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(57)【要約】
【課題】使用可能な医療機器の所在確認時間を短縮する
。
【解決手段】機器情報取得部１１０は、医療施設内の複
数箇所に設置されたタグ読取装置から、医療機器に付さ
れた識別タグの読取情報を含む機器情報を取得する。ス
テータス保持部１４４は、取得された機器情報により特
定される医療機器の所在を含む医療機器のステータスを
保持する。表示制御部１５０は、ステータス保持部１４
４に保持される医療機器のステータスを表示装置３００
に表示させる。表示制御部１５０は、医療機器の内、医
療行為に使用中の医療機器を非表示にする。
【選択図】図３
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　医療施設内の複数箇所に設置されたタグ読取装置から、医療機器に付された識別タグの
読取情報を含む機器情報を取得する機器情報取得部と、
　取得された機器情報により特定される医療機器の所在を含む医療機器のステータスを保
持するステータス保持部と、
　前記ステータス保持部に保持される医療機器のステータスを表示装置に表示させる表示
制御部と、を備え、
　前記表示制御部は、前記医療機器の内、医療行為に使用中の医療機器を非表示にするこ
とを特徴とする医療機器管理装置。
【請求項２】
　前記医療機器は内視鏡スコープであり、
　内視鏡スコープが使用中か否かを判定する判定部を、さらに備え、
　前記判定部は、内視鏡スコープが対象者の体内に挿入されたとき前記内視鏡スコープの
使用開始と判定することを特徴とする請求項１に記載の医療機器管理装置。
【請求項３】
　前記判定部は、前記内視鏡スコープにより撮像された内視鏡画像にもとづき、前記内視
鏡スコープが対象者の体内に挿入されたか否かを判定することを特徴とする請求項２に記
載の医療機器管理装置。
【請求項４】
　前記判定部は、前記対象者が装着するマウスピースに設置された検知部により検知され
た前記内視鏡スコープが前記マウスピースを通過したか否かの検知結果により、前記内視
鏡スコープが対象者の体内に挿入されたか否かを判定することを特徴とする請求項２に記
載の医療機器管理装置。
【請求項５】
　前記タグ読取装置は、内視鏡スコープが取り付けられるべき内視鏡システムにも設置さ
れ、
　前記判定部は、内視鏡システムに内視鏡スコープが取り付けられても、前記内視鏡スコ
ープが対象者の体内に挿入されるまで、前記内視鏡スコープを未使用と判定することを特
徴とする請求項２に記載の医療機器管理装置。
【請求項６】
　前記タグ読取装置は、内視鏡スコープの洗浄装置にも設置され、
　前記ステータス保持部は、前記機器情報取得部により取得された機器情報により特定さ
れる内視鏡スコープの所在および洗浄の有無を含む、内視鏡スコープのステータスを保持
し、
　前記表示制御部は、前記ステータス保持部に保持される内視鏡スコープの所在および洗
浄の有無を含むリストを表示させることを特徴とする請求項２に記載の医療機器管理装置
。
【請求項７】
　前記表示制御部は、医療行為に使用中の内視鏡スコープおよび使用後未洗浄の内視鏡ス
コープを非表示にすることを特徴とする請求項６に記載の医療機器管理装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、医療施設内の医療機器の所在を管理するための医療機器管理装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　医療施設の中には複数の検査室や処置室を持ち、同種の医療機器を複数保有し、多数の
被検者または患者に検査や処置を実施できる施設がある。例えば、複数の検査室を持ち、
複数の内視鏡スコープを保有している医療施設では一日に多くの内視鏡検査が実施される
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。
【０００３】
　内視鏡スコープは検査または処置に使用される度に洗浄する必要がある。内視鏡スコー
プの洗浄には一定時間がかかるため、内視鏡検査を連続的に実施するには検査または処置
の終了後、未使用（洗浄済みのスコープを含む）の別の内視鏡スコープに交換する必要が
ある。内視鏡スコープは医療施設内で様々な位置に移動される。例えば、内視鏡スコープ
は内視鏡システムを載せる台車（以下、トロリーという）のホルダ、洗浄装置、仮置場、
保管庫などの間で移動している。内視鏡スコープにＩＣタグを付加して内視鏡スコープの
移動履歴を管理する手法が提案されている（例えば、特許文献１－３参照）。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開２００９－０６６２６０号公報
