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(57)【要約】
　内視鏡（１００）は、エンコーダ１１４からのエンコ
ーダ信号に基づいてモータ（１１２）の回転数を検知す
る回転数検知部（２０３２）と、回転数検知部（２０３
２）で検知された回転数により回転筐体１０４の回転の
異常を判定する回転異常判定部（２０３３）と、回転数
検知部（２０３２）の直前に設けられ、回転数検知部（
２０３２）に入力される信号のうち、高周波処置具（２
０）の高周波信号の周波数帯を除く周波数を有する信号
だけをエンコーダ信号として通過させるＬＰＦ（２０３
１）とを備える。回転異常判定部（２０３３）は、モー
タ（１１２）を停止させるように制御されているにもか
かわらずにモータ（１１２）が回転していることが検知
されたときに回転筐体（１０４）の回転が異常であると
判定する。



(2) JP WO2018/221017 A1 2018.12.6

10

20

30

40

50

【特許請求の範囲】
【請求項１】
　細長形状の挿入部と、
　前記挿入部の外周面に長手軸周りに回転可能に設けられる回転筐体と、
　前記回転筐体を回転させるモータと、
　前記モータの駆動を制御する駆動制御部と、
　前記モータに設けられたエンコーダからのエンコーダ信号に基づいて前記モータの回転
数を検知する回転数検知部と、
　前記回転数検知部で検知された回転数により前記回転筐体の回転の異常を判定する回転
異常判定部と、
　前記回転数検知部の直前に設けられ、前記回転数検知部に入力される信号のうち、高周
波処置具の高周波信号の周波数帯を除く周波数を有する信号だけを前記エンコーダ信号と
して通過させるフィルタと、
　を具備し、
　前記回転異常判定部は、前記駆動制御部が前記モータを停止させるように制御している
にもかかわらずに前記回転数検知部で検知されている回転数により前記モータが回転して
いることが検知されたときに前記回転筐体の回転が異常であると判定する自走式内視鏡装
置。
【請求項２】
　前記高周波処置具の高周波信号の周波数帯は、前記エンコーダ信号の周波数よりも高く
、
　前記フィルタは、前記高周波処置具の高周波信号の周波数帯よりも低く、前記エンコー
ダ信号の周波数よりも高いカットオフ周波数を有するローパスフィルタである請求項１に
記載の自走式内視鏡装置。
【請求項３】
　細長形状の挿入部と、前記挿入部の外周面に長手軸周りに回転可能に設けられる回転筐
体と、前記回転筐体を回転させるモータとを有する自走式内視鏡装置の制御装置であって
、
　前記モータの駆動を制御する駆動制御部と、
　前記モータに設けられたエンコーダからのエンコーダ信号に基づいて前記モータの回転
数を検知する回転数検知部と、
　前記回転数検知部で検知された回転数により前記回転筐体の回転の異常を判定する回転
異常判定部と、
　前記回転数検知部の直前に設けられ、前記回転数検知部に入力される信号のうち、高周
波処置具の高周波信号の周波数帯を除く周波数を有する信号だけを前記エンコーダ信号と
して通過させるフィルタと、
　を具備し、
　前記回転異常判定部は、前記駆動制御部が前記モータを停止させるように制御している
にもかかわらずに前記回転数検知部で検知されている回転数により前記モータが回転して
いることが検知されたときに前記回転筐体の回転が異常であると判定する自走式内視鏡装
置の制御装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、自走式内視鏡装置及びその制御装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　管腔内に挿入される内視鏡装置として、自走式の内視鏡装置が知られている。自走式の
内視鏡装置は、例えば挿入部の周囲に設けられた回転筐体をモータによって回転させるこ
とによる推進力によって挿入部を進退させる。このような内視鏡装置では、使用者による
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挿入部の挿入又は抜去操作が補助される。
【０００３】
　ここで、自走式内視鏡装置のモータは、フィードバック制御される。このフィードバッ
ク制御では、使用者によるフットスイッチの踏み込みに応じた目標値とモータに設けられ
たエンコーダによって測定されるモータの回転数の実測値との偏差に応じて、モータの駆
動が制御される。国際公開第２０１６／００９７１１号において提案されている挿入装置
は、フットスイッチ等の入力部から入力される指示値における高周波ノイズをローパスフ
ィルタ（ＬＰＦ）によって除去することによって、フィードバック制御の精度を向上させ
るようにしている。
【発明の概要】
【０００４】
　自走式内視鏡装置には、回転筐体の回転の異常を判定する異常判定部が設けられている
。この異常判定部は、モータの回転数から、回転筐体の回転数が必要以上に大きくなって
いたり、逆に必要なときに回転筐体が回転していなかったり等の回転筐体の回転の異常を
判定する。
【０００５】
　ここで、自走式内視鏡装置は、通常の内視鏡装置と同様に、電気メス等の高周波信号に
