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(57)【要約】
　ボアスコープおよび関連する方法。一部の実施形態で
は、医療用ボアスコープシステムは、第１の端と第１の
端の反対側にある第２の端とを備える管と、第１の端に
隣接して配置され第１の端で光を発するように構成され
た光源と、第１の端に隣接して配置されたイメージセン
サとを備える、医療用ボアスコープを備え得る。システ
ムは、イメージセンサに結合されたデータ通信リンクと
、イメージセンサから画像データを受信するように構成
されたイメージプロセッサを含むドングルであって、ド
ングルが複数の異なる医療用ボアスコープに結合できる
ように医療用ボアスコープに取り外し可能に結合可能で
あるドングルとをさらに備え得る。ドングルは、医療用
ボアスコープからボアスコープ固有のパラメータデータ
の受信および検出のうちの少なくとも１つを行うように
さらに構成されることができ、ボアスコープ固有のパラ
メータデータは、医療用ボアスコープに固有のデータを
含む。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　　第１の管端と前記第１の管端の反対側にある第２の管端とを備える管と、
　　前記第１の管端に隣接して配置され、前記第１の管端で光を発するように構成される
光源と、
　　前記第１の管端に隣接して配置されたイメージセンサと、
　を備える、医療用ボアスコープと、
　前記イメージセンサに結合されたデータ通信リンクと、
　前記イメージセンサから画像データを受信するように構成されたイメージプロセッサを
備えるドングルであって、前記ドングルは、前記ドングルが複数の異なる医療用ボアスコ
ープに結合できるように、前記医療用ボアスコープに取り外し可能に結合可能であり、前
記ドングルは、前記医療用ボアスコープからボアスコープ固有のパラメータデータの受信
および検出のうちの少なくとも１つを行うようにさらに構成され、前記ボアスコープ固有
のパラメータデータは、前記医療用ボアスコープに固有のデータを含む、ドングルと
を備える、医療用ボアスコープシステム。
【請求項２】
　前記ボアスコープ固有のパラメータデータが、前記医療用ボアスコープに関連付けられ
た較正データを含む、請求項１に記載の医療用ボアスコープ装置。
【請求項３】
　前記ボアスコープ固有のパラメータデータが、前記医療用ボアスコープに関連付けられ
たシリアル番号および型番のうちの少なくとも１つを含み、前記ボアスコープ固有のパラ
メータデータが、前記医療用ボアスコープに格納される、請求項１に記載の医療用ボアス
コープ装置。
【請求項４】
　前記医療用ボアスコープ装置の少なくとも一部が使い捨てであり、前記医療用ボアスコ
ープ装置が、前記医療用ボアスコープ装置の使用の期間および回数のうちの少なくとも１
つを判定するように構成される、請求項１に記載の医療用ボアスコープ装置。
【請求項５】
　前記医療用ボアスコープ装置が、使用の前記期間および前記回数のうちの少なくとも１
つを検出するために前記ドングルを使用することによって、前記医療用ボアスコープ装置
の使用の前記期間および前記回数のうちの少なくとも１つを判定するように構成される、
請求項４に記載の医療用ボアスコープ装置。
【請求項６】
　前記ドングルが、閾値を超えた前記医療用ボアスコープ装置の使用を検出した場合に、
前記医療用ボアスコープ装置を無効にすること、警告音を提供すること、視覚的警告を提
供すること、および警告信号を送信することのうちの少なくとも１つを行うことによって
、前記医療用ボアスコープ装置の使用の前記期間および前記回数のうちの少なくとも１つ
を前記閾値に制限するように構成される、請求項５に記載の医療用ボアスコープ装置。
【請求項７】
　医用イメージングのための方法であって、
　第１の医療用ボアスコープ装置にドングルを取り外し可能に結合するステップであって
、前記第１の医療用ボアスコープ装置は使い捨てであり、前記第１の医療用ボアスコープ
装置は、前記第１の医療用ボアスコープ装置のメモリコンポーネントに格納されたボアス
コープデータを含む、ステップと、
　前記第１の医療用ボアスコープ装置から前記ドングルで前記ボアスコープデータのうち
の少なくとも一部を受信するステップと、
　前記ドングルおよび前記ボアスコープデータの前記少なくとも一部を使用して、前記第
１の医療用ボアスコープ装置の動作パラメータを調整するステップと、
　前記第１の医療用ボアスコープ装置内に配置されたイメージセンサから前記ドングルで
画像データを受信するステップと、
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　前記ドングル内に配置されたイメージプロセッサを用いて前記画像データを処理するス
テップと、
　前記第１の医療用ボアスコープ装置を廃棄するステップと、
　第２の医療用ボアスコープ装置に前記ドングルを結合するステップであって、前記第２
の医療用ボアスコープ装置は、前記第２の医療用ボアスコープ装置のメモリコンポーネン
トに格納されたボアスコープデータを含み、前記第２の医療用ボアスコープ装置の前記ボ
アスコープデータは、前記第１の医療用ボアスコープ装置の前記ボアスコープデータとは
異なる、ステップと
を含む、方法。
【請求項８】
　前記第１の医療用ボアスコープ装置の前記ボアスコープデータが、前記第１の医療用ボ
アスコープ装置に固有の情報を含み、前記第２の医療用ボアスコープ装置の前記ボアスコ
ープデータが、前記第２の医療用ボアスコープ装置に固有の情報を含む、請求項７に記載
の方法。
【請求項９】
　前記第１の医療用ボアスコープ装置の前記ボアスコープデータが、前記第１の医療用ボ
アスコープに関する型式識別データを含み、前記第２の医療用ボアスコープ装置の前記ボ
アスコープデータが、前記第２の医療用ボアスコープに関する型式識別データを含む、請
求項８に記載の方法。
【請求項１０】
　前記第１の医療用ボアスコープ装置の前記ボアスコープデータが、前記第１の医療用ボ
アスコープに関する較正データを含み、前記第２の医療用ボアスコープ装置の前記ボアス
コープデータが、前記第２の医療用ボアスコープに関する較正データを含む、請求項８に
記載の方法。
【請求項１１】
　前記第２の医療用ボアスコープ装置に関連付けられた使用データを記録するステップと
、
　前記使用データを処理して、前記第２の医療用ボアスコープ装置が閾値の使用パラメー
タを超えたか否かを判定するために、前記ドングルを使用するステップと、
　前記第２の医療用ボアスコープ装置の使用が前記閾値の使用パラメータに違反している
ことを検出した場合、前記第２の医療用ボアスコープ装置を無効にすること、警告音を提
供すること、視覚的警告を提供すること、および警告信号を送信することのうちの少なく
とも１つを行うために、前記ドングルを使用するステップと
　をさらに含む、請求項７に記載の方法。
【請求項１２】
　医療用ボアスコープからの使用データを取得および格納するための方法であって、前記
方法は、
　医療用ボアスコープを得るステップであって、前記医療用ボアスコープが
　　第１の管端と前記第１の管端の反対側にある第２の管端とを備える管と、
　　前記第１の管端に隣接して配置され、前記第１の管端で光を発するように構成される
光源と、
　　前記第１の管端に隣接して配置されたイメージセンサと、
　を備える、ステップと、
　前記医療用ボアスコープにドングルを結合するステップであって、前記ドングルがイメ
ージプロセッサを備え、前記イメージプロセッサが、前記イメージセンサから画像データ
を受信するように構成される、ステップと、
　医療処置中に前記医療用ボアスコープからの使用データを格納するステップと、
　前記医療用ボアスコープから前記ドングルを取り外すステップと、
　前記医療処置中の前記医療用ボアスコープの使用に関する情報を取得するために前記使
用データにアクセスするステップと
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を含む、方法。
【請求項１３】
　前記ドングルがメモリコンポーネントを備え、使用データを格納する前記ステップが、
前記メモリコンポーネントに前記使用データを格納するステップを含む、請求項１２に記
載の方法。
【請求項１４】
　前記医療用ボアスコープがメモリコンポーネントを備え、使用データを格納する前記ス
テップが、前記メモリコンポーネントに前記使用データを格納するステップを含む、請求
項１２に記載の方法。
【請求項１５】
　前記使用データが、前記医療処置の期間、前記医療処置中の予期しない事象に関連付け
られた画像、前記医療処置に関連付けられたタイムスタンプ、前記医療処置に関連付けら
れた温度測定値、および前記医療用ボアスコープに関連付けられたパワーサイクルカウン
タのうちの少なくとも１つを含む、請求項１２に記載の方法。
【請求項１６】
　前記医療用ボアスコープによる医療処置の開始時にクロックおよびカウンタのうちの少
なくとも１つを開始するステップをさらに含む、請求項１２に記載の方法。
【請求項１７】
　クロックおよびカウンタのうちの前記少なくとも１つからの少なくとも１つのタイムス
タンプを、前記医療処置中に取得された感知データと相互に関連付けるステップをさらに
含む、請求項１６に記載の方法。
【請求項１８】
　前記感知データが、画像データおよび温度データのうちの少なくとも１つを含む、請求
項１７に記載の方法。
【請求項１９】
　前記使用データを、前記医療用ボアスコープに関連付けられた型式識別データと相互に
関連付けるステップをさらに含む、請求項１２に記載の方法。
【請求項２０】
　前記型式識別データが、前記医療用ボアスコープに関連付けられたシリアル番号および
型番のうちの少なくとも１つを含む、請求項１９に記載の方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
関連出願の相互参照
　本出願は、２０１４年７月２日に出願され、「PORTABLE SCOPE FOR MEDICAL PROCEDURE
S」と題する米国特許仮出願第６２／０２０３８９号の米国特許法第１１９条（ｅ）に基
づく利益を主張する、２０１５年７月２日に出願され、「BORESCOPES AND RELATED METHO
DS AND SYSTEMS」と題する米国特許出願第１４／７９０９７７号の一部継続出願である。
上記出願のそれぞれは、その全体が参照により本明細書に組み込まれる。
【０００２】
技術分野
　本発明の実施形態は、例えば、腹腔鏡検査、内視鏡検査、他の関連する医療用ボアスコ
ープ検査、およびエンジン、タービン、または建物検査などの他の工業用途を含むことが
ある、ボアスコープ技術に関する。
【背景技術】
【０００３】
　ボアスコープ技術は、長年、医療分野に応用されてきた。例えば、腹腔鏡検査および内
視鏡検査は両方とも、医療従事者が患者にボアスコープを挿入することを含む。ボアスコ
ープにより、医師は、外科手術によって外気に臓器を曝すことなく、患者の内臓を観察で
きる。
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【０００４】
　従来の腹腔鏡システムでは、ロッドレンズ管とハンドル本体とを備えた腹腔鏡が、腹腔
鏡から受信した画像データを処理するために使用される処理スタックに接続する。ロッド
レンズ管は、患者の腹腔内に挿入される、腹腔鏡の部分である。高輝度の光がレンズに導
入され、組織を照らす。組織の表面から反射された光は、ロッドレンズを戻り、画像を取
り込むカメラまで伝送され、画像は、機器スタック内の画像処理機器にワイヤで伝送され
る。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　上述のように、従来の腹腔鏡システムにはいくつかの欠点がある。例えば、腹腔鏡シス
テムは、光を発生させ、ビデオ画像を処理するために、大規模なスタックを必要とする。
光は、典型的には、光ファイバケーブルを介して腹腔鏡に送達される、高輝度キセノン光
源である。光ファイバケーブルは壊れやすく、医師の邪魔になる。加えて、高輝度光源は
、極めて高温になる場合があり、監視が不適切な場合には、患者をやけどさせたり、患者
を覆うドレープを発火させたりすることさえあり得る。加えて、光源は、設定ごとによっ
て、または時間の経過と共に、色または強度が変化するため、頻繁なホワイトバランス調
整を必要とし得る。さらに、ロッドレンズは壊れやすいため、使用が特定の条件に限られ
る、および／または高額な修理または交換を必要とする。実際、壊れたロッドレンズ管の
修理に焦点を当てた、完成した二次産業が発展している。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　本明細書で開示される実施形態は、外部光源または大規模なビデオ画像処理機器の必要
性を排除する携帯性の高い医療用ボアスコープシステム（例えば、腹腔鏡システム）を医
療従事者に提供するように構成されたシステム、方法、および装置を含み得る。好ましい
実施形態が最も適するのは医療分野での使用かもしれないが、様々な他の分野が本開示か
ら利益を得られ得ると企図される。例えば、本明細書で開示される様々な実施形態は、航
空機エンジン、他のエンジンおよび／またはタービンの検査および／またはメンテナンス
、建物検査、タンク検査、監視、科学捜査などの工業用途を有し得る。多くの医療用途の
ような、多くのこのような用途は、雑然とし得る領域の視覚的検査、および／または遠隔
アクセス点を含むため、本明細書で開示される携帯性および／または使い捨てという特徴