【特許文献２】特開２００９－０７２３３８号公報
【特許文献３】特開２００９－２９１３０８号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　上述した内視鏡スコープのように医療機器は医療施設内の様々な場所に点在する。医師
または看護師（以下、両者を総称して医療従事者という）は次の検査または処置で使用す
る医療機器の所在をできるだけ早く確定し、その医療機器を取りに行く必要がある。その
際、その医療機器が使用可能であるか否かも早期に確認する必要がある。取りに行った医
療機器が上述した未洗浄の内視鏡スコープのように、使用できない医療機器である場合、
それを取りに行く行為が徒労に終わり、時間ロスになる。
【０００６】
　本発明はこうした状況に鑑みなされたものであり、その目的は、使用可能な医療機器の
所在確認時間を短縮する技術を提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本発明のある態様の医療機器管理装置は、医療施設内の複数箇所に設置されたタグ読取
装置から、医療機器に付された識別タグの読取情報を含む機器情報を取得する機器情報取
得部と、取得された機器情報により特定される医療機器の所在を含む医療機器のステータ
スを保持するステータス保持部と、ステータス保持部に保持される医療機器のステータス
を表示装置に表示させる表示制御部と、を備える。表示制御部は、医療機器の内、医療行
為に使用中の医療機器を非表示にする。
【０００８】
　なお、以上の構成要素の任意の組み合わせ、本発明の表現を方法、装置、システム、記
録媒体、コンピュータプログラムなどの間で変換したものもまた、本発明の態様として有
効である。
【発明の効果】
【０００９】
　本発明によれば、使用可能な医療機器の所在確認時間を短縮できる。
【図面の簡単な説明】
【００１０】
【図１】本発明の実施の形態に係る医療機器管理システムの構成を示す図である。
【図２】内視鏡システムの構成を示す図である。
【図３】本発明の実施の形態に係る医療機器管理装置の構成を示す図である。
【図４】スコープリストの一例を示す図である。
【図５】図４に示すスコープリストの第１表示方法を示す図である。
【図６】本発明の実施の形態に係る医療機器管理装置の、第１表示方法に係る動作を示す
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フローチャートである。
【図７】図４に示すスコープリストの第２表示方法を示す図である。
【図８】本発明の実施の形態に係る医療機器管理装置の、第２表示方法に係る動作を示す
フローチャートである。
【図９】スコープの機種名を構成する記号と意味の対応関係の一例を示す図である。
【図１０】ソートされたスコープリストの一例を示す図である。
【図１１】本発明の実施の形態に係る医療機器管理装置の、第１表示方法に係る動作（ソ
ートあり）を示すフローチャートである。
【発明を実施するための形態】
【００１１】
　図１は、本発明の実施の形態に係る医療機器管理システム５００の構成を示す図である
。医療機器管理システム５００は医療施設内に構築される。医療機器管理システム５００
は、複数のタグリーダ３０、複数の内視鏡システム４０、複数の洗浄装置６０、医療機器
管理装置１００および表示装置３００を備え、イントラネット、ローカルエリアネットワ
ーク（ＬＡＮ）などのネットワーク８０を介して通信可能に接続される。
【００１２】
　タグリーダ３０は医療機器に付された識別タグを読み取る。以下、本明細書では医療機
器として内視鏡スコープ（以下、単にスコープという）を例に説明する。スコープに付さ
れる識別タグは、自己および／またはスコープの個体識別情報を埋め込んだタグである。
以下、ＲＦＩＤ（Radio Frequency Identification）技術を用いたＩＣタグが使用される
例で説明する。ＲＦＩＤではタグリーダ３０は短距離無線送信用の電波を送出する。識別
タグ２０はその電波を受信すると、その反射波に個体識別情報を乗せて返信する。タグリ
ーダ３０はその反射波を受信することにより、自己の近傍に特定の識別タグ２０が存在す
ることを認識できる。なお、識別タグ２０はタグリーダ３０からの電波をエネルギーとし
て動作するため、電池を内蔵する必要がなく小型化できる。
【００１３】
　図１において第１内視鏡システム４０ａは第１トロリー５０ａに搭載され、検査室１に
設置される。原則として、内視鏡システム４０は特定の検査室内で使用される。内視鏡シ
ステム４０がその検査室の外に持ち出された場合は、内視鏡システム４０のマスタ情報を