よって生体を処置する高周波処置具とともに用いられることがある。この高周波処置具か
らの高周波信号が回転筐体の回転の異常の判定に悪影響を与えるおそれがある。
【０００６】
　本発明は、前記の事情に鑑みてなされたものであり、高周波処置具が使用されていたと
しても正しく回転筐体の回転の異常を判定できる自走式内視鏡装置及びそのような自走式
内視鏡装置の制御装置を提供することを目的とする。
【０００７】
　本発明の第１の態様の自走式内視鏡装置は、細長形状の挿入部と、前記挿入部の外周面
に長手軸周りに回転可能に設けられる回転筐体と、前記回転筐体を回転させるモータと、
前記モータの駆動を制御する駆動制御部と、前記モータに設けられたエンコーダからのエ
ンコーダ信号に基づいて前記モータの回転数を検知する回転数検知部と、前記回転数検知
部で検知された回転数により前記回転筐体の回転の異常を判定する回転異常判定部と、前
記回転数検知部の直前に設けられ、前記回転数検知部に入力される信号のうち、高周波処
置具の高周波信号の周波数帯を除く周波数を有する信号だけを前記エンコーダ信号として
通過させるフィルタとを具備し、前記回転異常判定部は、前記駆動制御部が前記モータを
停止させるように制御しているにもかかわらずに前記回転数検知部で検知されている回転
数により前記モータが回転していることが検知されたときに前記回転筐体の回転が異常で
あると判定する。
【０００８】
　本発明の第２の態様の自走式内視鏡装置の制御装置は、細長形状の挿入部と、前記挿入
部の外周面に長手軸周りに回転可能に設けられる回転筐体と、前記回転筐体を回転させる
モータとを有する自走式内視鏡装置の制御装置であって、前記モータの駆動を制御する駆
動制御部と、前記モータに設けられたエンコーダからのエンコーダ信号に基づいて前記モ
ータの回転数を検知する回転数検知部と、前記回転数検知部で検知された回転数により前
記回転筐体の回転の異常を判定する回転異常判定部と、前記回転数検知部の直前に設けら
れ、前記回転数検知部に入力される信号のうち、高周波処置具の高周波信号の周波数帯を
除く周波数を有する信号だけを前記エンコーダ信号として通過させるフィルタとを具備し
、前記回転異常判定部は、前記駆動制御部が前記モータを停止させるように制御している
にもかかわらずに前記回転数検知部で検知されている回転数により前記モータが回転して
いることが検知されたときに前記回転筐体の回転が異常であると判定する。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】図１は、本発明の一実施形態に係る手術システムの構成例を示す図である。
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【図２】図２は、ＬＰＦのフィルタ特性の一例を示す図である。
【図３】図３は、手術システムの動作を説明するためのフローチャートである。
【発明を実施するための形態】
【００１０】
　以下、図面を参照して本発明の実施形態を説明する。図１は、本発明の一実施形態に係
る手術システムの構成例を示す図である。手術システム１は、内視鏡装置１０と、高周波
処置具２０とを有している。
【００１１】
　内視鏡装置１０は、内視鏡１００と、制御装置２００と、ビデオプロセッサ３００と、
ディスプレイ４００と、ＶＦＧユニット５００とを有している。内視鏡１００は、内視鏡
１００に設けられたコネクタ１１６を介して制御装置２００に接続されるように構成され
ている。
【００１２】
　内視鏡１００は、挿入部１０１と、操作部１１１とを有している自走式内視鏡装置であ
る。
【００１３】
　挿入部１０１は、内視鏡１００の先端の部分である。この挿入部１０１は、細長形状を
しており、柔軟に構成されている。また、挿入部１０１の先端には、撮像素子１０２が設
けられている。撮像素子１０２は、挿入部１０１の先端側に存在する被写体を撮像し、被
写体についての画像データを取得する。さらに、挿入部１０１には、自走機構１０３が設
けられている。自走機構１０３は、回転筐体１０４と、スパイラルチューブ１０５とを有
している。回転筐体１０４は、挿入部１０１の外周面に長手軸周りに回転可能に設けられ
ている。スパイラルチューブ１０５は、回転筐体１０４の周囲に螺旋状のフィンを有する
ように設けられている。スパイラルチューブ１０５は、回転筐体１０４から取り外しでき
るように構成されていてもよい。また、スパイラルチューブ１０５は、使い捨てできるよ
うに構成されていてもよい。
【００１４】
　操作部１１１は、ユーザによって把持される部分であって、内視鏡１００の操作を行う
ための各種の操作部材を有している。また、操作部１１１は、モータ１１２を有している
。モータ１１２は、自走機構１０３の駆動力を発生する。モータ１１２が回転すると、そ
の回転運動は、操作部１１１の内部から挿入部１０１にかけて設けられた伝達部材１１３
を介して回転筐体１０４に伝達される。回転筐体１０４の回転に伴って、スパイラルチュ
ーブ１０５は回転する。このスパイラルチューブ１０５の回転により、挿入部１０１には
推進力が発生する。この推進力によって挿入部１０１が自走する。挿入部１０１が自走す
ることにより、ユーザによる挿入部１０１の挿入作業及び抜去作業が補助される。また、