は、医療および医療以外の両方の性質の様々な分野および用途に関連して特に有用であり
得る。
【０００７】
　本明細書で開示される一部の実施形態は、使い捨て、または単回使用もしくは使用回数
に制限のある使用（例えば、１０回の使用）に適する、腹腔鏡本体を提供し得る。一部の
このような実施形態では、システムは、使い捨てを強制するように構成され得る。例えば
、一部の実施形態は、例えば、動作期間および／またはボアスコープがオンにされた回数
などの使用データを追跡するように構成され得る。一部のこのような実施形態では、シス
テムは、動作パラメータまたは閾値が超過されたと判定したことに応じて、ボアスコープ
の動作パラメータおよび／または制御パラメータを無効にする、または変更するように構
成され得る。
【０００８】
　一部の実施形態では、ドングルが、例えば型式識別データまたは較正データなどのボア
スコープに格納され得る特定のデータについてボアスコープに照会するために使用され得
る。次いで、ドングルは、ボアスコープから受信したデータに基づいて、特定の動作パラ
メータまたは制御パラメータを変更するように構成され得る。例えば、ドングルは、ボア
スコープから受信したデータを使用して、ボアスコープによって生成された画像の表示特
性を調整するように使用されて、臨床医が、レンズの差および／または異なるボアスコー
プから受信され得るＬＥＤ出力の差にかかわらず、同じまたは同様の品質の画像を見るこ
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とができるようにし得る。このようにして、単一のドングルを様々な異なるボアスコープ
と共に使用することもできる。
【０００９】
　一部の実施形態では、ドングルおよび／またはボアスコープは、追加的または代替的に
、例えば、航空業界の文脈における「ブラックボックス」の使用と同様に、政府機関にデ
ータを提供するために使用され得る使用データを取得および格納するように構成されても
よい。ボアスコープの先端または他の場所に１つ以上のセンサを配置してもよい。そのよ
うなセンサは、医療処置の特定の態様を再現するために使用され得る温度、圧力、速度、
画像、向きなどの様々なデータを受信するために使用され得る。例えば、一部の実施形態
では、そのようなデータは、医療処置の全体を通じて、または医療処置を通して断続的な
点で追跡されてもよい。他の実施形態では、特定のイベント、特に、予期していないイベ
ントが、そのようなデータの収集をトリガできる。
【００１０】
　一部の実施形態では、ドングルおよび／またはボアスコープにクロックおよび／または
タイマーを設けることができる。このクロック／タイマーは、特定の使用データを日付ス
タンプと相互に関連付けるために使用できる。このようにして、医療処置の特定の態様を
使用データと相互に関連付けて、処置の特定の態様を再現し、それが発生した特定の時間
または複数の時間を追跡できるようにし得る。ボアスコープが型式識別データを含む実施
形態では、特定のドングルと併用されるどのボアスコープが特定の使用データセットに関
連付けられているかを判定できるように、このデータを格納して使用データにリンクする
ことができる。
【００１１】
　システムはまた、腹腔鏡と通信する携帯画像処理ドングルを含むことができる。ドング
ルは、ビデオ画像をディスプレイに出力する。ドングルは、非専用ディスプレイを取り付
けるため、または汎用コネクタを介して専用ディスプレイを接続するために、例えば、Ｈ
ＤＭＩ（登録商標）、ＵＳＢ、またはライトニング（登録商標）コネクタなどの、一般的
なディスプレイコネクタを備えることができる。
【００１２】
　一部の実施形態では、腹腔鏡の本体内に（すなわち、患者の滅菌野に配置される腹腔鏡
の部分内に）ＬＥＤおよびイメージセンサを配置することによって、腹腔鏡の移動性およ
び／または易廃棄性を実現できる。例えば、一部の実施形態は、第１の管端と第２の管端
とを有する医療用ボアスコープ管を備える。第１の管端は、ハンドル本体から遠位にあり
得、第２の管端は、ハンドル本体と連絡し得る。第１の管端に光源およびイメージセンサ
が配置され得る。光源およびイメージセンサには電源が連絡する。データリンクが、イメ
ージセンサをイメージプロセッサに接続し得る。イメージプロセッサは、フレキシブルワ
イヤを介してハンドル本体に接続されるドングル内に配置され得る。
【００１３】
　少なくとも１つの代替的な実施形態では、ドングルと通信する代わりに、タブレットま
たは携帯電話などのモバイルコンピューティングデバイスを、例えば有線ケーブルおよび
／または無線通信リンクなどを介して、ハンドル本体と通信させることができる。このよ
うに、モバイルコンピューティングデバイスは、画像データを処理し、処理されたデータ
を見るためのディスプレイを提供することができる。モバイルコンピューティングデバイ
スはまた、医療データの共有および画像データの解析に関する追加の一般的な計算機能を
提供し得る。
【００１４】
　追加的な例として、一部の実装形態は、医療用ボアスコープ装置の先端内に配置された
イメージセンサから受信した画像データを処理するための方法を含み得る。本方法は、イ
メージセンサから受信した画像データを直列化するステップ、または、さもなければ、イ
メージセンサから画像データを受信および／または処理するステップであって、イメージ
センサが医療用ボアスコープ管の第１の端に配置され得る、ステップを含み得る。本方法
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は、医療用ボアスコープ管を経て医療用ボアスコープ管の第２の端に画像データ（一部の
実装形態では、直列化した画像データ）を送信するステップをさらに含み得る。追加的に
、本方法は、イメージセンサと通信するドングル内に配置され得るイメージプロセッサに
おいて画像データを非直列化するステップ、またはさもなければ処理および／もしくは受
信するステップを含むことができる。本方法はまた、画像データから色を補間するステッ
プ、彩度を補正するステップ、フィルタリングしてノイズを除去するステップ、ガンマ符
号化するステップ、および／または、イメージプロセッサを使用して画像データをＲＧＢ
からＹＵＶに変換するステップを含み得る。
【００１５】
　一部の実施形態では、（例えば、ドングル内の）イメージプロセッサは、ホワイトバラ
ンス調整モジュールを備える。ホワイトバランス調整モジュールは、ボアスコープの先端
にあるＬＥＤの色スペクトルに基づいて、ホワイトバランスを設定できる。よって、画像
処理は、製造段階で事前に較正されてもよく、それにより、ユーザが使用のたびにホワイ
トバランスを調整する必要がなくなる。
【００１６】
　好ましい実施形態では、ボアスコープは、所望の被写界深度で事前に焦点を合わせた固
定レンズを備え得る。ボアスコープの遠位端に、センサのすぐ遠位に固定距離を置いてレ
ンズを配置して、固定レンズを形成することができる。遠位端にある固定レンズおよびイ
メージセンサは、事前に焦点を合わせておくことができ、それによって、医師がレンズの
焦点合わせをする必要性がなくなる。事前に焦点を合わせられ、ホワイトバランスを事前
に較正された固定レンズにより、医師は、最小限の技術的支援または調整で、ボアスコー
プをモニタに接続し、高品質のイメージングを得ることができる。
【００１７】
　一部の実施形態による医療用ボアスコープ装置の一例では、装置は、第１の管端と第１
の管端の反対側にある第２の管端とを備える管を備え得る。ハンドル本体が、管に結合さ
れ得る。発光ダイオードなどの光源が、第１の管端に隣接して配置され、第１の管端で光
を発するように構成され得る。装置は、第１の管端に隣接して配置されたイメージセンサ
と、光源およびイメージセンサのうちの少なくとも１つに電力を供給するように構成され
得る、バッテリなどの電源とをさらに備え得る。一部の実施形態では、バッテリまたは他
の電源を使用して、光源、イメージセンサ、および／または電力を必要とする装置のその
他のコンポーネントに電力を供給し得る。
【００１８】
　データ通信リンクが、イメージセンサと結合され得る。装置は、イメージセンサから画
像データを受信するように構成されたイメージプロセッサを備えるドングルをさらに備え
得る。これにより、ポータブルコンピューティングデバイスの標準ディスプレイと装置を
結合でき、それによって、コストが低減され、イメージングシステムの移動性／携帯性が
高まる。一部の実施形態では、ドングルは、例えばＨＤＭＩ（登録商標）またはＵＳＢな
どの、一般的な、汎用の、および／またはカスタマイズされていないディスプレイコネク
タを備えることができ、これによりモバイル汎用コンピューティングデバイスからのディ
スプレイなどの、一般的な、カスタマイズされていない、非専用ディスプレイを使用して
、装置からの画像を表示できるようにし得る。よって、一部の実施形態では、ドングルは
、モバイル汎用コンピューティングデバイスと結合するように構成されて、そのようなデ
バイスのディスプレイを使用して、装置からの画像を表示できるようにする。一部の実施
形態では、電源は、ドングルの一部であり得る。
【００１９】
　一部の実施形態では、第１の管端は、ハンドル本体から遠位にあり、第２の管端は、ハ
ンドル本体に結合される。一部の実施形態では、ドングルは、ハンドル本体に結合されて
もよいし、結合可能であってもよい。よって、一部の実施形態、特に、使い捨ての実施形
態では、ドングルは、装置から取り外され、元の装置または元の装置の少なくとも一部を
廃棄した後に新しい装置に取り付けられるように構成され得る。しかしながら、他の実施
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形態では、ドングルは、装置の残りの部分と共に、または少なくとも装置の使い捨て部分
の残りと共に、使い捨て可能であってもよい。
【００２０】
　一部の実施形態は、ドングルをハンドル本体に結合するためのフレキシブルワイヤコネ
クタをさらに備え得る。あるいは、ドングルは、介在するワイヤなしで、ハンドル本体ま
たは装置の別の部分に直接電気的に結合されてもよい。例えば、一部の実施形態では、ド
ングルをハンドル本体または装置の別の部分に差し込むことができる。あるいは、ドング
ルは、装置と無線で結合されてもよい。
【００２１】
　一部の実施形態では、装置は、プリント回路基板を含み得る先端アセンブリを備え得る
。一部のそのような実施形態では、イメージセンサは、プリント回路基板上に配置されて
もよいし、さもなければプリント回路基板に結合されてもよい。一部の実施形態では、光
源は、回路基板から間隔を空けて配置されてもよい。よって、一部のこのような実施形態
は、回路基板から間隔を空けて光源を配置させるように構成されたスペーサマウントを備
えていてもよい。一部の実施形態では、スペーサマウント自体が、プリント回路基板を含
み得る。あるいは、スペーサマウントは、回路基板から間隔を空けて光源を配置するため
にのみ構成されてもよく、光源は、他の手段によって別の回路基板に結合されてもよい。
【００２２】
　一部の実施形態では、医療用ボアスコープ装置の少なくとも一部は、使い捨てであって
もよい。一部のこのような実施形態では、医療用ボアスコープ装置は、医療用ボアスコー
プ装置の使用期間および使用回数のうちの少なくとも１つを、事前に設定された値に制限
するように構成されてもよい。これは、例えば、使用期間および使用回数のうちの少なく
とも１つを、医療用ボアスコープ装置内に配置されたフラッシュメモリコンポーネントま
たは別のそのような不揮発性メモリコンポーネントに記録することによって実現され得る
。一部の実施形態では、このメモリコンポーネントは、装置の先端アセンブリ内に配置さ
れてもよく、先端アセンブリは、装置の残りの部分から取り外し可能であってもよい。一
部のこのような実施形態では、メモリコンポーネントは、先端アセンブリ内に配置された
プリント回路基板上に配置されてもよい。
【００２３】
　一部の実施形態による医療用ボアスコープシステムの一例では、システムは、医療用ボ
アスコープを備え得る。医療用ボアスコープは、管に結合されたハンドル本体と、第１の
管端に隣接して配置され、第１の管端で光を発するように構成された光源とを備え得る。
ボアスコープは、第１の管端に隣接して配置されたイメージセンサと、イメージセンサに
結合されたデータ通信リンクとをさらに備え得る。
【００２４】
　システムは、医療用ボアスコープに結合された視覚表示装置を有する、携帯電話、タブ
レット、またはラップトップコンピュータなどのモバイル汎用コンピューティングデバイ
スをさらに備え得る。モバイル汎用コンピューティングデバイスは、ボアスコープのイメ
ージセンサから画像データを受信するように構成されたイメージプロセッサを備え得る。
モバイル汎用コンピューティングデバイスの視覚表示装置は、イメージプロセッサから受
信した情報を表示するように構成され得る。
【００２５】
　一部の実装形態による医療用ボアスコープ装置内に配置されたイメージセンサから受信
した画像データを処理するための方法の一例では、本方法は、医療用ボアスコープ装置内
に配置されたイメージセンサから画像データを受信するステップを含み得る。画像データ
は、イメージプロセッサに送信されてもよく、イメージプロセッサは、医療用ボアスコー
プ装置に結合されたドングルまたはモバイル汎用コンピューティングデバイスのいずれか
に配置されてもよい。次いで、画像データは、イメージプロセッサを使用して処理され、
結果として得られた処理された画像データが、イメージプロセッサから視覚表示装置に送
信され得る。