更新することで、内視鏡システム４０が再設置された検査室を特定してもよい。トロリー
５０はスコープを把持するためのスコープホルダを備える。本実施の形態では２本のスコ
ープを把持できるスコープホルダを備える。スコープホルダはアーム状でもよいし、ポー
ル状でもよい。
【００１４】
　第１タグリーダ３０ａは第１内視鏡システム４０ａの第１挿入口４２ａ近傍に設置され
る。第１挿入口４２ａは第１内視鏡システム４０ａを構成する映像処理装置に設置される
。内視鏡システム４０の詳細な構成は後述する。第１挿入口４２ａにはスコープ１０の画
像用コネクタ端子が挿入される。スコープ１０は図示しない固体撮像素子（例えば、ＣＣ
ＤイメージセンサまたはＣＭＯＳイメージセンサ）を含む。固体撮像素子は光信号を電気
信号に変換する。変換された電気信号は信号線を通り、上記画像用コネクタ端子から映像
処理装置に出力される。
【００１５】
　第２タグリーダ３０ｂは第１トロリー５０ａのスコープホルダの第１把持部近傍に設置
され、第３タグリーダ３０ｃは当該スコープホルダの第２把持部近傍に設置される。図１
では第１スコープ１０ａが当該スコープホルダの第１把持部に把持されている。第１スコ
ープ１０ａには第１識別タグ２０ａが付されている。
【００１６】
　第２タグリーダ３０ｂは第１識別タグ２０ａから個体識別情報を受信すると、その個体
識別情報を含む機器情報をネットワーク８０を介して医療機器管理装置１００に送信する
。これにより、医療機器管理装置１００は第１スコープ１０ａが第１トロリー５０ａのス
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コープホルダの第１把持部に把持されていることを認識できる。機器情報には、スコープ
１０および／またはタグリーダ３０の個体識別情報、個体識別情報の受信時刻などを含め
ることができる。
【００１７】
　第２内視鏡システム４０ｂは第２トロリー５０ｂに搭載され、検査室２に設置される。
第４タグリーダ３０ｄは第２内視鏡システム４０ｂの第２挿入口４２ｂ近傍に設置される
。第５タグリーダ３０ｅは第２トロリー５０ｂのスコープホルダの第１把持部近傍に設置
され、第６タグリーダ３０ｆは第２トロリー５０ｂのスコープホルダの第２把持部近傍に
設置される。図１では第２スコープ１０ｂが当該スコープホルダの第１把持部に把持され
ている。第２スコープ１０ｂには第２識別タグ２０ｂが付されている。
【００１８】
　第５タグリーダ３０ｅは第２識別タグ２０ｂから個体識別情報を受信すると、その個体
識別情報を含む機器情報をネットワーク８０を介して医療機器管理装置１００に送信する
。これにより、医療機器管理装置１００は第２スコープ１０ｂが第２トロリー５０ｂのス
コープホルダの第１把持部に把持されていることを認識できる。
【００１９】
　検査室２では検査室１と異なり、第２内視鏡システム４０ｂの第２挿入口４２ｂに第２
スコープ１０ｂの画像用コネクタ端子が接続されている。図１では第２スコープ１０ｂの
操作部に第２識別タグ２０ｂが付されている。第４タグリーダ３０ｄが第２挿入口４２ｂ
に第２スコープ１０ｂの画像用コネクタ端子が接続されたことを検出するには次の方法が
考えられる。
【００２０】
　まず、医療従事者が第２挿入口４２ｂに第２スコープ１０ｂの画像用コネクタ端子を挿
し込む際、第２スコープ１０ｂに付された第２識別タグ２０ｂを、第４タグリーダ３０ｄ
にかざす動作をすることをルールとすることが考えられる。次に、第２スコープ１０ｂの
画像用コネクタ端子の近傍にも識別タグを付することが考えられる。次に、映像処理装置
が第２挿入口４２ｂに第２スコープ１０ｂの画像用コネクタ端子が挿し込まれたことを検
知すると、映像処理装置が画像用コネクタ端子が差し込まれたスコープの個体識別情報を
含む機器情報をネットワーク８０を介して医療機器管理装置１００に送信することが考え
られる。この場合、第２挿入口４２ｂに第４タグリーダ３０ｄを設置する必要はない。
【００２１】
　図１において第１洗浄装置６０ａおよび第２洗浄装置６０ｂが洗浄室に設置される。洗
浄装置６０は使用済みのスコープ１０を洗浄消毒するための装置である。洗浄装置６０に
は２本同時に洗浄消毒できるタイプもある。洗浄装置６０は洗浄履歴を管理する。洗浄履
歴には洗浄日時、スコープ１０の個体識別情報、実施者の個体識別情報などが含まれる。
【００２２】
　第７タグリーダ３０ｇは第１洗浄装置６０ａの上部に設置される。第７タグリーダ３０
ｇと第１洗浄装置６０ａの内部制御回路は電気的に接続される。第８タグリーダ３０ｈは
第２洗浄装置６０ｂの上部に設置される。第８タグリーダ３０ｈと第２洗浄装置６０ｂの
内部制御回路は電気的に接続される。洗浄を実施する医療従事者または補助者は、洗浄す