モータ１１２の近傍には、例えば回転式のエンコーダ１１４が設けられている。エンコー
ダ１１４は、スケールとセンサヘッドとによって構成されている。スケールは、例えばモ
ータ１１２に取り付けられており、モータ１１２の回転に伴って回転する。このスケール
には、所定の周期パターン（例えば光学パターン）が形成されている。センサヘッドは、
スケールとの相対変位によるパターン変化に応じた所定の位相差（例えば９０度）を有す
る２相のエンコーダ信号を出力する。
【００１５】
　また、操作部１１１には、ユニバーサルケーブル１１５が接続されている。ユニバーサ
ルケーブル１１５には、内視鏡１００と制御装置２００との間の信号の授受をするための
各種の信号線が設けられている。このユニバーサルケーブル１１５は、コネクタ１１６に
接続されている。前述したように、内視鏡１００と制御装置２００とはコネクタ１１６を
介して接続される。このコネクタ１１６には、例えばＲＯＭによって構成される情報記録
部１１７が設けられている。情報記録部１１７には、内視鏡１００の個体情報、回転筐体
１０４の動作時における回転筐体１０４に係る駆動情報（モータ１１２に供給された電流
値のログ、回転筐体１０４の回転異常の有無の情報等）等が記録される。
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【００１６】
　さらに、内視鏡１００は、操作部１１１から挿入部１０１の先端まで処置具等を挿入す
るための鉗子孔１１８を備える。鉗子孔１１８は、高周波メスといった高周波処置具２０
等を内視鏡１００の先端まで通すまでの孔である。操作部１１１の側から鉗子孔１１８に
挿入された高周波処置具２０等の先端２１は、挿入部１０１の先端から突き出すように構
成されている。挿入部１０１の先端から突出した高周波処置具２０等を用いてユーザは処
置を行うことができる。
【００１７】
　本実施形態における高周波処置具２０は、高周波メス等の高周波信号を発生させるよう
に構成された高周波処置具である。この高周波処置具２０には、処置具制御装置２２が接
続されている。処置具制御装置２２は、高周波処置具２０の先端２１において発生する高
周波信号を制御する。処置具制御装置２２は、出力制御部２３を有する。出力制御部２３
は、フットスイッチ２４の踏み込みに応じた高周波電力を先端２１に発生させる。ここで
、安全性の観点からは、高周波処置具２０における高周波信号の発生と挿入部１０１の自
走とは同時に行われないことが望ましい。したがって、ユーザは、フットスイッチ２４を
踏み込んでいる間は、挿入部１０１を自走させるための操作を行わないものとする。勿論
、制御装置２００が、高周波処置具２０の使用状態を判定し、この判定結果に応じてモー
タ１１２の回転を制限するような制御が行われてもよい。
【００１８】
　制御装置２００は、フットスイッチ２０１と、駆動制御部２０２と、回転異常検出部２
０３と、情報保管部２０４と、書込部２０５とを有している。制御装置２００は、ＣＰＵ
、ＡＳＩＣ又はＦＰＧＡ等で構成される。
【００１９】
　フットスイッチ２０１は、前進ペダルと後退ペダルとを含む。前進ペダルは、使用者に
より踏まれることにより、モータ１１２を正転させるための指示信号を発する。後退ペダ
ルは、使用者により踏まれることにより、モータ１１２を逆転させるための指示信号を発
する。
【００２０】
　駆動制御部２０２は、モータ１１２の回転動作を制御する。駆動制御部２０２は、フッ
トスイッチ２０１の踏み込みに応じた回転数でモータ１１２が回転するようにモータ１１
２に電流を流す。例えば、駆動制御部２０２は、エンコーダ１１４から出力されるエンコ
ーダ信号を取り込む。そして、駆動制御部２０２は、エンコーダ信号から検出されるモー
タ１１２の実際の回転数がフットスイッチ２０１の踏み込みに応じた回転数と一致するよ
うにモータ１１２に流す電流の大きさ及び向きを制御する。また、駆動制御部２０２は、
エンコーダ１１４から出力されるエンコーダ信号を回転異常検出部２０３に出力する。
【００２１】
　回転異常検出部２０３は、エンコーダ１１４から出力されるエンコーダ信号を取り込み
、この取り込んだエンコーダ信号に基づいて回転筐体１０４の回転の異常を検出する。回
転筐体１０４の回転の異常とは、例えばフットスイッチ２０１の踏み込みがあるにも関わ
らずに回転筐体１０４が回転していなかったり、逆にフットスイッチ２０１の踏み込みが
ないにも関わらずに回転筐体１０４が回転していたりする状態である。この回転異常検出
部２０３は、ローパスフィルタ（ＬＰＦ）２０３１と、回転数検知部２０３２と、回転異
常判定部２０３３とを有している。これらのＬＰＦ２０３１と、回転数検知部２０３２と
、回転異常判定部２０３３とは、例えばＦＰＧＡによって構成される。勿論、ＬＰＦ２０
３１と、回転数検知部２０３２と、回転異常判定部２０３３とは、ＦＰＧＡ以外のＡＳＩ
Ｃ等で構成されていてもよい。
【００２２】
　ＬＰＦ２０３１は、回転数検知部２０３２の直前に設けられ、回転数検知部２０３２に
入力される信号のうち、高周波処置具２０の先端に発生する高周波信号の周波数よりも低
い周波数を有する信号だけをエンコーダ信号として通過させる。図２は、ＬＰＦ２０３１