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【００２６】
　一部の実装形態は、医療用ボアスコープ装置を廃棄するステップ、または装置の少なく
とも一部を廃棄するステップをさらに含み得る。よって、上述のように、一部の実施形態
は、一回だけ使用されるように、または所定の回数および／もしくは所定の時間の期間に
わたって使用されるように特に構成され得る。一部のそのような実施形態では、第１の装
置または第１の装置の少なくとも一部の廃棄後に、第２の医療用ボアスコープ装置が、ド
ングルまたはモバイル汎用コンピューティングデバイスのいずれかに結合されてもよい。
一部の実装形態および実施形態では、元の医療用ボアスコープ装置および第２の医療用ボ
アスコープ装置は、両方とも、医療用ボアスコープ装置の使用期間および使用回数のうち
の少なくとも１つを、事前に設定された値に制限するように構成されてもよい。よって、
一部のこのような実施形態および実装形態では、メモリコンポーネントは、装置に関連付
けられたサイクルのオン／オフ、および／または使用時間を格納するように構成されても
よく、装置は、閾値の使用回数および／または使用時間を検出した場合に、コマンドを送
信して、装置の動作を停止させる、または装置の使用を制限するように構成され得る。
【００２７】
　一部の実施形態による医療用ボアスコープシステムの別の例では、システムは、第１の
管端と第１の管端の反対側にある第２の管端とを含む管と、第１の管端に隣接して配置さ
れ、第１の管端で光を発するように構成された光源と、第１の管端に隣接して配置された
イメージセンサとを備える、医療用ボアスコープを備える。システムは、イメージセンサ
に結合されたデータ通信リンクと、イメージセンサから画像データを受信するように構成
されたイメージプロセッサを備えるドングルとをさらに備えることができる。ドングルは
、ドングルが複数の異なる医療用ボアスコープに結合できるように、医療用ボアスコープ
に取り外し可能に結合可能であり得る。ドングルは、医療用ボアスコープに関連付けられ
た較正データならびに／または医療用ボアスコープに関連付けられたシリアル番号および
型番のうちの少なくとも１つなどの、ボアスコープ固有のパラメータデータの受信および
検出のうちの少なくとも１つを行うようにさらに構成され得る。ボアスコープ固有のパラ
メータデータは、医療用ボアスコープに格納され、医療用ボアスコープに固有のデータを
含むことが好ましい。
【００２８】
　一部の実施形態では、医療用ボアスコープ装置の少なくとも一部は、使い捨てである。
一部のこのような実施形態では、医療用ボアスコープ装置の少なくとも一部の使い捨てを
強制するために、医療用ボアスコープ装置の使用期間および使用回数のうちの少なくとも
１つを判定するように構成され得る。一部のこのような実施形態では、医療用ボアスコー
プ装置は、使用期間および使用回数のうちの少なくとも１つを検出するためにドングルを
使用することによって、医療用ボアスコープ装置の使用期間および使用回数のうちの少な
くとも１つを判定するように構成され得る。一部のこのような実施形態では、ドングルは
、閾値を超えた医療用ボアスコープ装置の使用を検出した場合に、医療用ボアスコープ装
置を無力にすること、警告音を出すこと、視覚的警告を出すこと、および警告信号を送信
することのうちの少なくとも１つを行うことによって、医療用ボアスコープ装置の使用期
間および使用回数のうちの少なくとも１つを閾値に制限するように構成され得る。
【００２９】
　一部の実装形態による医療用イメージングのための方法の別の例では、本方法は、第１
の医療用ボアスコープ装置にドングルを取り外し可能に結合するステップを含み得る。第
１の医療用ボアスコープ装置は使い捨てであり、第１の医療用ボアスコープ装置のメモリ
コンポーネントに格納されたボアスコープデータを含み得る。本方法は、第１の医療用ボ
アスコープ装置からドングルでボアスコープデータの少なくとも一部を受信するステップ
をさらに含み得る。一部の実装形態では、ボアスコープデータのすべてがドングルに送信
され得る。
【００３０】
　本方法は、ドングルおよびボアスコープデータの少なくとも一部を使用して、第１の医
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療用ボアスコープ装置の動作パラメータを調整するステップをさらに含み得る。画像デー
タはまた、第１の医療用ボアスコープ装置内に配置されたイメージセンサからドングルで
受信されてもよく、ドングル内に配置されたイメージプロセッサを用いてドングルで処理
されてもよい。次いで、第１の医療用ボアスコープ装置は、ドングルが第２の医療用ボア
スコープ装置に結合され得るように廃棄されてもよい。第２の医療用ボアスコープ装置も
また、第２の医療用ボアスコープ装置のメモリコンポーネントに格納されたボアスコープ
データを含み得る。第２の医療用ボアスコープ装置のボアスコープデータは、第１の医療
用ボアスコープ装置のボアスコープデータとは異なり得る。
【００３１】
　一部のそのような実装形態では、２つの医療用ボアスコープ装置は、それぞれのボアス
コープデータを使用して互いに区別できる。よって、一部の実装形態では、第１の医療用
ボアスコープ装置のボアスコープデータは、第１の医療用ボアスコープ装置に固有の情報
を含み、第２の医療用ボアスコープ装置のボアスコープデータは、第２の医療用ボアスコ
ープ装置に固有の情報を含み得る。第１の医療用ボアスコープ装置のボアスコープデータ
は、例えば、第１の医療用ボアスコープに関する型式識別データを含み、第２の医療用ボ
アスコープ装置のボアスコープデータは、第２の医療用ボアスコープに関する型式識別デ
ータを含み得る。代替的または追加的に、第１の医療用ボアスコープ装置のボアスコープ
データは、第１の医療用ボアスコープに関する較正データを含み、第２の医療用ボアスコ
ープ装置のボアスコープデータは、第２の医療用ボアスコープに関する較正データを含み
得る。
【００３２】
　一部の実施形態は、第２の医療用ボアスコープ装置に関連付けられた使用データを記録
するステップをさらに含み得る。一部のそのような実装形態では、ドングルは、使用デー
タを処理して、第２の医療用ボアスコープ装置が閾値の使用パラメータを超えたか否かを
判定するために使用でき、第２の医療用ボアスコープ装置の使用が閾値の使用パラメータ
を超えたことを検出した場合、ドングルは、第２の医療用ボアスコープ装置を無力にする
こと、警告音を出すこと、視覚的警告を出すこと、および警告信号を送信することのうち
の少なくとも１つを行うために使用され得る。
【００３３】
　一部の実装形態による医療用ボアスコープから使用データを取得および格納するための
方法の特定の例では、本方法は、第１の管端と第１の管端の反対側にある第２の管端とを
含む管と、第１の管端に隣接して配置され、第１の管端で光を発するように構成された光
源と、第１の管端に隣接して配置されたイメージセンサとを備える、医療用ボアスコープ
を得るステップを含み得る。本方法は、医療用ボアスコープに、イメージセンサから画像
データを受信するように構成されたイメージプロセッサを備えるドングルを結合するステ
ップをさらに含む。医療処置中の医療用ボアスコープからの使用データは、ドングルに格
納されてもよく、その後、ドングルは、医療用ボアスコープから取り外されてもよい。次
いで、医療処置中の医療用ボアスコープの使用に関する情報を取得するために、使用デー
タは、別のコンピュータまたはシステムに転送されるなど、アクセスされてもよく、およ
び／またはデータは、後でアクセスする場合のためにデータベースに格納されてもよい。
【００３４】
　一部の実装形態では、ドングルはメモリコンポーネントを備え得る。一部のそのような
実装形態では、使用データを格納するステップは、使用データをメモリコンポーネントに
格納するステップを含み得る。他の実装形態では、医療用ボアスコープはメモリコンポー
ネントを備え得る。一部のそのような実装形態では、使用データを格納するステップは、
使用データをメモリコンポーネントに格納するステップを含み得る。
【００３５】
　使用データは、例えば、医療処置の期間、医療処置中の予期しない事象に関連付けられ
た画像、医療処置に関連付けられたタイムスタンプ、医療処置に関連付けられた温度測定
値、および医療用ボアスコープに関連付けられたパワーサイクルカウンタのうちの１つ以
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上を含み得る。
【００３６】
　一部の実装形態は、医療用ボアスコープによる医療処置の開始時にクロックおよびカウ
ンタのうちの少なくとも１つを開始するステップをさらに含み得る。一部のそのような実
装形態は、例えば、医療処置中に取得された画像データ、温度データ、速度データ、方向
データなどの感知データと、クロックおよびカウンタのうちの少なくとも１つからの少な
くとも１つのタイムスタンプとを相互に関連付けるステップを含み得る。
【００３７】
　一部の実装形態は、使用データを医療用ボアスコープに関連付けられた型式識別データ
と関連付けるステップをさらに含み得る。一部の実装形態では、型式識別データは、医療
用ボアスコープに関連付けられたシリアル番号および型番のうちの少なくとも１つを含み
得る。
【００３８】
　本発明の例示的な実装形態のさらなる特徴および利点は、以下の説明に記載され、その
説明からその一部が明らかになる、またはそのような例示的な実装形態の実施によって理
解され得る。そのような実装形態の特徴および利点は、添付の特許請求の範囲で特に指摘
される器具および組み合わせによって実現され、入手することができる。これらの特徴お
よび他の特徴は、以下の説明および添付の特許請求の範囲からより十分に明らかになる、
または以下に示すそのような例示的な実装形態の実施によって理解され得る。加えて、一
実施形態に関連して本明細書で開示される特徴、構造、ステップ、または特性は、１つ以
上の代替的な実施形態において任意の適切な方法で組み合わせることができる。
【００３９】
　本発明の上記および他の利点および特徴が入手され得る方法を説明するために、添付の
図面に示す具体的な実施形態を参照することによって、上で簡潔に説明した本発明をより
詳細に説明する。これらの図面は、本発明の典型的な実施形態のみを示すものであり、従
って、本発明の範囲を限定するものではないという理解の上で、添付の図面を使用して、
さらに具体的かつ詳細に本発明を記載および説明する。
【図面の簡単な説明】
【００４０】
【図１】本発明の一実施形態による腹腔鏡手技の説明図。
【図２】本発明の一実施形態による腹腔鏡を示す図。
【図３】腹腔鏡の別の実施形態を示す図。
【図４Ａ】本発明の別の実施形態による取り外し可能なボアスコープ管を有する医療用ボ
アスコープ装置を示す図。
【図４Ｂ】交換可能なボアスコープ管の一実施形態を示す図。
【図４Ｃ】交換可能なボアスコープ管の別の実施形態を示す図。
【図５】ハンドル本体に接続された、交換可能なボアスコープ管の一実施形態を示す図。
【図６Ａ】本発明の一実施形態による、ボアスコープ管の先端に配置されるように、およ
び／またはボアスコープ管の先端を形成するように構成された、アセンブリの分解図。
【図６Ｂ】図６Ａに示すボアスコープ管の先端の断面図。
【図７】本発明の一実施形態によるボアスコープ管の先端の別の実施形態を示す図。
【図８】関節運動可能な先端を有する腹腔鏡の一実施形態を示す図である。
【図９】本発明の実装形態を行うための方法における一連のステップを示す図。
【図１０Ａ】ボアスコープ管の先端内に配置されるように、および／またはボアスコープ
管の先端を形成するように構成された先端アセンブリの別の実施形態の分解図。
【図１０Ｂ】図１０Ａの先端アセンブリの別の分解図。
【図１１Ａ】別の実施形態によるボアスコープシステムのハンドル本体の斜視図。
【図１１Ｂ】図１１Ａのハンドル本体の側面立面図である。
【図１２Ａ】別の代替的な実施形態によるボアスコープシステムの斜視図。
【図１２Ｂ】図１２Ａに示すボアスコープシステムのボアスコープの先端の拡大図。
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【図１３】一部の実装形態によるボアスコープシステムを使用するための方法の一例を示
す流れ図。
【発明を実施するための形態】
【００４１】
　本明細書で開示される実施形態は、外部光源または大型および／もしくはカスタマイズ
されたビデオ画像処理機器の必要性を排除し得る、携帯性の高い医療用ボアスコープシス
テム（例えば、腹腔鏡または内視鏡システム）を医療従事者に提供するように構成された
システム、方法、および装置を含み得る。一部の実施形態は、使い捨て、または単回使用
もしくは使用回数に制限のある使用（例えば、１０回の使用）に適する、腹腔鏡本体を備
え得る。一部の実施形態では、システムは、腹腔鏡と通信する携帯画像処理ドングルをさ
らに備え得る。ドングルは、ディスプレイにビデオ画像を出力し得る。ドングルは、非専
用ディスプレイを取り付けるため、または汎用コネクタを介して専用ディスプレイを接続
するために、ＨＤＭＩ（登録商標）、ＵＳＢ、および／またはライトニングコネクタなど
の、１つ以上の一般的なディスプレイコネクタを含むことができる。
【００４２】
　腹腔鏡の本体内に（すなわち、患者の滅菌野に配置される腹腔鏡の部分内に）ＬＥＤお
よびイメージセンサを配置することによって、腹腔鏡の移動性および／または易廃棄性が
実現される。
【００４３】