るスコープ１０に付された識別タグ２０を洗浄装置６０のタグリーダ３０にかざして、ス
コープ１０の個体識別情報を洗浄装置６０に入力する。また、当該医療従事者または補助
者は識別タグ付きＩＤカードを洗浄装置６０のタグリーダ３０にかざして、自己の個体識
別情報を洗浄装置６０に入力する。なお、スコープ１０の個体識別情報および実施者の個
体識別情報を操作部からキー入力してもよい。
【００２３】
　洗浄装置６０は、タグリーダ３０にスコープ１０の識別タグ２０がかざされたとき、ま
たはスコープ１０の洗浄が開始されたとき、そのスコープ１０の個体識別情報を含む機器
情報をネットワーク８０を介して医療機器管理装置１００に送信する。また、洗浄装置６
０はその洗浄が終了したとき洗浄履歴情報を含む機器情報をネットワーク８０を介して医
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療機器管理装置１００に送信する。
【００２４】
　図１において第１保管庫７０ａおよび第２保管庫７０ｂが保管室に設置される。第１保
管庫７０ａおよび第２保管庫７０ｂはそれぞれスコープハンガーを備える。図１では１つ
のスコープハンガーに３本のスコープが取付けられる例を描いている。第１保管庫７０ａ
のスコープハンガーの第１把持部近傍に第９タグリーダ３０ｉが設置され、第２把持部近
傍に第１０タグリーダ３０ｊが設置され、第３把持部近傍に第１１タグリーダ３０ｋが設
置される。図１では第３スコープ１０ｃが当該スコープハンガーの第１把持部に把持され
ている。第３スコープ１０ｃには第３識別タグ２０ｃが付されている。
【００２５】
　第９タグリーダ３０ｉは第３識別タグ２０ｃから個体識別情報を受信すると、その個体
識別情報を含む機器情報をネットワーク８０を介して医療機器管理装置１００に送信する
。これにより、医療機器管理装置１００は第３スコープ１０ｃが第１保管庫７０ａのスコ
ープハンガーの第１把持部に把持されていることを認識できる。
【００２６】
　第２保管庫７０ｂのスコープハンガーの第１把持部近傍に第１２タグリーダ３０ｌが設
置され、第２把持部近傍に第１３タグリーダ３０ｍが設置され、第３把持部近傍に第１４
タグリーダ３０ｎが設置される。図１では第４スコープ１０ｄが当該スコープハンガーの
第１把持部に把持されている。第４スコープ１０ｄには第４識別タグ２０ｄが付されてい
る。
【００２７】
　第１２タグリーダ３０ｌは第４識別タグ２０ｄから個体識別情報を受信すると、その個
体識別情報を含む機器情報をネットワーク８０を介して医療機器管理装置１００に送信す
る。これにより、医療機器管理装置１００は第４スコープ１０ｄが第２保管庫７０ｂのス
コープハンガーの第１把持部に把持されていることを認識できる。
【００２８】
　医療機器管理装置１００はネットワーク８０を介して収集される機器情報から、医療施
設内におけるスコープ１０の所在を特定し、少なくとも所在を含むスコープ１０のステー
タスを表示装置３００に表示させる。医療機器管理装置１００はＰＣまたはサーバにより
構築される。医療機器管理装置１００の詳細な構成は後述する。
【００２９】
　表示装置３００は医療施設内において医療従事者の見やすい位置に設置される。例えば
、ナースステーションやメイン通路の壁などに設置される。表示装置３００は大画面ディ
スプレイであることが好ましい。表示装置３００は医療機器管理装置１００にネットワー
ク８０ではなく、専用ケーブルで接続されてもよい。
【００３０】
　図２は、内視鏡システム４０の構成を示す図である。内視鏡システム４０は、光源装置
４１０、映像処理装置４２０、記録装置４３０、表示装置４４０および入力装置４５０を
備える。本明細書ではスコープ１０は内視鏡システム４０の構成要素ではないと考える。
光源装置４１０はスコープ１０の光源用コネクタ端子に接続され、スコープ１０内に光を
照射する。
【００３１】
　映像処理装置４２０はスコープ１０の画像用コネクタ端子に接続される。スコープ１０
は医師により、検査または処置の対象者（以下、単に対象者という）の体腔内に挿入され
る。スコープ１０内部に設置された固体撮像素子は体腔内の画像を撮像し、撮像した画像
を電気信号に変換して撮像信号として映像処理装置４２０に出力する。映像処理装置４２
０は、スコープ１０から入力された撮像信号に対して、増幅、ノイズ除去、アナログ／デ
ジタル変換、利得調整、輝度比の調整、フィルタ処理等を行い、固体撮像素子がとらえて
いる画像をライブ画像として表示装置４４０に表示する。医師が、表示装置４４０の画面
に表示されるライブ画像を見ながら、スコープ１０の操作部を操作して撮影画像のキャプ