(6) JP WO2018/221017 A1 2018.12.6

10

20

30

40

50

のフィルタ特性の一例を示す図である。図２の横軸は周波数であり、図２の縦軸は対応す
る周波数の１周期分の例えばｍ個のサンプルのデータをＬＰＦ２０３１に入力したときに
、ＬＰＦ２０３１を通過するデータのサンプル数である。本例では、ｍサンプルのデータ
を入力したときにＬＰＦ２０３１を通過するデータのサンプル数がｎ以上であるときにエ
ンコーダ信号のエッジが検知されたとする。エンコーダ信号のエッジが検知されたことは
、スケールのパターン変化を検出することができたことを意味する。この場合、本実施形
態におけるＬＰＦ２０３１のカットオフ周波数ｆｃは、ＬＰＦ２０３１から出力されるデ
ータのサンプル数をｎサンプル未満とする周波数になる。本実施形態では、このようなカ
ットオフ周波数ｆｃが高周波処置具２０で使用される高周波信号の周波数よりも低く、エ
ンコーダ信号の周波数よりも高い値となるように設定される。これは、通常、高周波処置
具２０で使用される高周波信号の周波数のほうがエンコーダ信号の周波数よりも十分に高
いためである。
【００２３】
　回転数検知部２０３２は、ＬＰＦ２０３１を通過したエンコーダ信号から現在のモータ
１１２の回転数を検知する。例えば、回転数検知部２０３２は、エンコーダ信号のエッジ
の数をカウントすることによって回転数を検知する。
【００２４】
　回転異常判定部２０３３は、駆動制御部２０２によるモータ１１２の制御状態と回転数
検知部２０３２で検知された回転数とから回転筐体１０４の回転の異常を判定する。例え
ば、回転異常判定部２０３３は、駆動制御部２０２からモータ１１２に電流が流されてい
るにもかかわらずにモータ１１２が回転していないときには回転筐体１０４の回転の異常
があると判定する。モータ１１２が回転していないとは、例えばモータ１１２の回転数が
ゼロであることである。そして、このような場合に、回転異常判定部２０３３は、ディス
プレイ４００又はＶＦＧユニット５００によって回転筐体１０４の回転の異常があること
をユーザに対して報知する。また、例えば、回転異常判定部２０３３は、駆動制御部２０
２からモータ１１２に電流が流されていないにもかかわらずにモータ１１２が回転してい
るときには回転筐体１０４の回転の異常があると判定する。モータ１１２が回転している
とは、モータ１１２の回転数がゼロでないことである。そして、このような場合にも、回
転異常判定部２０３３は、ディスプレイ４００又はＶＦＧユニット５００によって回転筐
体１０４の回転の異常があることをユーザに対して報知する。
【００２５】
　情報保管部２０４は、例えばＲＡＭによって構成され、例えば駆動制御部２０２によっ
て生成された駆動情報を一時的に保管する。情報保管部２０４に保管された駆動情報は、
所定の書き込みタイミングにおいて内視鏡１００の情報記録部１１７に記録される。
【００２６】
　書込部２０５は、情報保管部２０４に保管されている駆動情報を情報記録部１１７に書
き込むタイミングを判定する。そして、書込部２０５は、駆動情報を情報記録部１１７に
書き込むタイミングであると判定したときに情報保管部２０４に保管されている駆動情報
を情報記録部１１７に書き込む。書込部２０５は、通常は、所定間隔毎に駆動情報を情報
記録部１１７に書き込む。ただし、書込部２０５は、高周波処置具２０において高周波信
号が発生していると考えられるときには、駆動情報の書き込みを行わない。前述したよう
に、高周波処置具２０における高周波信号の発生と挿入部１０１の自走とは同時に行われ
ないとすると、ユーザによってフットスイッチ２０１が踏み込まれている間は高周波処置
具２０には高周波信号が発生していないことになる。したがって、書込部２０５は、フッ
トスイッチ２０１が踏み込まれている間は駆動情報を書き込むタイミングであると判定す
る。高周波処置具２０において高周波信号が発生していると考えられるタイミングにおい
て駆動情報の書き込みを行わないようにすることで、高周波処置具２０において発生した
高周波信号によるノイズが駆動情報に混入してしまって書き込みエラーが発生することが
防止される。
【００２７】
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　ビデオプロセッサ３００は、内視鏡１００の撮像素子１０２による撮像で得られた画像
データを処理して表示画像データを生成する。また、ビデオプロセッサ３００は、表示画