　従って、本明細書で開示する実装形態により、医療従事者は、戦場を含む様々な異なる
場所で医療用ボアスコープ技術を利用できる。追加的に、一部の実装形態により、医療従
事者は、単一の医療用ボアスコープシステムを使用して、様々な異なる医療用ボアスコー
プ手技を効率的に行うことができる。例えば、医療従事者は、同一の医療用ボアスコープ
システムを使用して、内視鏡手技および腹腔鏡手技の両方を行うことができる。このよう
に、一部の実装形態は、低コストかつ可搬性に優れた医療用ボアスコープシステムを提供
することによって、第３世界諸国およびさもなければ医療サービスが不十分な国々におい
て大きな利益を提供し得る。
【００４４】
　追加的に、一部の実装形態は、様々な異なる医療システムに容易に組み込むことができ
る。例えば、多くの従来の手術室は、単一の製造業者または製造業者グループからの医療
装置と通信するのみの高度に統合されたシステムを備える。対照的に、本明細書で開示す
る一部の実装形態は、必要な画像処理を実行し、ＨＤＭＩ（登録商標）、ＶＧＡ、ＵＳＢ
、ＤＩＳＰＬＡＹ　ＰＯＲＴ、ＭＩＮＩ　ＤＩＳＰＬＡＹ　ＰＯＲＴおよびその他の一般
的なプロトコルなどの、様々な異なる汎用プロトコルを介して通信する出力ポートを提供
する、単一のドングル装置との通信を提供し得る。従って、一部の実装形態により、医療
用ボアスコープシステムが、標準ハイビジョンテレビ、タブレットコンピュータ、デスク
トップコンピュータ、およびまたは一般的に使用される通信ポートを備えるその他の表示
装置などの様々な従来型の装置と通信できる。
【００４５】
　図１は、本発明の一実施形態による腹腔鏡手技の説明を示している。特に、図１は、本
発明の一実施形態による腹腔鏡システム１００の一実装形態を使用して患者１４０に対し
て行われる腹腔鏡手技を示している。具体的には、腹腔鏡１１０は、患者１４０の腹部内
のポート１５０に挿入されている。腹腔鏡１１０は、ドングル１２０と通信しており、ド
ングル１２０は、テレビディスプレイ１３０に画像データを送信する。送信された画像デ
ータは、患者１４０の腹部内に挿入された腹腔鏡１１０から受信された情報を含み得る。
【００４６】
　少なくとも１つの実施形態では、ドングル１２０は、１つ以上の一般的な出力ポートを
備えることができる。例えば、ドングル１２０は、ＨＤＭＩ（登録商標）ポートを介して
テレビディスプレイ１３０と通信できる。そのため、テレビディスプレイ１３０は、特別
に設計されたコンポーネントである必要はなく、既製のテレビセットであってもよい。同
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様に、ドングル１２０は、ＵＳＢポートなどの一般的なコンピュータ入出力ポートを備え
ることができる。そのため、ドングル１２０は、ＵＳＢポートを介して外部コンピューテ
ィングデバイスと通信できる。従って、ドングル１２０は、汎用コンピュータまたはタブ
レットもしくはスマートフォンなどのモバイルデバイスと通信する、専用の処理スタック
を必要としない通信ポートを提供することができる。
【００４７】
　追加的に、ドングル１２０は、内蔵処理ユニットを備えることができる。少なくとも１
つの実装形態では、内蔵処理ユニットは、フィールドプログラマブルゲートアレイ（ＦＰ
ＧＡ）、マイクロコントローラ、プログラマブル集積回路、および／またはその他のタイ
プの処理ユニットを含み得る。処理ユニットは、腹腔鏡１１０から画像データを受信し、
画像データに対して様々な処理機能を行うように構成され得る。例えば、処理ユニットは
、ドングルの様々なポートを介してドングル１２０に接続できる装置によって読み取り可
能な様々なビデオおよび画像フォーマットへと画像データをフォーマットできる。
【００４８】
　処理ユニットはまた、受信した画像データに対して様々な画像処理タスクを実行するよ
うに構成され得る。例えば、処理ユニットは、受信した画像データに対して、色補間演算
、彩度および補正演算、ノイズフィルタリング、ガンマ補正、および他の同様の画像処理
機能を行うことができる。
【００４９】
　一実施形態では、処理ユニットは、ホワイトバランス調整を行う。ホワイトバランスは
、ボアスコープで使用されるＬＥＤの既知の光スペクトルに基づいて事前に較正されても
よい。処理ユニットはまた、ユーザ制御のホワイトバランス、露出、ゲイン、ズーム、ま
たはマクロ設定のための１つ以上のボタンを備え得る。
【００５０】
　一部の実施形態では、処理ユニットはまた、ディスプレイに送信する表示情報を生成す
るためのユーザインターフェース（ＵＩ）モジュールを備え得る。例えば、ボアスコープ
の設定のうちの１つ以上は、ユーザが設定を確認および／または変更できるようにディス
プレイ上に画像として表示することができる。処理ユニットからＵＩを生成することによ
り、汎用テレビまたはモニタ上にビデオ画像を表示できる。
【００５１】
　図１に示すように、一部の実施形態は、移動性が高く、一般に入手可能な装置との互換
性が高い医療用ボアスコープシステムを備え得る。例えば、専用の処理スタックを含むカ
スタマイズされた医用室を必要とするのとは対照的に、図１に示す医療用ボアスコープシ
ステムの実装形態は、標準のテレビディスプレイと通信することができ、必要とするのは
、小型で容易に携帯できる処理用のドングルだけである。従って、当業者であれば、高価
で重量のある機器に容易にアクセスできない医療貧困地域および野戦病院に、このような
システムが提供し得る利益を理解するはずである。
【００５２】
　一部の実施形態では、腹腔鏡は、外部光源に接続しないように構成することができる。
代わりに、腹腔鏡システム１００のための光源が、腹腔鏡１１０内に配置され得る。一部
のこのような実施形態では、光源を腹腔鏡１１０の遠位端に配置して、患者の組織を直接
照らすことができる。一部の実施形態では、ライトパイプまたは光ファイバを使用せずに
照明を提供することができ、その結果、照明システムの複雑さを低減し、光の拡散を回避
できる。
【００５３】
　次の図面を参照すると、図２は、本発明の一実施形態による腹腔鏡システム１００を示
している。図示の腹腔鏡システム１００は、腹腔鏡１１０とドングル１２０とを備える。
図示の腹腔鏡１１０は、ハンドル本体２００に接続されたボアスコープ管２１０をさらに
備える。ハンドル本体２００は、１つ以上の入力コンポーネント２１２ａ、２１２ｂを備
え得る。入力コンポーネント２１２ａ、２１２ｂは、受信した画像データの様々な属性を
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リアルタイムで調整するために、医療従事者により使用され得る。例えば、医療従事者は
、容易にアクセスできるようにハンドル本体２００上に配置されたスライドスイッチまた
はノブ２１２ａ、２１２ｂを使用して、ホワイトバランス、フォーカス、またはズームを
操作することができる。他の実施形態では、腹腔鏡１１０は、ユーザが作動させる機構を
有さず（例えば、ボタンなし）、これにより、洗浄および滅菌のコストおよび複雑さが減
る。本実施形態では、装置の様々な実施態様が、処理ユニットによって制御され得る。
【００５４】
　一部の実施形態では、ハンドル２００は、ユーザが、例えば触感または目視検査によっ
て、装置のどちらの側が上にあり、どちらの側が下にあるかを容易に判断できるようにす
る、形状、特徴または要素を含み得る。例えば、図２の実施形態では、ユーザがハンドル
２００を掴んですぐにおよび／または容易に、どの面が上にあるかを感じることができる
ように、ノッチ２０２が設けられており、所望の向きで画像を提供するのに有用であり得
る。ノッチ２０２が突出部などの別の特徴または要素で置き換えられ得る他の実施形態も
企図される。あるいは、ハンドル２００は、図１１Ａおよび図１１Ｂの実施形態に示され
るような非対称形状を備えるができ、これについては以下により詳細に説明する。このよ
うな形状により、ユーザは、ハンドルを保持し、触覚的な感触のみに基づいて、装置が好
ましい回転方向に保持されているかどうかを判断できる。さらに他の実施形態では、装置
の回転方向を直ちに視覚的に確認できるように、ハンドル２００の一方の側だけに画像、
マーキングなどの可視要素を設けることもできる。外科医または他のユーザが、目視検査
および／または触覚によってハンドルの回転方向を判定することを可能にする、本明細書
で言及される他の要素、特徴、またはコンポーネントに加えて、ノッチ２０２は、いずれ
も、ボアスコープハンドルの回転方向を確認するための手段の例である。
【００５５】
　図示の実施形態では、腹腔鏡１１０は、有線接続を介してドングル１２０と通信する。
図示のように、ドングル１２０は、腹腔鏡１１０と表示装置との間で通信可能に配置され
得る。様々な実施形態では、ドングル１２０は、様々な異なるサイズおよびフォームファ
クタを備え得る。例えば、ドングル１２０は、１６立方インチ以下の体積となる任意の寸
法を含み得る。対照的に、下限については、ドングル１２０は、１立方インチ以上の体積
となる任意の寸法を含み得る。さらに、ドングル１２０は、２立方インチ～１４立方イン
チ、４立方インチ～１２立方インチ、６立方インチ～１０立方インチ、または８立方イン
チ～９立方インチの体積を備え得る。
【００５６】
　上述のように、ドングル１２０は、様々な画像処理タスクを実行するように構成される
処理ユニットを備え得る。例えば、画像処理ユニットは、受信した画像データを、様々な
出力ポート２３０ａ、２３０ｂで読み取り可能なフォーマットへとフォーマットすること
ができる。ドングル１２０はまた、複数の出力装置へ同時にデータを配信できるマルチキ
ャスティングモジュールを備え得る。例えば、ドングル１２０は、医用室の周りの異なる
位置に配置された複数の高解像度のテレビディスプレイに画像データを出力できる。追加
的に、マルチキャストモジュールは、ドングル１２０に配置された複数の異なる出力ポー
トタイプにわたって同時にブロードキャストするように構成されてもよい。例えば、マル
チキャストモジュールは、ＨＤＭＩ（登録商標）出力ポートとＶＧＡ出力ポートとの両方
で同時に画像データを送信できる。このように、複数の異なる表示タイプをドングル１２
０に接続し、ドングル１２０からそれぞれの出力ポートタイプにわたって同じ情報を受信
できる。一部の実施形態では、画像データは、例えば、イーサネット（登録商標）、ＷＩ
ＦＩ、または光ファイバネットワークなどのネットワークを介して同時にユニキャストま
たはマルチキャストされてもよい。
【００５７】
　ドングル１２０は、特定の長さのコードを用いて腹腔鏡１１０および／またはディスプ
レイ１３０（図１）に接続されて、コードの絡みを最小にしつつも、ドングルを患者に対
して所望の位置に配置できる。例えば、一部の実施形態では、コードは、ドングルを滅菌
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野の外に配置するように選択される。一部の実施形態では、腹腔鏡とドングルとの間のデ
ータケーブルは、２、４または６フィートより長い、および／または１４、１２もしくは
１０フィート未満である、または上述の範囲内とすることができる。一部の実施形態では
、ドングルは、１４、１０、８、４、２、または１フィート未満のコードでモニタに接続
されてもよい。ドングルは、ドングルが足で踏まれる可能性がある床の上にドングルを置
くのに十分にドングルを保護する保護ケーシング（例えば、ゴム製のケーシング）に入れ
られてもよい。あるいは、ドングルは、ドングルをベッドの支柱に取り付けるためのクリ
ップを備えてもよい。外部装置または要素にドングルを結合するための追加的な代替手段
は、ドングルをモニタに結合するため、またはドングルを標準ラックに取り付けるための
ねじおよび／または取り付けプレートを備えてもよい。
【００５８】
　追加的に、少なくとも１つの実装形態では、ドングル１２０は、ドングル１２０、腹腔
鏡１１０、および／またはディスプレイに電力を供給するように構成された電気コンセン
ト２２０を備えることができる。別の実施形態では、ドングル１２０は、ドングル１２０
および／または腹腔鏡１１０に電力を供給するために使用され得る、図４Ａに示すような
バッテリ１２５などの内蔵電源を備えることができる。一部の実施形態では、バッテリ１
２５は再充電可能であってもよい。さらに、少なくとも１つの実装形態では、ドングル１
２０は、外部装置と通信し、かつ外部装置から電力を受けることができるポート、例えば
コンピュータと通信するＵＳＢポートを備えることができる。
【００５９】
　図３は、腹腔鏡システムの代替的な実施形態を示している。本実装形態では、腹腔鏡シ
ステム１００は、ハンドル本体２００については代替的な形状、入力コンポーネント２１
２ａ、２１２ｂについての代替的な構成、ドングルの代わりにモバイルコンピューティン
グデバイス３００を備える。別の実施形態では、腹腔鏡システム１００は、モバイルコン
ピューティングデバイス３００の代わりに、デスクトップコンピュータと通信できる。
【００６０】
　少なくとも１つの実施形態では、モバイルコンピューティングデバイス３００としては
、タブレットコンピュータ、スマートフォン、またはラップトップコンピュータが挙げら
れる。モバイルコンピューティングデバイス３００は、腹腔鏡システム１００から受信し
た画像データに対して様々な画像処理タスクを実行するように構成され得る。例えば、モ
バイルコンピューティングデバイス３００は、様々な表示機能、画像編集機能、ビデオお
よび画像格納機能、データ共有機能、ならびに他の同様のコンピュータで可能な機能を提