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チャ指示を生成すると、映像処理装置４２０は、画像キャプチャ指示をもとに、撮影画像
データを生成する。この撮影画像データは記録装置４３０に記録されるか、図示しない通
信装置を介して図示しない外部の画像記録装置に送信されて記録される。その他、映像処
理装置４２０は内視鏡システム４０全体を制御する。
【００３２】
　入力装置４５０はスイッチや、キーボード、マウスやトラックボールなどのポインティ
ングデバイス、タッチパネル、マイクロフォンなどで構成され、ユーザによる撮像開始、
撮像終了、撮像条件指定などの映像処理装置４２０に対する指示入力のために用いられる
。
【００３３】
　図３は、本発明の実施の形態に係る医療機器管理装置１００の構成を示す。医療機器管
理装置１００は、機器情報取得部１１０、ステータス管理部１２０、判定部１３０、記録
部１４０および表示制御部１５０を備える。記録部１４０は、マスタ情報保持部１４２お
よびステータス保持部１４４を含む。
【００３４】
　これらの構成は、ハードウェア的には、任意のプロセッサ、メモリ、その他のＬＳＩで
実現でき、ソフトウェア的にはメモリにロードされたプログラムなどによって実現される
が、ここではそれらの連携によって実現される機能ブロックを描いている。したがって、
これらの機能ブロックがハードウェアのみ、ソフトウェアのみ、またはそれらの組み合わ
せによっていろいろな形で実現できることは、当業者には理解されるところである。
【００３５】
　機器情報取得部１１０は医療施設内の複数箇所に設置されたタグリーダ３０から、ネッ
トワーク８０を介してスコープ１０に付された識別タグ２０の読取情報を含む機器情報を
取得する。機器情報取得部１１０は取得した機器情報をステータス管理部１２０に供給す
る。
【００３６】
　ステータス管理部１２０は医療施設内で使用されているスコープ１０の所在、使用中か
否か、洗浄の有無などを含むスコープ１０のステータスを管理する。マスタ情報保持部１
４２は医療施設内で使用されている、スコープ１０、識別タグ２０、タグリーダ３０、内
視鏡システム４０、洗浄装置６０に関するマスタ情報を保持する。マスタ情報には、それ
ぞれの機器の機種名、シリアルナンバー、その他の基本情報が含まれる。その他の基本情
報には、タグリーダ３０、内視鏡システム４０および洗浄装置６０のそれぞれの設置位置
が含まれる。内視鏡システム４０および洗浄装置６０の設置位置は医療施設内の部屋名で
規定される。マスタ情報には各スコープ１０と各識別タグ２０との関連付け情報も含まれ
る。
【００３７】
　ステータス保持部１４４はステータス管理部１２０の指示に従い、医療施設内で使用さ
れている各スコープ１０のステータスを保持する。ステータスとして、少なくともスコー
プ１０の所在、使用中か否か及び洗浄の有無を保持する。
【００３８】
　ステータス管理部１２０は機器情報取得部１１０から機器情報を受けると、その機器情
報からスコープ１０の所在を特定する。ステータス管理部１２０は、どのタグリーダ３０
でどの識別タグ２０が読み取られたかを特定することにより、その識別タグ２０が付され
たスコープ１０の所在を特定できる。その際、ステータス管理部１２０は必要に応じて、
マスタ情報保持部１４２に保持されるマスタ情報を参照する。ステータス管理部１２０は
機器情報により特定されるスコープ１０の所在と、ステータス保持部１４４に保持される
当該スコープ１０の所在とを比較する。両者が一致しない場合、ステータス管理部１２０
はステータス保持部１４４に保持される当該スコープ１０の所在を、機器情報により特定
されるスコープ１０の所在に更新する。なお、従前の所在を履歴情報として一定の期間、
保持してもよい。
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【００３９】
　洗浄装置６０に設置されたタグリーダ３０から、洗浄開始時に送信される機器情報には
洗浄開始情報が含まれる。ステータス管理部１２０は、機器情報取得部１１０から洗浄開
始情報を受けると、ステータス保持部１４４の該当するスコープ１０のステータスを洗浄
中に変更する。洗浄装置６０に設置されたタグリーダ３０から、洗浄終了時に送信される
機器情報には洗浄履歴情報が含まれる。ステータス管理部１２０は、機器情報取得部１１
０から洗浄履歴情報を受けると、ステータス保持部１４４の該当するスコープ１０のステ
ータスを洗浄済みに変更する。それとともに、当該スコープ１０の付加情報として当該洗
浄履歴情報を記録する。
【００４０】
　ステータス管理部１２０は、機器情報取得部１１０からスコープ１０の使用に関する情
報を取得すると、判定部１３０に使用に関するステータスの変化を判定させる。ステータ