像データに基づいて、ディスプレイ４００に内視鏡１００で得られた画像を表示させる。
【００２８】
　ディスプレイ４００は、例えば液晶ディスプレイであり、各種の画像を表示する。この
画像は、内視鏡１００を介して得られた表示画像及び回転筐体１０４の回転の異常を報知
するための表示画像を含む。回転筐体の１０４の回転の異常の報知の際には、ビデオプロ
セッサ３００は、回転異常判定部２０３３からの指示を受けて、内視鏡１００を介して得
られた表示画像にピクチャーインピクチャー（ＰＩＰ）形式で回転の異常を報知するため
の表示画像を含ませる。
【００２９】
　ＶＦＧユニット５００は、例えば複数のＬＥＤインジケータを有して構成されており、
駆動制御部２０２がモータ１１２に流している電流の大きさをＬＥＤインジケータの点灯
数によって表示する。モータ１１２に流している電流の大きさは、モータ１１２のトルク
の大きさに相当する。また、ＶＦＧユニット５００は、回転筐体の１０４の回転の異常の
報知の際には、通常の表示とは異なるパターンでＬＥＤインジケータを点灯させる。
【００３０】
　以下、本発明の手術システム１の動作を説明する。図３は、手術システム１の動作を説
明するためのフローチャートである。図３の動作は、制御装置２００によって制御される
。なお、図３の動作と並行して、撮像素子１０２で得られた画像に基づく表示画像をディ
スプレイ４００に表示させる処理等が行われる。また、手術システム１の電源がオフされ
たときには、そのときの処理の状態に関わらずに処理は終了する。
【００３１】
　ステップＳ１０１において、駆動制御部２０２は、フットスイッチ２０１の操作がある
か否かを判定する。ステップＳ１０１において、フットスイッチ２０１の操作があると判
定されたときには、処理はステップＳ１０２に移行する。ステップＳ１０１において、フ
ットスイッチ２０１の操作がないと判定されたときには、処理はステップＳ１０９に移行
する。
【００３２】
　ステップＳ１０２において、駆動制御部２０２は、モータ１１２の回転速度がフットス
イッチ２０１の踏み込みに応じた回転速度なるようにモータ１１２に流す電流を制御する
。その後、処理はステップＳ１０３に移行する。
【００３３】
　ステップＳ１０３において、回転異常判定部２０３３は、駆動制御部２０２によるモー
タ１１２の制御状態と回転数検知部２０３２で検知された回転数とから回転筐体１０４の
回転の異常があるか否かを判定する。例えば、回転異常判定部２０３３は、モータ１１２
の回転数がゼロであるときには回転筐体１０４の回転の異常があると判定する。ステップ
Ｓ１０３においてはフットスイッチ２０１が踏み込まれているので、モータ１１２はフッ
トスイッチ２０１の踏み込みに応じた回転速度で回転する。しかしながら、何等かの理由
によってモータ１１２が回転していないときには回転筐体１０４の回転の異常があること
になる。ステップＳ１０３において、回転筐体１０４の回転の異常があると判定されたと
きには、処理はステップＳ１０４に移行する。ステップＳ１０３において、回転筐体１０
４の回転の異常がないと判定されたときには、処理はステップＳ１０６に移行する。
【００３４】
　ステップＳ１０４において、回転異常判定部２０３３は、ディスプレイ４００又はＶＦ
Ｇユニット５００によって回転筐体１０４の回転の異常があることをユーザに対して報知
する。このとき、どのような異常が発生しているかも併せて報知するように構成されてい
てもよい。
【００３５】
　ステップＳ１０５において、書込部２０５は、回転筐体１０４の回転の異常があったこ
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とを示す駆動情報を内視鏡１００の情報記録部１１７に書き込む。その後、図３の処理は
終了する。なお、書込部２０５は、駆動情報の書き込みが正常に行われたか否かも判定す
るように構成されていてもよい。この場合、書き込みが正常に行われなかったときには、
次回の書込タイミングで再度の書き込みが行われるように構成することもできる。
【００３６】
　ステップＳ１０６において、書込部２０５は、駆動制御部２０２がモータ１１２に流し
ている電流値等を駆動情報として情報保管部２０４に保管する。
【００３７】
　ステップＳ１０７において、書込部２０５は、所定時間（例えば１５秒）が経過したか
否かを判定する。ステップＳ１０７において、所定時間が経過したと判定されたときには
、処理はステップＳ１０８に移行する。ステップＳ１０７において、所定時間が経過して