供することができる。追加的に、医療従事者が入力コンポーネント２１２ａ、２１２ｂを
調整する場合、調整は、腹腔鏡システム１００内で行われる必要がある任意の必要な調整
を開始して、医療従事者から受けた調整を実行できる、モバイルコンピューティングデバ
イス３００によって受信されてもよい。
【００６１】
　モバイルコンピューティングデバイス３００は、腹腔鏡システム１００と通信するため
に、カスタムソフトウェアアプリケーションを含み得る。ソフトウェアアプリケーション
は、腹腔鏡システム１００と通信し、様々な腹腔鏡専用機能を提供するように構成され得
る。さらに、ソフトウェアアプリケーションは、モバイルコンピューティングデバイス３
００が受信した画像を遠隔地にストリーミング可能にするストリーミング機能を備えるこ
とができる。このようにして、たとえ医療従事者が遠隔地にいても、医療従事者は仮想的
に腹腔鏡手技に参加できる。
【００６２】
　ここで図４Ａ～図４Ｃを参照すると、図４Ａは、本発明の一実施形態による取り外し可
能なボアスコープ管を有する腹腔鏡の一実装形態を示している。図４Ａに示すシステム１
００は、上記のような、ボアスコープ管２１０と、ハンドル本体２００と、ドングル１２
０とを備える。追加的に、一部の実施形態では、腹腔鏡システム１００は、交換可能なボ
アスコープ２１０を備えることができる。例えば、図４Ａのボアスコープ２１０は、交換
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可能な管部分４００と取り付け点４３０とを含む。特に、図４Ａの交換可能な管部分４０
０は、特定の直径および長さの腹腔鏡管４００を備える。
【００６３】
　図４Ｂおよび図４Ｃは、交換可能な管部分４１０、４２０の様々な実施形態を示してい
る。交換可能な管部分４１０は、図４Ａに示す腹腔鏡管部分４００よりも長く、より細い
寸法の腹腔鏡管部分４１０を含む。図４Ａおよび図４Ｂに示す腹腔鏡管４００、４１０と
は対照的に、図４Ｃは、内視鏡管部分４２０を示している。図４Ｂの腹腔鏡管部分４１０
と図４Ｃの内視鏡管部分４２０との両方とも、同じ取り付け点４３０と連絡できる。
【００６４】
　一部の実施形態では、１つ以上の管部分は、焼灼装置または他の電気メス装置などの他
の装置からのシールドとして働くことができるプラスチックまたはセラミックの材料など
の非導電性材料を含み得る。そのような材料は、管部分全体または管の一部を構成し得る
。一部の実施形態では、別の管の上にシールド管を同心円状に配置することができる。一
部の実施形態では、ファラデーケージなどの他のシールド技術／特徴が、非導電性管また
は管部分内に組み込まれていてもよいし、さもなければこれに隣接していてもよい。
【００６５】
　従って、一部の実装形態では、医療従事者は、特定の処置の必要性を満たすように、様
々な異なる管部分の中から選択することができる。例えば、図４Ａに示すようなボアスコ
ープシステムの一実施形態は、様々な異なるボアスコープの長さ、直径、剛性、材料の種
類（例えば、スチール、プラスチックなど）、および／または腹腔鏡に組み込まれる手術
用器具を要する腹腔鏡手技を行うことができる。少なくとも１つの実装形態では、腹腔鏡
管部分はまた、特定の腹腔鏡管部分が硬質でありながら、他の部分が大きな可撓性を有す
るように、種々の異なるレベルの変形可能性で利用可能であり得る。
【００６６】
　同様に、一部の実装形態は、異なるボアスコープ属性を同様に必要とする様々な異なる
内視鏡手技を実行することができる。例えば、一部の実施形態および実装形態では、乳児
、小児、および／または成人のためにサイズ設定された内視鏡と共に、単一の医療用ボア
スコープシステムを使用することができる。追加的に、医療従事者が、器具の光学系、器
具に組み込まれた特定の外科用器具、器具に組み込まれた特定のセンサ、器具の寸法、構
成材料、および／または他の類似の特徴および能力に基づいて、特定の内視鏡管を選択で
きるように、個々の内視鏡に様々な異なる特徴および能力を組み込むことができる。
【００６７】
　追加的に、図４Ａ、図４Ｂ、および図４Ｃに開示されているようなボアスコープシステ
ムの実装形態は、個々のボアスコープ部分４００、４１０、４２０も容易に滅菌および洗
浄できるシステムを提供する。例えば、少なくとも１つの実装形態では、新しい滅菌済み
のボアスコープ部分４００、４１０、４２０が手技のたびに使用されるように、ボアスコ
ープ部分４００、４１０、４２０は、各手技の後に使い捨て可能である。別の実施形態で
は、ボアスコープ管部分４００、４１０、４２０は、容易に洗浄および滅菌できるように
取り外し可能である。
【００６８】
　図４Ａは、ハンドル本体２００から延びる取り付け点４３０を示しているが、少なくと
も１つの実装形態では、ボアスコープ管部分４００、４１０、４２０は、ハンドル本体２
００に交換可能に直接接続する。いずれの場合でも、取り付け点４３０は、取り付け点の
どの部分も非滅菌表面と接触しないように配置され得る。このようにして、接点４３０お
よびハンドル本体２００は、ボアスコープ管部分４００、４１０、４２０と同じレベルの
滅菌を必要としなくてもよい。
【００６９】
　さらに、少なくとも１つの実装形態では、ボアスコープ管部分４００、４１０、４２０
は、ボアスコープ管部分４００、４１０、４２０がハンドル本体２００から取り外せない
ように、単一構造に一体化される。この場合、ハンドル本体２００は、ドングル１２０に
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交換可能に接続することができる。このように、様々なタイプの腹腔鏡および内視鏡は、
それぞれのハンドル本体２００を含めて、単一のドングル１２０に交換可能に接続するこ
とができる。
【００７０】
　図５は、別の実施形態による、ハンドル本体に接続された交換可能なボアスコープ管の
実装形態を示している。特に、図５は、ピンラッチ接続５００を介して接続されているボ
アスコープ管２１０とハンドル本体２００とを示している。ピンラッチ接続５００は、ボ
アスコープ管２１０の本体から延びる１つ以上のピン５１０を備えることができる。１つ
以上のピン５１０は、ハンドル本体２００の受け穴５３０内に形成された１つ以上のラッ
チ５２０が受けることができる。１つ以上のピン５１０と１つ以上のラッチ５２０とは、
１つ以上のピン５１０のそれぞれを受けることができるのが、特定のラッチ５２０だけで
あり、従って、ボアスコープ管２１０は、ハンドル本体２００に対して特定の向きとなる
ことが必要になるように、間隔を空けて配置されてもよい。
【００７１】
　様々な別の実施形態は、ピンラッチ接続５００以外のコネクタを備え得る。例えば、ボ
アスコープ管２１０とハンドル本体２００とは、ねじ接続、クランプ接続、圧入嵌め接続
、またはその他の一般的な接続タイプによって接続できる。少なくとも１つの実装形態で
は、接続タイプによって、ボアスコープ管２１０とハンドル本体２００との間の回転運動
を制限することが望ましい場合がある。これは、使用中にボアスコープ管２１０がハンド
ル本体２００から外れることを防止するために必要であり得る。
【００７２】
　少なくとも１つの実装形態では、ボアスコープ管２１０はまた、ボアスコープ管２１０
の底部の周りに配置された電気的接続点５４０を備え得る。電気的接続点５４０は、ハン
ドル本体２００から電力を受け、ボアスコープ管２１０内の器具とハンドル本体２００内
のコンポーネントとの間の通信経路を提供するように構成できる。電気的接続点５４０は
、ボアスコープ管２１０の底部円周の周囲に配置された導電性接続パッドとして示されて
いるが、他の実装形態では、電気的接続点５４０は、ボアスコープ管２１０がハンドル本
体２００に接触する任意の場所に配置することができる。追加的に、電気的接続点５４０
は、ピンソケット接続、磁気接続、誘導接続、およびその他の一般的な接続タイプを含み
得る。同様に、光ファイバまたは他の何らかの通信媒体が使用される場合、適切な接続点
をボアスコープ管２１０およびハンドル本体２００に組み込むこともできる。
【００７３】
　図６Ａおよび図６Ｂならびに図７は、別の実施形態によるボアスコープ管の先端６００
の一実施形態を示している。図示の先端６００は、ハンドル本体２００から遠位のボアス
コープ管の部分を含み、患者の中に最初に挿入されるボアスコープの部分である。先端６
００は、１つ以上のＬＥＤライト６１０、イメージセンサ６２０、スルーポート６７０、
および他の医療用ボアスコープコンポーネントを含む様々な特徴を備え得る。少なくとも
１つの実施形態では、１つ以上のＬＥＤ６１０は、様々な異なる色および強度を備え得る
。異なるＬＥＤ６１０は、医療従事者によって個別にアドレス指定可能かつ制御可能であ
ってもよいし、ボアスコープ管内、ハンドル本体２００内、またはドングル１２０内の処
理ユニットによって自動的に制御されてもよい。
【００７４】
　図６Ａおよび図６Ｂは、本発明の一部の実施形態によるボアスコープの先端６００で使
用され得る例示的なコンポーネントを示している。図６Ａは分解図を示し、図６Ｂは断面
図を示している。先端６００は、ハウジング６１４と、レンズアセンブリ６１１と、カバ
ーガラス６３５と、発光ダイオード（ＬＥＤ）６１０と、配線６１６と、スペーサマウン
ト６１７と、イメージセンサ６２０と、プリント回路基板（ＰＣＢ）６４０と、組み付け
ねじ６２３とを含む。センサ６２０は、ＰＣＢ６４０に直接取り付けることができ、ＰＣ
Ｂ６４０は、ＰＣＢ６４０を固定するためにハウジング６１４に取り付けることができる
。レンズアセンブリ６１１は、適切な焦点を提供するためにイメージセンサ６２０から特
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定の距離に取り付けられた光学部品５３０（すなわち、レンズ）を含む。ねじ山６１３に
より、レンズアセンブリ６１１がハウジング６１４に対して移動されて、イメージセンサ
６２０と光学素子５３０との間の間隔６２１を変化させることができる。カバーガラス６
３５は、患者の体内の流体がレンズアセンブリ６１１に接触することを防ぐために、ハウ
ジング６１４に対して密閉されてもよい。カバーガラス６３５はまた、レンズアセンブリ
を、（保護されていなければ）レンズを焦点外に動かしてしまうであろう、突き当てから
防ぐことができる。
【００７５】
　イメージセンサ６２０は、カスタムメードのＣＭＯＳセンサ、既製のＣＭＯＳセンサ、
またはその他のデジタル撮像装置を備え得る。追加的に、イメージセンサ６２０は、７２
０ｐ、７２０ｉ、１０８０ｐ、１０８０ｉ、および他の同様の高解像度フォーマットを含
むが、これに限定されない様々な異なる解像度で、画像およびビデオを取り込むように構
成できる。イメージセンサ６２０はまた、０．８μｍ、１μｍ、もしくは２μｍより大き
く、および／または４μｍ、３μｍ、２μｍより小さい画素サイズ、または前述のより大
きいおよびより小さいサイズのいずれかの範囲内の画素サイズを含み得る。
【００７６】
　ＬＥＤ６１０は、ハウジング６１４に取り付けられ得る。好ましい実施形態では、ＬＥ
Ｄ６１０は、光のトンネリングを最小化するために、ハウジング６１４の端部と本質的に
同一平面に取り付けられる。ＬＥＤ６１０は、ＬＥＤ６１０をハウジング６１４と同一平
面に配置することを助けるために、ＰＣＢ６４０から離して取り付けてもよい。例えば、
ＬＥＤ６１０は、ハウジング６１４の端部から３ｍｍ、２ｍｍ、または１ｍｍ以内とする
ことができる。ＬＥＤ６１０に電力を供給するためにワイヤ６１６を使用して、ＰＣＢ６
４０から離したＬＥＤ６１０の取り付けを実現できる。ＬＥＤ６１０は、光学的に純粋な
エポキシまたは他の適切な方法を用いてハウジング６１４に取り付けられ得る。ＬＥＤ６
１０上にカバーガラスを使用することもできる（図示せず）。
【００７７】
　一部の実施形態では、ＬＥＤ６１０をＰＣＢ６４０に取り付けることができ、ライトガ
イドを使用して、先端６００の遠位端にある開口部に光を導くことができる。一実施形態
では、ライトガイドは、２０ｃｍ、１０ｃｍ、５ｃｍ、または２ｃｍ未満であり得る。Ｌ
ＥＤ６１０は、先端６００に配置することが好ましいが、ライトパイプの使用により、ボ
アスコープ管内のまたはボアスコープのハンドル内の中間位置に配置されてもよい。しか
しながら、ＬＥＤ６１０は、光源へ外部ケーブルを取り付ける必要がないように、ボアス
コープ内に配置される。ＬＥＤ６１０をボアスコープ内に配置することにより、光が移動
しなければならない距離が最小限に抑えられ、異なる発光スペクトルを有する光源が取り
付けられる可能性が排除される。次いで、ボアスコープ内に埋め込まれたＬＥＤ６１０は
、製造時にホワイトバランス調整されて、ユーザからの入力が最小限であるかまたは全く
ない状態で適切な組織の色が保証され得る。
【００７８】
　ＬＥＤ６１０を取り囲むハウジング６１４の部分は、イメージセンサ６２０への横方向
の露光からＬＥＤ６１０を光学的に隔離するために使用される。例えば、ＬＥＤ６１０は
、カバーガラス６３５から横方向に隔離されている。この隔離は、光が組織から反射され
る前に、カバーガラス６３５またはイメージセンサ６２０に拡散または反射するのを防止
する。ＬＥＤ６１０とイメージセンサ６２０とが密接しているため、この隔離は、使用可
能な信号雑音比を達成するために重要である。ＬＥＤ６１０は、イメージセンサ６２０の
遠位に取り付けられることが好ましく、カバーガラス６３５の遠位に取り付けられること
がさらに好ましい。
【００７９】
　少なくとも１つの実装形態では、ＬＥＤ６１０およびイメージセンサ６２０は、共通の