ス管理部１２０は、判定部１３０による判定結果をステータス保持部１４４の該当するス
コープ１０のステータスに反映させる。例えば、判定部１３０により使用開始と判定され
たスコープ１０のステータスを未使用から使用中に変更する。
【００４１】
　判定部１３０はステータス管理部１２０からの依頼に応じてスコープ１０が使用中か否
か判定する。より具体的には、判定部１３０はスコープ１０が対象者の体内に挿入された
ときスコープ１０の使用開始と判定し、体内が抜き出されたときスコープ１０の使用終了
と判定する。スコープ１０が対象者の体内に挿入されたか否かは、例えば次の２つの方法
により判定できる。
【００４２】
　第１判定方法では、判定部１３０はスコープ１０により撮像された画像にもとづき、ス
コープ１０が対象者の体内に挿入されたか否かを判定する。スコープ１０により撮像され
た画像は映像処理装置４２０に出力される。映像処理装置４２０は、スコープ１０から入
力される画像の色情報にもとづきスコープ１０が対象者の体内に挿入されたか否かを判定
できる。体腔内の画像は体腔に入る前の画像と比較して、赤色度合いが高くなる。映像処
理装置４２０はスコープ１０により撮像された画像を解析して赤成分（Ｒ成分）を特定す
る。映像処理装置４２０は、この赤成分（Ｒ成分）の値が所定の設定値より大きくなった
とき体腔内の画像であると判定し、当該設定値より小さくなったとき体腔外の画像である
と判定する。当該設定値は設計者による実験やシミュレーションにより得られた値に設定
される。
【００４３】
　映像処理装置４２０は、画像の赤成分（Ｒ成分）が設定値より大きくなったときその変
化を機器情報としてネットワーク８０を介して医療機器管理装置１００に通知する。また
、画像の赤成分（Ｒ成分）が設定値より小さくなったときもその変化を機器情報としてネ
ットワーク８０を介して医療機器管理装置１００に通知する。判定部１３０はこの機器情
報を受けることにより、その映像処理装置４２０に接続されているスコープ１０が使用中
か否かを判定できる。また、使用開始時刻および使用終了時刻も特定できる。なお、スコ
ープ１０により撮像された画像の解析は映像処理装置４２０で実行される構成に限るもの
ではない。例えば、医療機器管理装置１００の図示しない画像処理部で実行されてもよい
。
【００４４】
　第２判定方法は、上部内視鏡検査時に適用可能な方法である。判定部１３０は、対象者
が装着するマウスピースに設置された検知部により検知される、スコープ１０がマウスピ
ースを通過したか否かを示す情報にもとづき、スコープ１０が対象者の体内に挿入された
か否かを判定する。上部内視鏡検査時には対象者の歯を保護するとともに対象者が歯でス
コープ１０を噛むことを防止するために、上部内視鏡検査時に対象者がマウスピースを装
着することが一般的である。第２判定方法では、マウスピースにタグリーダ３０を設置し
、スコープ１０の先端部に識別タグ２０を付する。タグリーダ３０はネットワーク８０に



(9) JP 2013-116234 A 2013.6.13

10

20

30

40

50

接続される。マウスピースに設置されるタグリーダ３０は、スコープ１０がマウスピース
を通過したことを検知する。なお、スコープ１０の長手方向にそれぞれ間隔を空けて複数
の識別タグ２０を付せば、タグリーダ３０は、複数の識別タグ２０から電波を受信する順
番により、スコープ１０が体内に挿入されたのか、体内から抜き出されたのかを検知でき
る。
【００４５】
　映像処理装置４２０は、スコープ１０が体内に挿入されたとき及び体内から抜き出され
たとき、その旨を機器情報としてネットワーク８０を介して医療機器管理装置１００に通
知する。判定部１３０はこの機器情報を受けることにより、その映像処理装置４２０に接
続されているスコープ１０が使用中か否かを判定できる。また、使用開始時刻および使用
終了時刻も特定できる。なお、スコープ１０がマウスピースを通過するときを検知する方
法は、ＩＣタグを用いる方法に限るものではない。例えば、スコープ１０とマウスピース
との物理的接触を利用する方法や赤外線通信を用いる方法であってもよい。
【００４６】
　判定部１３０は、内視鏡システム４０にスコープ１０が取り付けられても、当該スコー
プ１０が対象者の体内に挿入されるまで、スコープ１０を未使用と判定する。未使用の状
態では、当該スコープ１０が使用される予定の検査または処置以外の、検査または処置に
当該スコープ１０を使用できる。当該スコープ１０が使用される予定の検査または処置よ
り、優先順位の高い検査または処置が発生した場合、医療従事者は当該スコープ１０を内
視鏡システム４０から抜き取り、他の内視鏡システム４０に差し込み当該スコープ１０を
使用できる。