いないと判定されたときには、処理はステップＳ１０１に戻る。
【００３８】
　ステップＳ１０８において、書込部２０５は、情報保管部２０４に保管していた駆動情
報を内視鏡１００の情報記録部１１７に書き込む。その後、処理はステップＳ１０１に戻
る。なお、書込部２０５は、駆動情報の書き込みが正常に行われたか否かも判定するよう
に構成されていてもよい。この場合、書き込みが正常に行われなかったときには、次回の
書込タイミングで再度の書き込みが行われるように構成することもできる。
【００３９】
　ステップＳ１０９において、回転異常判定部２０３３は、駆動制御部２０２によるモー
タ１１２の制御状態と回転数検知部２０３２で検知された回転数とから回転筐体１０４の
回転の異常があるか否かを判定する。例えば、回転異常判定部２０３３は、モータ１１２
の回転数がゼロでないときには回転筐体１０４の回転の異常があると判定する。ステップ
Ｓ１０９においてはフットスイッチ２０１が踏み込まれていないので、本来、モータ１１
２は回転しない。しかしながら、体内からの外力等の影響やモータ１１２の短絡故障等に
よってモータ１１２が回転してしまうことがある。このような場合には、回転筐体１０４
の回転の異常があると判定される。ステップＳ１０９において、回転筐体１０４の回転の
異常があると判定されたときには、処理はステップＳ１１０に移行する。ステップＳ１０
９において、回転筐体１０４の回転の異常がないと判定されたときには、処理はステップ
Ｓ１０１に戻る。
【００４０】
　ステップＳ１１０において、回転異常判定部２０３３は、ディスプレイ４００又はＶＦ
Ｇユニット５００によって回転筐体１０４の回転の異常があることをユーザに対して報知
する。その後、図３の処理は終了する。このとき、どのような異常が発生しているかも併
せて報知するように構成されていてもよい。なお、ステップＳ１１０のタイミングでは、
フットスイッチ２０１が踏み込まれていないので、駆動情報の書き込みは行われない。一
方で、駆動情報の保管は行われるように構成されていてもよい。
【００４１】
　以上説明したように本実施形態によれば、回転異常判定部２０３３において回転の異常
を判定するための回転数検知部２０３２の前にＬＰＦ２０３１を配置し、このＬＰＦ２０
３１を通過した信号をエンコーダ信号としている。前述したように、フットスイッチ２０
１が踏み込まれていないときには高周波処置具２０が使用されている可能性がある。この
場合、高周波処置具２０において発生している高周波信号によるノイズがエンコーダ信号
に重畳されている可能性がある。高周波処置具２０において発生する高周波信号よりも低
いカットオフ周波数のＬＰＦ２０３１により、高周波処置具２０において高周波信号が発
生していたとしても、回転数検知部２０３２に入力される信号から高周波信号の成分を除
去することができる。これにより、例えば、フットスイッチ２０１が踏み込まれていない
状態でモータ１１２が正常に停止しているにもかかわらずに、回転数検知部２０３２が高
周波信号によるノイズによって回転数の誤カウントをしてしまうことが防止される。この
ようにして本実施形態では、高周波処置具が使用されていたとしても正しく回転筐体１０
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４の回転の異常を判定できる。
【００４２】
　また、回転数検知部２０３２の直前にＬＰＦ２０３１を配置することで、モータ１１２
から回転数検知部２０３２までの経路中のどこで高周波信号によるノイズが混入したとし
ても回転数検知部２０３２に入力される信号は、高周波信号の成分が除去された信号とな
る。
【００４３】
　以上実施形態に基づいて本発明を説明したが、本発明は上述した実施形態に限定される
ものではなく、本発明の要旨の範囲内で種々の変形や応用が可能なことは勿論である。例
えば、前述した実施形態では、エンコーダ信号の周波数のほうが高周波処置具２０におい
て発生する信号の周波数よりも低いことが前提となっているためにＬＰＦが用いられる。
これに対し、エンコーダ信号の周波数のほうが高周波処置具２０において発生する信号の
周波数よりも高いときには高周波処置具２０において発生する信号の周波数よりも高いカ
ットオフ周波数を有するハイパスフィルタ（ＨＰＦ）が用いられる。すなわち、回転数検
知部２０３２の直前に配置されるフィルタは、高周波処置具２０において発生する信号の
周波数帯を除く周波数の信号を通過させるフィルタであればよい。