プリント回路基板６４０に取り付けることができる。ＬＥＤ６１０およびイメージセンサ
６２０は、１つ以上のワイヤを介してハンドル本体２００と通信できる。追加的に、ＬＥ
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Ｄ６１０およびイメージセンサ６２０は、複数のワイヤを介して電力を受けることができ
る。好ましい実施形態では、イメージセンサ６２０および／またはＰＣＢ６４０は、画素
データを事前処理し、比較的大きな距離（例えば、５０、７５、または１００ｃｍを超え
る）にわたって送信され得る直列化データストリームを出力できる。好ましい実施形態で
は、先端６００から出力される画像データは、ＭＩＰＩまたはＬＶＤＳインターフェース
から直列化されたデータである。画像データは、少なくとも８ビットまたは少なくとも１
２ビットであってもよく、データは、ＲＧＢデータまたはベイヤーデータであってもよい
。
【００８０】
　本発明の様々な実施形態は、様々な光学構成を提供できる。例えば、少なくとも１つの
実施形態では、光学系は、光学系が高い被写界深度を含むように、小さな開口を有する固
定ゼロ度レンズ６３０として構成することができる。追加的に、光学系は、多くの従来の
ＣＭＯＳ光学系に典型的な１ｍの代わりに１０ｃｍで焦点を合わせるように構成すること
ができる。特に、光学系は、約１５ｍｍの前方被写界深度および約１００ｍｍの後方被写
界深度を有する約９０度の視野を含み得る。
【００８１】
　追加的に、少なくとも１つの実施形態では、光学系は、魚眼レンズまたは広角レンズを
含み得る。このような実施形態では、ドングル１２０はまた、レンズからの歪みの少なく
とも一部が最終的な画像から除去されるように、広角レンズまたは魚眼レンズから受け取
られた画像を平滑化するように構成された画像処理コンポーネントを備え得る。少なくと
も１つの実施形態では、医療従事者が所望の光学特性に基づいて特定のボアスコープ管を
選択できるように、交換可能なボアスコープ管が様々な異なる光学系で利用可能である。
【００８２】
　少なくとも１つの実装形態では、ボアスコープは、少なくとも３０ｃｍ、５０ｃｍ、も
しくは７０ｃｍで、および／または１２０ｃｍ、１００ｃｍ、もしくは９０ｃｍ未満の範
囲に及ぶ、ならびに／または上述の範囲内である被写界深度を有する固定レンズを有する
。焦点範囲の下限は、２０ｃｍ、１５ｃｍ、１０ｃｍ、または５ｃｍ未満であってよく、
焦点範囲の上限は、５０ｃｍ、７０ｍｍ、９０ｃｍ、または１１０ｃｍより大きくてもよ
い。本開示の目的のために、レンズは、レンズが２ピクセル未満のスポットサイズを生成
する場合、焦点が合っているとみなされ得る。
【００８３】
　レンズのＦ値は、選択された被写界深度で十分な光を提供するように選択される。レン
ズは、２．５、３．５、５．５、７．５、または１０以上のＦ値を有し得る。
【００８４】
　図６および図７は、角度が０度のスコープを示す。しかしながら、レンズはまた、角度
の付いた（すなわち、ボアスコープ管の軸線に対して）レンズを有していてもよい。レン
ズの角度は、１５度、２５度、もしくは４５度以上、および／または６５度、５０度、も
しくは３５度以下であってもよい。視野の角度は、６０度、７５度、もしくは９０度より
も大きい、および／または１１０度、１００度、もしくは９０度未満、または上述の範囲
内であってもよい。一実施形態では、光学系は、約２ｍｍの焦点距離と約２．４のＦ値と
を含み得る。
【００８５】
　一部の実施形態では、ユーザがスコープを回転させている際に、ソフトウェアによる画
像回転を使用して、ディスプレイ上で画像の好ましい向きを維持することができる。一部
のそのような実施形態では、システムおよび／または装置は、ハンドル上のダイヤルなど
によって、装置上で画像の回転を制御できるように構成され得る。一部の実施形態では、
所望の画像の向き／回転を容易にするために、加速度計などの１つ以上の回転、向き、お
よび／または傾斜のセンサを設けることができる。
【００８６】
　図７は、イメージセンサ６２０の円周に３つのＬＥＤを有する実施形態を示している。
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スルーポート６７０は、医療用ボアスコープ管の長さを少なくとも部分的に上方に延びる
通路を備え得る。少なくとも１つの実施形態では、スルーポート６７０は、医療従事者が
医療器具をスルーポート６７０を通して患者に挿入可能とするように構成され得る。例え
ば、医療従事者は、ボアスコープによって識別された特定の組織を生検のために除去する
ことができるように、スルーポート６７０を通して生検用器具を挿入できる。
【００８７】
　一部の実施形態では、医療従事者の患者内視野に影響を及ぼす様々な光学系を提供する
ことに加えて、医療用ボアスコープは、関節運動可能な部分を含み得る。例えば、図８は
、関節運動可能な先端を有する腹腔鏡の別の実施形態を示している。具体的には、ボアス
コープ管２１０は、先端６００がボアスコープ管２１０に平行な方向以外の方向に向くこ
とができるようにする関節点８００を含む。少なくとも１つの実装形態では、関節点８０
０は、ボアスコープ管２１０に対して任意の方向に最大９０度まで関節運動できる。この
ように、先端６００は、関節点８００から半径方向外側に延びる完全な半球内で動くこと
ができる。
【００８８】
　先端６００の関節運動を制御するために様々な異なるスキームを使用することができる
が、例示的なスキームとして、１つ以上のスライダ８１０をハンドル本体２００に沿って
配置することができる。少なくとも１つの実施形態では、スライダ（複数可）８１０は、
医療用ボアスコープを介して受信した画像の様々な属性を操作することができる１つ以上
の入力コンポーネント２１２ａ、２１２ｂの近くに配置され得る。スライダ８１０のそれ
ぞれは、単一のそれぞれの軸に沿って関節点８００を関節運動させるように構成すること
ができる。そうして、スライダ８１０の組み合わせを使用する一部の実施形態で、医療従
事者は、関節点８００から外側に延びる半球に沿った任意の点と合うように先端６００を
配置できる。
【００８９】
　患者内でボアスコープの先端６００の関節運動を制御することにより、医療従事者は、
患者内の様々な表面をより容易に見ることができる。これは、さもなければ視野が先端６
００から直接前方に制限され得る固定レンズシステムにおいて特定の利益をもたらすこと
ができる。
【００９０】
　従って、図１から図８および対応する文章は、交換可能なボアスコープ管と、ボアスコ
ープ管の先端内にあるデジタルイメージセンサと、を備える、医療用ボアスコープを利用
するための１つ以上の方法、システム、および／または装置を例示、さもなければ説明し
ている。当業者であれば、本発明の実装形態が、特定の結果を実現するための１つ以上の
動作またはステップを含む方法に関して説明することもできることを理解するはずである
。例えば、図９は、医療用ボアスコープ器具から受信した画像データを処理するための方
法における一連の動作の流れ図を示している。以下、図１から図８に示したコンポーネン
トおよびモジュールに関連して、図９の動作／ステップを説明する。
【００９１】
　例えば、図９は、医療用ボアスコープ器具から受信した画像データを処理するための方
法を実装するための流れ図を示しており、本方法は、画像データを直列化する動作９００
を含み得る。動作９００は、イメージセンサから受信した画像データを直列化することを
含み、イメージセンサは、医療用ボアスコープ管の第１の端部に配置されている。例えば
、図６Ａは、イメージセンサ６２０を備える医療用ボアスコープ管２１０の先端６００を
示している。イメージセンサ６２０を介して受信した情報は、医療用ボアスコープ管２１
０を経て送信される前に直列化される。
【００９２】
　図９はまた、本方法が、画像データを送信する動作９１０を含み得ることを示している
。動作９１０は、医療用ボアスコープ管を経て医療用ボアスコープ管の第２の端部に直列
化した画像データを送信するステップを含む。例えば、図６Ａは、医療用ボアスコープ管
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２１０の第２の端部にイメージセンサを接続する電気通信経路を示している。
【００９３】
　追加的に、図９は、本方法が、画像データを非直列化する動作９２０を含み得ることを
示している。動作９２０は、イメージプロセッサで画像データを非直列化することを含む
ことができ、イメージプロセッサは、イメージセンサと通信するドングル内に配置される
。例えば、図２は、腹腔鏡１１０と通信するドングル１２０を示している。ドングル１２
０は、イメージセンサ６２０から送信されたデータを受信し、受信したデータを非直列化
するイメージプロセッサを備える。
【００９４】
　図９はまた、本方法が、色を補間する動作９３０を含み得ることを示している。動作９
３０は、イメージプロセッサを使用して画像データから色を補間することを含む。例えば
、図２は、腹腔鏡１１０と通信するドングル１２０を示している。ドングル１２０は、イ
メージセンサ６２０から受信した画像データから色情報を補間するように構成されたイメ
ージプロセッサを備える。
【００９５】
　加えて、図９は、本方法が、彩度を補正する動作９４０を含み得ることを示している。
動作９４０は、イメージプロセッサを使用して彩度を補正することを含む。例えば、図２
は、腹腔鏡１１０と通信するドングルを示している。ドングル１２０は、イメージセンサ
６２０から受信した画像データ内の彩度を補正するように構成されたイメージプロセッサ
を備える。
【００９６】
　図９はまた、本方法が、ノイズをフィルタリングして除去する動作９５０を含み得るこ
とを示している。動作９５０は、イメージプロセッサを使用して画像データからノイズを
フィルタリングして除去することを含み得る。例えば、図２は、腹腔鏡１１０と通信する
ドングルを示している。ドングル１２０は、イメージセンサ６２０から受信した画像デー
タのノイズをフィルタリングして除去するように構成されたイメージプロセッサを備える
。
【００９７】
　さらに、図９は、本方法が、画像をガンマ符号化する動作９６０を含み得ることを示し
ている。動作９６０は、イメージプロセッサを使用して画像データをガンマ符号化するこ
とを含み得る。例えば、図２は、腹腔鏡１１０と通信するドングルを示している。ドング
ルは、イメージセンサ６２０から受信した画像データをガンマ符号化するように構成され
たイメージプロセッサを備え得る。
【００９８】
　さらにまた、図９は、本方法が、画像データを変換する動作９７０を含み得ることを示
している。動作９７０は、画像データをＲＧＢからＹＵＶに変換することを含み得る。例
えば、図２は、腹腔鏡１１０と通信するドングルを示している。ドングルは、イメージセ
ンサ６２０から受信したＲＧＢデータをＹＵＶデータに変換するように構成されたイメー
ジプロセッサを備え得る。
【００９９】
　図９に示す実装形態に加えて、少なくとも１つの実装形態では、ドングル１２０内に配
置されたイメージプロセッサを使用してデータを処理する代わりに、データをイメージセ
ンサからタブレットなどのモバイルコンピューティングデバイスに送信できる。本実施形
態では、タブレットを使用して、必要な画像処理および画像表示を行うことができる。
【０１００】
　図１０Ａおよび図１０Ｂは、ボアスコープ管の先端内に配置されるように、および／ま
たはボアスコープ管の先端を形成するように構成された先端アセンブリ１０００の別の実
施形態の分解図である。図示の実施形態では、先端アセンブリ１０００は、ハウジング１
０１４の内部カラー１０２２を挿入することによって、管の遠位端に挿入されるように構
成される。当然のことながら、ボアスコープ管の外側にアセンブリ１０００を挿入するこ
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と、またはボアスコープ管の遠位端にアセンブリ１０００を結合することなど、様々な代
替的実施形態が企図される。
【０１０１】
　先端アセンブリ６００と同様に、先端アセンブリ１０００は、ハンドル本体２００など
のハンドル本体に結合されてもよく、典型的には、最初に患者に挿入されるボアスコープ
の部分を含むであろう。先端アセンブリ１０００は、ＬＥＤライトなどの１つ以上の光源
１０１０、１つ以上のイメージセンサ１０２０、および／または他の医療用ボアスコープ
コンポーネントを備える。光源１０１０は、医療従事者によって手動で制御可能であって
もよいし、ボアスコープ管、ハンドル本体、ドングル、および／または携帯電話もしくは
タブレットコンピュータなどのモバイル汎用コンピューティングデバイス内の処理ユニッ
トによって自動的に制御されてもよい。
【０１０２】
　先端アセンブリ１０００は、プリント回路基板（ＰＣＢ）１０４０をさらに備える。イ
メージセンサ（複数可）１０２０は、ＰＣＢ１０４０と直接結合することができる。しか
しながら、光源（複数可）１０１０は、ＰＣＢ１０４０から間隔を空けて配置され得る。
より詳細には、光源（複数可）１０１０は、ＰＣＢ１０４０から光源（複数可）１０１０
を物理的に分離する、および／または先端の遠位端により近くに光源（複数可）１０１０
を配置するように構成されたスペーサマウント１０１７上に配置され得る。一部の好まし
い実施形態では、光源（複数可）１０１０は、ハウジング１０１４の遠位端および／また
は先端アセンブリ１０００自体と同一平面になるように、または少なくとも実質的に同一
平面になるように配置され得る。これは、陰影効果を防止したり、あるいは、より良い画
