中心と前記円板
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部材の中心が前記挿入部の中心軸に沿って並設されていることを特徴とする請求項２に記
載の内視鏡。
【請求項４】
　前記円板部材の中心と前記操作部材の中心が一致していることを特徴とする請求項１に
記載の内視鏡。
【請求項５】
　前記湾曲部が前記初期状態のときに、前記回動軸の中心と前記円板部材および前記操作
部材の中心が前記挿入部の中心軸に沿って並設されていることを特徴とする請求項４に記
載の内視鏡。
【請求項６】
　前記円板部材がチェーンホイールであって、
　前記牽引部材が前記チェーンホイールに噛合するチェーンと、前記チェーンの両端に接
続された一対のワイヤであることを特徴とする請求項１に記載の内視鏡。
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【国際調査報告】
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摘要(译)

内窥镜1从操作部3延伸到前端侧，并具有插入部2和弯曲部12，该插入部
2配置有弯曲部12，从该弯曲部12在插入部2和操作部3中配置有多个牵
拉部。 盘构件可旋转地设置在构件23和25以及操作单元3中，并且具有
安装在外周上的多个牵引构件23和25，并且旋转以拉动和放松多个牵引
构件23和25。 参照图21，操作构件4可旋转地设置在操作部分3上，并且
旋转盘构件21以弯曲和操作弯曲部分12，并且弯曲部分12呈线性形状的
初始状态， 旋转轴22相对于操作部3在相对于盘部件21的中心偏心的位
置朝着顶端侧以预定的距离d旋转自如地支承着盘部件21以及操作部件
4、5。 旋转轴22旋转。
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