【図１】 【図２】
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【図３】

【手続補正書】
【提出日】令和1年11月21日(2019.11.21)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　細長形状の挿入部の外周面に長手軸周りに回転可能に設けられる回転筐体と、
　前記回転筐体を回転させるモータと、
　前記モータの駆動を制御する駆動制御部と、
　前記モータの回転位置を検出するエンコーダから出力されるエンコーダ信号に基づいて
前記モータの回転数を検知する回転数検知部と、
　前記回転数検知部で検知された回転数により前記回転筐体の回転の異常を判定する回転
異常判定部と、
　前記回転数検知部に入力される信号のうち、高周波処置具の高周波信号の周波数帯を除
く周波数を有する信号だけを前記エンコーダ信号として通過させるフィルタと、
　を具備する装置。
【請求項２】
　前記フィルタは、前記回転数検知部の直前に設けられている請求項1に記載の装置。
【請求項３】
　前記回転異常判定部は、前記駆動制御部が前記モータを停止させるように制御している
にもかかわらずに前記回転数検知部で検知されている回転数により前記モータが回転して
いることが検知されたときに前記回転筐体の回転が異常であると判定する請求項２に記載
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の装置。
【請求項４】
　前記エンコーダは、前記モータの近傍に設けられている請求項２に記載の装置。
【請求項５】
　前記回転異常判定部は、前記回転数検知部で検知された前記モータの回転数と、前記駆
動制御部が前記モータに入力する電流に基づく前記モータの回転数とを比較することによ
り、前記回転筐体の回転が異常であるか否かを判定する請求項２に記載の装置。
【請求項６】
　前記高周波処置具の高周波信号の周波数帯は、前記エンコーダ信号の周波数よりも高く
、
　前記フィルタは、前記高周波処置具の高周波信号の周波数帯よりも低く、前記エンコー
ダ信号の周波数よりも高いカットオフ周波数を有するローパスフィルタである請求項２に
記載の装置。
【請求項７】
　細長形状の挿入部の外周面に長手軸周りに回転可能に設けられる回転筐体と、前記回転
筐体を回転させるモータとを有する装置の制御装置であって、
　前記モータの駆動を制御する駆動制御部と、
　前記モータの回転位置を検出するエンコーダから出力されるエンコーダ信号に基づいて
前記モータの回転数を検知する回転数検知部と、
　前記回転数検知部で検知された回転数により前記回転筐体の回転の異常を判定する回転
異常判定部と、
　前記回転数検知部に入力される信号のうち、高周波処置具の高周波信号の周波数帯を除
く周波数を有する信号だけを前記エンコーダ信号として通過させるフィルタと、
　を具備する制御装置。
【請求項８】
　前記フィルタは、前記回転数検知部の直前に設けられている請求項７に記載の制御装置
。
【請求項９】
　前記回転異常判定部は、前記駆動制御部が前記モータを停止させるように制御している
にもかかわらずに前記回転数検知部で検知されている回転数により前記モータが回転して
いることが検知されたときに前記回転筐体の回転が異常であると判定する請求項８に記載
の制御装置。
【請求項１０】
　前記エンコーダは、前記モータの近傍に設けられている請求項８に記載の制御装置。
【請求項１１】
　前記回転異常判定部は、前記回転数検知部で検知された前記モータの回転数と、前記駆
動制御部が前記モータに入力する電流に基づく前記モータの回転数とを比較することによ
り、前記回転筐体の回転が異常であるか否かを判定する請求項８に記載の制御装置。
【請求項１２】
　前記高周波処置具の高周波信号の周波数帯は、前記エンコーダ信号の周波数よりも高く
、
　前記フィルタは、前記高周波処置具の高周波信号の周波数帯よりも低く、前記エンコー
ダ信号の周波数よりも高いカットオフ周波数を有するローパスフィルタである請求項８に
記載の制御装置。
【請求項１３】
　前記モータの操作のためのフットスイッチと、
　前記モータの駆動状態の情報を記録する情報記録部と、
　をさらに具備し、
　前記駆動制御部は、前記フットスイッチが操作されているときに、前記駆動状態の情報
を前記情報記録部に記録する請求項２に記載の装置。
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【請求項１４】