像を作成したりするのに役立ち得る。よって、図示の実施形態では、光源／ＬＥＤ１０１
０は、ハウジング１０１４内に形成された空洞１０１９（図１０Ｂ参照）内に配置される
。空洞１０１９を画定するハウジング１０１４の周囲は、先端アセンブリ１０００の遠位
端と同一平面にあり得る。
【０１０３】
　先端アセンブリ１０００は、レンズアセンブリ１０１１と、カバーガラス１０３５と、
アセンブリ１０００の様々なコンポーネントを所定の位置に固定するために使用され得る
締結具１０１８および１０２３などの１つ以上の締結具とをさらに備える。１つ以上のレ
ンズまたは他の光学部品を、レンズアセンブリ１０１１内に形成されたレンズ空洞１０１
２内に配置して、イメージセンサ１０２０に所望のフォーカスを提供することができる。
レンズアセンブリ１０１１は、ハウジング１０１４内に形成されたレンズハウジング空洞
１０１５内に配置することができる。一部の実施形態では、イメージセンサ１０２０とレ
ンズアセンブリ１０１１内のレンズとの間の間隔を変えるために、アセンブリ６００にお
けるねじ山６１３のようなねじ山を設けることにより、レンズアセンブリ１０１１がハウ
ジング１０１４に対して移動できるようにし得る。
【０１０４】
　カバーガラス１０３５は、流体がレンズアセンブリ１０１１に接触するのを、または、
さもなければ先端アセンブリ１０００に入ることを防ぐためにハウジング１０１４に対し
て密閉されてもよく、保護機能を果たしてもよい。図示の実施形態では、カバーガラス１
０３５は、光源／ＬＥＤ１０１０は覆わずに、（レンズアセンブリ１０１１内の）レンズ
およびその関連イメージセンサ１０２０を覆うように特に構成される。これは、光源／Ｌ
ＥＤ１０１０からの反射光がイメージセンサ１０２０に入り、結果として生じる画像をぼ
かすのを避けるために有用であり得る。
【０１０５】
　光源／ＬＥＤ１０１０を取り囲むハウジング１０１４の部分は、イメージセンサ１０２
０への横方向の露光から光源／ＬＥＤ１０１０を光学的に隔離するために使用することが
できる。例えば、上述のように、光源／ＬＥＤ１０１０は、カバーガラス１０３５から隔
離され、組織から光が反射される前に、光がイメージセンサ１０２０へと反射するのを防
止する。加えて、これも上述のように、光源／ＬＥＤは、画質をさらに改善するためには
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、イメージセンサ１０２０が取り付けられ得るＰＣＢ１０４０から離れて設置されること
が好ましい。一部の実施形態では、光源／ＬＥＤ１０１０は、イメージセンサ１０２０に
対して遠位に配置され、カバーガラス１０３５に対しても遠位に配置され得る。しかしな
がら、他の実施形態では、光源／ＬＥＤ１０１０は、カバーガラス１０３５と同一平面上
に配置されてもよいし、カバーガラス１０３５に対して陥凹して／近位に配置されてもよ
い。
【０１０６】
　よって、図示の実施形態は、一方はレンズおよび／またはイメージセンサ１０２０（カ
バーガラス１０３５）を覆い、他方は光源／ＬＥＤ１０１０を覆う、互いに物理的に分離
された２つの透明な媒体を含む。図示の実施形態では、光源／ＬＥＤ１０１０を覆う透明
な媒体は、光源／ＬＥＤ１０１０を包むエポキシを含み得る。しかしながら、別個の透明
なカバーが、ハウジング１０１４の遠位端と同一平面上にある空洞１０１９の遠位端など
、光源／ＬＥＤ１０１０の遠位に配置される、他の実施形態も企図される。光源／ＬＥＤ
１０１０が、アセンブリ１０００の外面に隣接して密閉され、透明な光源カバーが不要で
ある、さらに他の実施形態が企図される。しかしながら、どのようなカバーが使用されて
も、上述のように、反射のぼけを避けるために、光源とレンズ／イメージセンサとの両方
に広がらないことが好ましい。
【０１０７】
　イメージセンサ１０２０は、ＣＭＯＳセンサまたは当業者に入手可能なその他のイメー
ジセンサを含むことができ、７２０ｐ、７２０ｉ、１０８０ｐ、１０８０ｉ、および他の
同様の高解像度フォーマットを含むが、これに限定されない様々な異なる解像度で、画像
および／またはビデオを取り込むように構成できる。
【０１０８】
　上述のように、光源／ＬＥＤ１０１０は、ハウジング１０１４に取り付けられてもよい
。好ましい実施形態では、光源／ＬＥＤ１０１０は、光のトンネリングを最小限にするよ
うに、（一部の実施形態では、アセンブリ１０００の端部と一致してもよい）ハウジング
１０１４の端部と同一平面に、または少なくとも実質的に同一平面に取り付けることがで
きる。しかしながら、他の実施形態では、光源／ＬＥＤ１０１０は、ハウジング１０１４
の遠位端および／またはアセンブリ１０００の遠位端から陥凹していても、それを超えて
延びていてもよい。
【０１０９】
　一部の実施形態では、光源／ＬＥＤ１０１０およびイメージセンサ１０２０は、同じＰ
ＣＢ１０４０に結合されてもよい。このような実施形態では、上述のように、光源／ＬＥ
Ｄ１０１０をＰＣＢ１０４０から物理的に分離することが依然として有用であり得る。し
かしながら、他の実施形態では、光源／ＬＥＤ１０１０およびイメージセンサ１０２０に
異なるＰＣＢを設けることができる。例えば、一部の実施形態では、スペーサマウント１
０１７は、光源／ＬＥＤ１０１０およびイメージセンサ１０２０が別個のＰＣＢに電気的
に結合されるように、追加的または代替的にＰＣＢを備え得る。そのような実施形態では
、スペーサマウント１０１７は、ＰＣＢと、イメージセンサ１０２０が配置され得る他の
ＰＣＢ１０４０から間隔を空けて光源／ＬＥＤ１０１０を配置するための手段との両方と
しての役割を果たすことができる。
【０１１０】
　スペーサマウント／ＰＣＢ１０１７および／またはＰＣＢ１０４０などのＰＣＢのうち
の１つ以上は、装置の使用期間および／または使用回数を記録するように構成され得る、
フラッシュメモリコンポーネント１０４２または他の不揮発性メモリコンポーネントなど
の、コンポーネントを含み得る。この特徴は、事前に設定された回数または時間の期間を
超える、装置の使い捨てコンポーネント（一部の実施形態では、画像処理のためのドング
ル以外のボアスコープ装置全体）の使用を防止する、または少なくとも抑制するために使
用され得る。
【０１１１】
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　よって、例えば、一部の実施形態では、メモリコンポーネントが、装置に関連付けられ
たサイクルのオン／オフを格納するように構成されてもよく、閾値の使用回数を検出した
場合に、コマンドを送信して、装置の動作を無効にさせる、またはさもなければ装置の使
用を制限するように構成され得る。同様に、他の実施形態では、メモリコンポーネントは
、装置がオンである、および／または動作している時間の期間を追跡および／または記録
するように構成されてもよい。装置は、閾値の使用時間の期間を検出するとコマンドを受
信し、装置の動作を無効にしたり、さもなければ装置の使用を制限したりするように構成
することができる。
【０１１２】
　一部の実施形態では、閾値は１回限りの使用であってもよい。換言すれば、一部の実施
形態は、単一の手技における装置の使用を可能にするように特に構成することができ、そ
して、さらなる使用の試みを排除する、または少なくとも抑制することができる。
【０１１３】
　代替的な実施形態では、メモリコンポーネントは、先端アセンブリ１０００内の他の場
所、またはボアスコープ装置内の他の場所に配置されてもよい。一部の実施形態では、先
端アセンブリは、使用回数および／または使用期間の指示を提供するために、スマートチ
ップ、電子カウンタ、または時間ベースのロックアウトを含み得る。次いで、このような
データは、フラッシュメモリコンポーネントまたは先端アセンブリ内のＰＣＢ上にある他
の不揮発性メモリコンポーネントなどの先端アセンブリに格納されてもよい。
【０１１４】
　閾値の使用回数および／もしくは使用期間を検出するための方法のステップ、ならびに
／または閾値を検出したときに装置の動作を無効にする、またはさもなければ使用を制限
するための方法のステップは、先端／装置または代替的にドングルもしくは汎用モバイル
コンピューティングデバイスに配置された非一時的機械可読媒体に格納された機械可読命
令を使用して実装され得る。
【０１１５】
　一部の実施形態では、ドングルは、閾値を超える使用条件などの特定の条件を受信およ
び／または検出したことに応じて、ボアスコープの使用を制限するように構成されてもよ
い。よって、一部の実施形態では、ドングルは、ボアスコープに照会するように構成され
てもよく、例えば、ボアスコープ装置の閾値の使用期間および閾値の使用回数のうちの少
なくとも１つが超過されたことを検出または判定したことに応じて、ボアスコープを無効
にする、警告音を出す、視覚的警告を出す、および／または警告信号を送信して、ボアス
コープのさらなる使用を禁止または防止するように試みることができる。
【０１１６】
　一部の実施形態では、使用データは、ボアスコープ装置自体内の代わりに、またはそれ
に加えて、ドングルに格納されてもよい。よって、ドングルは、時間数、パワーサイクル
数、タイムスタンプなどの使用データをボアスコープから受信するように構成されてもよ
く、あるいは、そのデータの一部または全部を自体で検出するように構成されてもよい。
例えば、一部の実施形態では、電源投入またはパワーサイクルを検出し、タイマーまたは
クロックを開始するように、ドングルを構成することができる。電源オフまたは第２のパ
ワーサイクルを検出すると、タイマー／クロックを停止するように、ドングルを構成する
ことができる。このようにして、ボアスコープ自体にデータを格納する必要はなく、その
結果、特に使い捨ての医療用ボアスコープ装置について、コストを制限し得る。
【０１１７】
　この使用データは、生成されたのがボアスコープでもドングルでも、記録保持のために
単純に格納されてもよく、あるいは、上記のように、閾値条件を検出する場合など、１つ
以上の動作をもたらすように構成されてもよい。
【０１１８】
　一部の実施形態では、代替的または追加的に、ＰＣＢ１０４０および／またはさもなけ
れば先端アセンブリ１０００に、他の命令、設定またはデータを格納することができる。
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例えば、一部の実施形態では、ズーム設定、照明設定、画像処理設定、または他の同様の
設定もしくはデータは、ＰＣＢ１０４０上に配置された非一時的メモリおよび／または先
端アセンブリ１０００に格納され得る。このようなデータは、追加的または代替的に、先
端アセンブリ１０００および／またはボアスコープの１つ以上の他のコンポーネントが１
回の使用もしくは制限された使用回数の後に廃棄され得るように、先端アセンブリ１００
０と取り外し可能に結合されるように構成され得るドングルに格納されてもよい。
【０１１９】
　図１１Ａおよび図１１Ｂは、代替的な実施形態によるボアスコープシステム用のハンド
ル本体１１００を示している。ハンドル本体１１００は、そこからボアスコープ管が延び
得る遠位端１１０２を備える。ハンドル本体１１００は、そこから１つ以上のワイヤが延
び得る近位端１１０４をさらに備える。上述のように、このようなワイヤは、一部の実施
形態では、ドングルおよび／またはモバイルコンピューティングデバイスと結合され得る
。
【０１２０】
　遠位端１１０２のポート１１０６は、ボアスコープ管を受けるように構成され得る。一
部の実施形態では、ボアスコープ管は、ポート１１０６に取り外し可能に結合され得る。
あるいは、ボアスコープ管は、ポート１１０６でハンドル本体１１００に永続的に固定さ
れ得る。同様に、近位端１１０４において、イメージングデータをドングル、コンピュー
ティングデバイス、および／またはディスプレイに配信するために、１つ以上のワイヤが
内部に延びることができる、別のポート１１０８が設けられてもよい。
【０１２１】
　ハンドル本体１１００は、近位端１１０４に隣接する狭窄ステム１１１０をさらに備え
、これにより、ユーザは、手技中にハンドル本体１１００が所望の回転方向にあることを
触覚的または視覚的のどちらかの確認によって確認することができる。狭窄ステム１１１
０はまた、ハンドル本体１１００の底面に凹部１１１５を部分的に画定する。凹部１１１
５はまた、手技中にハンドル本体１１００が所望の回転方向にあることを触覚的または視
覚的のどちらかの確認によって確認する能力を提供する。使用の際、外科医／ユーザは、
使用中凹部１１１５内で静止している、最も典型的には小指および／または薬指などのユ
ーザの指のうちの１つ以上を用いてハンドル本体１１００を保持することが予想される。
よって、凹部１１１５および／または狭窄ステム１１１０は、ボアスコープハンドルの回
転方向を確認するための手段の追加的な例である。
【０１２２】
　一部の実施形態では、ドングルおよび／または先端アセンブリ１０００などのボアスコ
ープを使用して、規制上の記録保持、インシデント報告、または一般的な記録保持に有用
であり得るデータを格納することができる。換言すれば、ドングルおよび／またはボアス
コープは、航空業界の「ブラックボックス」と同様に機能するように構成され得る。より
具体的には、一部の実施形態では、使用データは、医療処置中に医療用ボアスコープから
取得され、ボアスコープ装置自体またはドングルのどちらかに格納されて、後で、医療処
置中の医療用ボアスコープの使用に関する情報を取得するためにアクセスできるようにさ
れてもよい。このような情報により、規制機関、裁判所などが、特定の手技中に何が起こ