【００４７】
　人間ドックや健康診断といった目的に応じて、表示するスコープの優先順位を変更して
もよい。
【００４８】
　また、医師Ａが特定のスコープ１０を愛用している場合を想定する。当該スコープ１０
が医師Ｂの検査または処置に使用されることが予定されている場合、医師Ａが当該スコー
プ１０を使用するため、当該スコープ１０と、当該スコープ１０と機能的に代替できるス
コープを交換する場合がある。この交換を、医師Ｂの検査または処置のために医師Ａが愛
用しているスコープ１０の画像用コネクタ端子が映像処理装置４２０に差し込まれても対
象者の体内に挿入されるまで許容する。
【００４９】
　ステータス管理部１２０は、ステータス保持部１４４を参照して現在のスコープ１０の
ステータスを示すリスト（以下、スコープリストと表記する）を生成する。このステータ
スには少なくともスコープ１０の所在が含まれる。上述したように、スコープ１０のステ
ータスは機器情報取得部１１０により取得された機器情報により特定される。
【００５０】
　表示制御部１５０は、少なくとも所在を含むスコープリストを表示装置３００に表示さ
せる。その際、表示制御部１５０はスコープリストに含まれるスコープ１０の内、医療行
為に使用中の医療機器を非表示にする。当該スコープリストにはスコープ１０の洗浄の有
無がさらに含まれてもよい。この場合において、表示制御部１５０は医療行為に使用中の
スコープ１０および使用後未洗浄のスコープ１０を非表示にする。
【００５１】
　図４は、スコープリストの一例を示す図である。図４では、医療施設内に６本のスコー
プが存在する例を示している。図４に示すスコープリストの項目には、スコープの機種名
、スコープのシリアルナンバー、所在する場所、洗浄履歴が含まれる。洗浄履歴は、洗浄
済か未洗浄かを示す洗浄の有無、洗浄完了日時、洗浄装置の機種名、洗浄装置のシリアル
ナンバー、洗浄実施者が含まれる。洗浄装置の機種名およびシリアルナンバーは、スコー
プの洗浄が実施された洗浄装置に関する情報である。医療行為に使用中のスコープは洗浄
履歴が空欄となる。未洗浄のスコープは、洗浄完了日時、洗浄装置の機種名、洗浄装置の
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シリアルナンバー、洗浄実施者が空欄となる。なお、未洗浄のスコープについては洗浄終
了予定時刻または洗浄終了までの残り時間が項目に含まれてもよい。
【００５２】
　図５は、図４に示すスコープリストの第１表示方法を示す図である。第１表示方法では
、表示制御部１５０はスコープリストに含まれるスコープの内、医療行為に使用中のスコ
ープを表示しない。図４のスコープリストに含まれる２行目のスコープ（機種名Ａ－Ｅ２
００、シリアルナンバー１２３４５６８３）が医療行為に使用中であるため、図５に示さ
れる表示リストでは、そのスコープが省略されている。
【００５３】
　図６は、本発明の実施の形態に係る医療機器管理装置１００の、第１表示方法に係る動
作を示すフローチャートである。機器情報取得部１１０は、医療施設内に設置されたタグ
リーダ３０から機器情報を取得する（Ｓ１０）。ステータス管理部１２０は取得された機
器情報にもとづき、ステータス保持部１４４に保持されるスコープ１０のステータスを更
新する。ステータス管理部１２０はステータス保持部１４４に保持されるデータをもとに
スコープリストを生成する（Ｓ１２）。
【００５４】
　表示制御部１５０は生成されたスコープリスト内に検査に使用中のスコープが存在する
か否か判定する（Ｓ１４）。存在する場合（Ｓ１４のＹ）、該当するスコープを非表示に
設定する（Ｓ１６）。存在しない場合（Ｓ１４のＮ）、ステップＳ１６をスキップする。
表示制御部１５０は、当該スコープリストを表示装置に表示させる（Ｓ２２）。ステップ
Ｓ１０～ステップＳ２２までの処理が、表示処理が終了するまで（Ｓ２４のＹ）、繰り返
し実行される（Ｓ２４のＮ）。なお、ステップＳ１２～ステップＳ２２に示す、スコープ
リストの生成および表示処理は、所定の期間毎に（例えば、１分毎、５分毎）に実行され
る。
【００５５】
　図７は、図４に示すスコープリストの第２表示方法を示す図である。第２表示方法では
、表示制御部１５０はスコープリストに含まれるスコープの内、医療行為に使用中のスコ
ープおよび使用後未洗浄のスコープを表示しない。図４のスコープリストに含まれる２行
目のスコープ（機種名Ａ－Ｅ２００、シリアルナンバー１２３４５６８３）が医療行為に
使用中であり、４行目のスコープ（機種名Ａ－Ｅ２００Ｈ、シリアルナンバー１２３４５
６８０）が未洗浄である。図７に示される表示リストでは、これらのスコープが省略され
ている。
【００５６】