　フットスイッチの操作を受けて、細長形状の挿入部の外周面に長手軸周りに回転可能に
設けられる回転筐体をモータによって回転させることと、
　前記モータの回転位置を検出するエンコーダから出力されるエンコーダ信号に基づいて
前記モータの回転数を検知することと、
　検知された前記回転数により前記回転筐体の回転の異常を判定することと、
　前記回転の異常があるときには、警告をした後、前記モータの駆動状態の情報を情報記
録部に記録することと、
　前記回転の異常ないときには、所定時間の経過後、前記モータの駆動状態の情報を情報
記録部に記録することと、
　を具備する制御方法。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００１】
　本発明は、装置、その制御装置及び制御方法に関する。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００６
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００６】
　本発明は、前記の事情に鑑みてなされたものであり、高周波処置具が使用されていたと
しても正しく回転筐体の回転の異常を判定できる装置、その制御装置及び制御方法を提供
することを目的とする。
変更
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００７】
　本発明の第１の態様の装置は、細長形状の挿入部の外周面に長手軸周りに回転可能に設
けられる回転筐体と、前記回転筐体を回転させるモータと、前記モータの駆動を制御する
駆動制御部と、前記モータの回転位置を検出するエンコーダから出力されるエンコーダ信
号に基づいて前記モータの回転数を検知する回転数検知部と、前記回転数検知部で検知さ
れた回転数により前記回転筐体の回転の異常を判定する回転異常判定部と、前記回転数検
知部に入力される信号のうち、高周波処置具の高周波信号の周波数帯を除く周波数を有す
る信号だけを前記エンコーダ信号として通過させるフィルタとを具備する。
【手続補正６】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００８】
　本発明の第２の態様の制御装置は、細長形状の挿入部の外周面に長手軸周りに回転可能
に設けられる回転筐体と、前記回転筐体を回転させるモータとを有する装置の制御装置で
あって、前記モータの駆動を制御する駆動制御部と、前記モータの回転位置を検出するエ
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ンコーダから出力されるエンコーダ信号に基づいて前記モータの回転数を検知する回転数
検知部と、前記回転数検知部で検知された回転数により前記回転筐体の回転の異常を判定
する回転異常判定部と、前記回転数検知部に入力される信号のうち、高周波処置具の高周
波信号の周波数帯を除く周波数を有する信号だけを前記エンコーダ信号として通過させる
フィルタとを具備する。
　本発明の第３の態様の制御方法は、フットスイッチの操作を受けて、細長形状の挿入部
の外周面に長手軸周りに回転可能に設けられる回転筐体をモータによって回転させること
と、前記モータの回転位置を検出するエンコーダから出力されるエンコーダ信号に基づい
て前記モータの回転数を検知することと、検知された前記回転数により前記回転筐体の回
転の異常を判定することと、前記回転の異常があるときには、警告をした後、前記モータ
の駆動状態の情報を情報記録部に記録することと、前記回転の異常ないときには、所定時
間の経過後、前記モータの駆動状態の情報を情報記録部に記録することとを具備する。
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摘要(译)

一种设备，包括旋转体，电动机，驱动控制器，转速检测器，旋转误差
确定电路和滤波器。 旋转体设置在细长的插入部的外周面上，并且能够
绕纵轴旋转。 电动机使旋转体旋转。 驱动控制器控制电动机的驱动。 
转速检测器基于从编码器输出的编码器信号来检测电动机的转速。 旋转
误差确定电路基于检测到的旋转速度来确定旋转体的旋转误差。 滤波器
仅将输入到转速检测器的信号中的，频率在高频处理器具的高频信号的
频带以外的频率的信号作为编码器信号通过。
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