ったのか、および／または何時であったのかを判断できる。または、そのような情報は、
社内／院内の記録保持の目的で単純に使用できる。一部の実施形態では、１つ以上のイベ
ントおよび医療処置を行うために使用される装置の状況をより良く取得および格納できる
ように、使用データは、時間データおよび／または型式／装置識別データなどの他のデー
タと相互に関連付けされ得る。ドングルは、格納されたデータと特定の手技を行うために
使用された装置との間のリンクを維持しながら、取り外されて他のボアスコープと共に使
用されるので、型式／装置識別データを提供することは、ブラックボックスデータを格納
するためにドングルが使用される実施形態に関連して特に有用であり得る。
【０１２３】
　このような使用データにより、医療処置の特定の態様を再現できる。一部の実施形態お
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よび実装形態では、使用データは、例えば、医療処置の期間、医療処置中に予想外の事象
によってトリガされる画像などの医療処置に関連付けられた画像、医療処置に関連付けら
れたタイムスタンプ、医療処置に関連付けられた温度測定値、ボアスコープの向き、ボア
スコープの位置、医療処置中のボアスコープのピーク速度などのボアスコープの速度、お
よび医療用ボアスコープに関連付けられたパワーサイクルカウンタのうちの１つ以上を含
み得る。
【０１２４】
　代替的または追加的に、パラメータおよび／または較正データは、使用データとは別個
にまたは使用データと共にのいずれかで、ドングルおよび／またはボアスコープ装置に格
納され、および／またはドングルおよび／または別の装置に送信され得る。例えば、一部
の実施形態および実装形態では、例えば、医療用ボアスコープに関連付けられたシリアル
番号または型番などの型式識別データを格納してもよい。一部のそのような実施形態では
、型式識別データは、例えば、装置の先端にあるメモリコンポーネント内など、ボアスコ
ープ装置内に格納することができる。次いで、そのようなデータにより、検出された特定
のボアスコープに従って、ドングルがボアスコープに照会し、動作パラメータおよび／ま
たは制御パラメータを調整できる。このようにして、単一のドングルを様々な異なるスコ
ープと共に使用できる。例えば、ドングルは、スコープがＨＤスコープであるかＳＤスコ
ープであるか、スコープで使用されるレンズのサイズ、光のタイプおよび／または数など
を判定し得る。この情報はまた、その機能に応じてスコープの特定の機能を有効または無
効にするためにも使用できる。
【０１２５】
　一部の実施形態および実装形態では、使用データは、上述の「ブラックボックス」の目
的のためにのみ使用され得る。他の実施形態および実装形態では、型式識別データのみが
取得および格納され得る。あるいは、使用データは、ブラックボックスの目的に加えて、
またはブラックボックスの目的の代わりに、異なる目的のために取得および使用すること
ができる。例えば、使用データは、本明細書の別の箇所で説明したように、装置の使用期
間および／または使用回数を制限するために使用され得る。一部のこのような実施形態で
は、使用データは、ボアスコープの１つ以上の部分の使い捨てを強制／制御するために使
用され得る。
【０１２６】
　一部の実施形態では、特定のデータは、このようにして、ボアスコープに格納され、装
置の使用をさらに制御／制限するために、ドングルによって照会され得る、および／また
はドングルに送信され得る。例えば、一部の実施形態では、ボアスコープのメモリコンポ
ーネント内には、許容される使用回数、許容される使用期間、および／または許可された
動作設定が格納され、ドングルと結合すると、ドングルによって取得されて、そのような
制御パラメータが強制され得る。一部の実施形態では、制御パラメータの閾値が超過され
たことを検出した場合に、ドングルは、ボアスコープ装置のさらなる動作を無効にする、
または制限するように構成され得る。
【０１２７】
　一部の実施形態および実装形態では、較正データが、ボアスコープ装置および／または
ドングルに格納されてもよい。特定の好ましい実施形態では、そのような較正データは、
ボアスコープ装置の先端に配置され得るメモリコンポーネント上など、ボアスコープ装置
上に格納され、ドングルによって照会され得る、および／またはドングルに送信され得る
。そのような較正データと共に動作し得る他のデータが、ドングルに格納されてもよい。
例えば、一部の実施形態では、ドングルが、集中データベースに照会することなく、特定
のレンズ較正データについてボアスコープに照会し、ボアスコープから受信したレンズデ
ータに従って適切な補正を適用できるように、補正パラメータなどのレンズ較正データが
、ボアスコープおよび／またはドングルに格納され得る。較正データの別の例として、特
定のＬＥＤが部品ごとに十分な変動を有する場合、および／または複数のＬＥＤ製造業者
が特定のボアスコープまたはボアスコープセットに対して使用される場合に、特定のスコ
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ープのＬＥＤの色スペクトルの内容が、スコープ内のメモリコンポーネントに格納され得
るように、ホワイトバランスパラメータが、ボアスコープおよび／またはドングルに格納
され得、そのような一部の実施形態では、そのようなデータは、手技の前に、ボアスコー
プの較正に使用するためにドングルに送信され得る。
【０１２８】
　ボアスコープ１２００の別の実施形態を図１２Ａおよび図１２Ｂに示す。ボアスコープ
１２００は、そこからボアスコープ管１２２０が延びている遠位端１２０２を有するハン
ドルを備える。好ましい実施形態では、ボアスコープ管１２２０は、ポリカーボネートま
たはポリエーテルエーテルケトン（ＰＥＥＫ）などの非導電性材料を含む。これは、装置
の安全性に寄与する、アーク放電の防止などのいくつかの利点を提供し得る。本発明者ら
は、非導電性の管が、管１２２０内で生成された信号との電磁干渉（ＥＭＩ）を防止する
か、または少なくとも低減することができる、望ましい電磁気絶縁を提供し得ることも発
見した。非導電性の管部分を設けることはまた、ＥＭＩ遮蔽を提供するために必要な構成
を単純化できる。
【０１２９】
　ボアスコープ１２００は、近位端１２０４をさらに備える。ボアスコープ１２００は、
ドングルに結合され得るワイヤを備えるのではなく、ボアスコープ１２００のハンドル内
に形成されるポート１２３５に直接挿入され得るドングル１３００を備える。しかしなが
ら、所望であれば他の目的のために、近位端１２０４にポート１２０８を依然として形成
してもよい。
【０１３０】
　ドングル１３００は、メモリ素子１３１０と、上述のように、ボアスコープ１２００の
イメージセンサからの画像データを処理するために使用され得るプロセッサ１３２０とを
さらに備える。ドングル１３００は、ドングル１３００をボアスコープ１２００に結合す
るために使用され得、一部の実施形態では、汎用コンピュータなどの別の装置にドングル
１３００を結合可能とし得るデータポート１３３０をさらに備える。このようにして、上
述のように、使用データなどのボアスコープ１２００から取得されたデータは、メモリ素
子１３１０に格納され、最終的には医療処置後に別のコンピュータに転送され得る。
【０１３１】
　ボアスコープ１２００のハンドルは、近位端１２０４に隣接する狭窄ステム１２１０を
さらに備え、これにより、上述のように、ユーザは、手技中にハンドルが所望の回転方向
にあることを触覚的または視覚的のいずれかの検査によって確認することができる。狭窄
ステム１２１０はまた、ハンドル本体の底面に凹部１２１５を部分的に画定する。凹部１
２１５はまた、手技中にハンドル本体１２００が所望の回転方向にあることを触覚的また
は視覚的のいずれかの検査によって確認する能力を提供する。
【０１３２】
　ボアスコープ管１２２０は、先端１２３０を備える。先端１２３０および／またはボア
スコープ１２００内の別のコンポーネントは、様々な付加的な機能要素を備え得る。要素
のこのような組み合わせの一例が、先端１２３０の拡大図である図１２Ｂに示されている
。先端１２３０は、イメージセンサ１２６０に対して円周状に配置された３つのＬＥＤ１
２４０を含む。先端１２３０は、ボアスコープ管１２２０および／またはボアスコープ１
２００のハンドルの長さの少なくとも一部分まで延び得る、１つ以上のスルーポート１２
７０をさらに備え得る。先端１２３０は、上述のように、１つ以上のレンズ１２５０をさ
らに備え得る。
【０１３３】
　上述のデータ格納／送信の実施態様のうちの１つ以上を容易にするために、先端１２３
０は、メモリ素子１２８０と、１つ以上のセンサ１２８２とをさらに備え得る。使用デー
タなどのデータを収集するのに有用であり得るセンサの例としては、温度センサ、圧力セ
ンサ、インピーダンスセンサ、ジャイロスコープ、タイマー、クロックなどが挙げられる
。一部の実施形態では、センサ１２８２のうちの１つ以上は、第２のイメージセンサを備
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え得る。そのようなイメージセンサは、主たるイメージセンサ１２６０とは別個に、選択
された瞬間に画像を取得するように使用され得る。そのようなセンサ（複数可）から外科
手技中に取得されたデータは、メモリ素子１２８０に格納でき、最終的には、一部の実施
形態では、ドングル１３００内に配置されたメモリ素子１３１０などの同様のメモリ素子
に送信され得る。
【０１３４】
　ボアスコープ装置とドングルとを備えるボアスコープシステムの使用のための方法１３
００の一例が、図１３の流れ図に示されている。方法１３００は、ドングルがボアスコー
プと結合され得るステップ１３０５から始まる。一部の実装形態では、ドングルは、使い
捨てボアスコープと結合され得る。次いで、ステップ１３１０において、ボアスコープは
、ドングルによって照会され得る。一部の実装形態では、ステップ１３１０は、シリアル
番号および／または型式識別などの型式識別データについてボアスコープに照会するステ
ップを含み得る。代替的または追加的に、ボアスコープから較正データを取得できる。代
替的または追加的に、ボアスコープの望ましくない使用を制限することをドングルが助け
得るように、ステップ１３１０において、使用パラメータおよび／または事前の使用デー
タを取得できる。ステップ１３１５において、ボアスコープから取得したデータは、後の
使用のためにドングルに格納され得る。
【０１３５】
　ステップ１３２０において、使用パラメータを超えたか否かに関する問い合わせを行う
ことができる。例えば、上述のように、一部の実装形態では、ボアスコープが以前に使用
されたか否か、またはボアスコープが所定の閾値の使用期間または使用回数を超えたか否
かに関して、ドングルによって照会を行うことができる。もしそうであれば、ステップ１
３２５において、ボアスコープのさらなる使用が制限され得る。例えば、一部の実装形態
では、ドングルは、ステップ１３２５において、ボアスコープの１つ以上の機能を無効に
することができる。使用パラメータを超えていない場合、プロセス１３００は、手技がボ
アスコープの使用を開始し得るステップ１３３０に進む。一部の実装形態では、ステップ
１３３０は、装置のさらなる使用の追跡を考慮に入れてクロックまたはカウンタを開始す
ることをさらに含み得る。
【０１３６】
　ステップ１３３０に続いて、使用データが、ステップ１３３５において医療処置中に感
知され得る。例えば、上述のように、ボアスコープの先端および／または他の場所に配置
された１つ以上のセンサを使用して、後の復元のために、手技の様々な態様を追跡および
／または記録できる。一部の実装形態では、プロセス１３００は、ステップ１３２０に医
療処置に先行させるのに加えて、またはそれに代えて、処置全体の様々な時点でステップ
１３２０に戻ることができる。例えば、一部の実装形態では、ドングルまたはシステムの
別の要素が、ボアスコープの使用を追跡、および／または周期的にそのような使用を照会
して、処置中に使用データを感知しながら、医療処置中に使用パラメータが超過されたか
否かを判定し得る。
【０１３７】
　処置中に取得された使用データは、ステップ１３４０でドングルに送信され得る。これ
は、データがステップ１３３５で収集されるときに行われてもよいし、処置が完了した後
に行われてもよい。代替的な実装形態では、使用データは、ドングルではなく、ボアスコ
ープ装置内の先端または別の場所内に単に格納され得る。
【０１３８】
　ステップ１３４０に続いて、ドングルは、ステップ１３４５において取り外されて、処
置中に取得されたデータの格納を斟酌し得る。一部の実装形態では、次いで、ステップ１
３５０において、スコープの１つ以上の部分を廃棄し、ドングルを新しいボアスコープに
結合して使用し得る。
【０１３９】
　本発明は、その趣旨または本質的な特徴から逸脱することなく、他の特定の形態で実施
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することができる。記載された実施形態は、すべての点において、例示的なものであって
限定的なものではないとみなされるべきである。従って、本発明の範囲は、上記の説明に
よってではなく、添付の特許請求の範囲によって示される。特許請求の範囲の意味および
均等物の範囲内に入るすべての変更は、その範囲内に包含されるべきである。
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