　図８は、本発明の実施の形態に係る医療機器管理装置１００の、第２表示方法に係る動
作を示すフローチャートである。図８のフローチャートは図６のフローチャートにステッ
プＳ１８およびステップＳ２０が追加された構成である。表示制御部１５０はステップＳ
１２で生成されたスコープリスト内に使用後未洗浄のスコープが存在するか否か判定する
（Ｓ１８）。存在する場合（Ｓ１８のＹ）、該当するスコープを非表示に設定する（Ｓ２
０）。存在しない場合（Ｓ１８のＮ）、ステップＳ２０をスキップする。その他のステッ
プは図６と同様であるため、説明を省略する。
【００５７】
　以下、表示制御部１５０が表示装置３００にスコープリストを表示する際の表示順につ
いて説明する。その前提として本明細書で使用する、スコープの機種名を構成する記号、
数字の意味について説明する。図４、図５、図７に示すようにスコープの機種名は「第１
記号」－「第２記号」「系列数字」「第３記号」「第４記号」の組合せで構成される。
【００５８】
　図９は、スコープの機種名を構成する記号と意味の対応関係の一例を示す図である。図
９（ａ）は第１記号の対応テーブルであり、図９（ｂ）は第２記号の対応テーブルであり
、図９（ｃ）は第３記号の対応テーブルであり、図９（ｄ）は第４記号の対応テーブルで
ある。図９（ａ）に示す第１記号はスコープ種別を示す。「Ａ」が上部消化管用、「Ｂ」
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が大腸用、「Ｃ」が十二指腸用、「Ｄ」が小腸用である。この順番は使用頻度が高いと想
定される順番である。第２記号は第１特徴記号である。第１特徴はスコープの撮影画質を
示す。「Ｅ」が高画質、「Ｆ」が中画質、「Ｇ」が低画質を示す。第３記号は第２特徴記
号である。第２特徴は付加機能を示す。「Ｈ」がズーム機能、「Ｉ」が硬度可変機能、「
Ｊ」が形状検知機能を示す。これらの順番は使用頻度が高いと想定される順番である。第
４記号は挿入部有効長を示す。「Ｋ」が長、「Ｌ」が中、「Ｍ」が短を示す。
【００５９】
　表示制御部１５０は以下の優先順位に従い、スコープリストに含まれるスコープをソー
トする。まず第１優先として、表示制御部１５０は図９（ａ）に示す対応テーブルを参照
して、スコープ種別によりソートする。例えば、スコープリストに機種名Ａ－Ｅ２００の
スコープと機種名Ｂ－Ｅ２００のスコープが含まれる場合、表示制御部１５０は前者を後
者より上位に表示させる。これにより、使用頻度の高い種別のスコープほど上位に表示さ
れることになる。
【００６０】
　次に第２優先として、表示制御部１５０は系列数字によりソートする。系列数字が新し
い型のスコープを示す。例えば、スコープリストに機種名Ａ－Ｅ２００のスコープと機種
名Ａ－Ｅ１００のスコープが含まれる場合、表示制御部１５０は前者を後者より上位に表
示させる。これにより、同じ種別のスコープが複数ある場合、新しい型のスコープほど上
位に表示されることになる。
【００６１】
　次に第３優先として、表示制御部１５０は図９（ｂ）に示す対応テーブルを参照して、
スコープの撮影画質順によりソートする。例えば、スコープリストに機種名Ａ－Ｅ２００
のスコープと機種名Ａ－Ｆ２００のスコープが含まれる場合、表示制御部１５０は前者を
後者より上位に表示させる。これにより、同じ種別のスコープが複数あり、かつそれらが
同じ型のスコープである場合、画質が高いスコープほど上位に表示されることになる。
【００６２】
　次に第４優先として、表示制御部１５０は図９（ｃ）に示す対応テーブルを参照して、
スコープの付加機能の使用頻度順によりソートする。例えば、スコープリストに機種名Ａ
－Ｅ２００Ｈのスコープと機種名Ａ－Ｅ２００Ｊのスコープが含まれる場合、表示制御部
１５０は前者を後者より上位に表示させる。これにより、同じ種別のスコープが複数あり
、かつそれらが同じ型および同じ画質のスコープである場合、使用頻度が高い付加機能を
搭載したスコープほど上位に表示されることになる。
【００６３】
　次に第５優先として、表示制御部１５０は図９（ｄ）に示す対応テーブルを参照して、
挿入部有効長順によりソートする。例えば、スコープリストに機種名Ａ－Ｅ２００Ｋのス
コープと機種名Ａ－Ｅ２００Ｌのスコープが含まれる場合、表示制御部１５０は前者を後
者より上位に表示させる。これにより、同じ種別のスコープが複数あり、かつそれらが同
じ型、同じ画質および同じ付加機能を搭載するスコープである場合、挿入部有効長が長い
スコープほど上位に表示されることになる。
【００６４】
　これらの優先順位が全て同じスコープ同士については、表示制御部１５０はシリアルナ
ンバーの大きいほうを上位に表示させる。
【００６５】
　図１０は、ソートされたスコープリストの一例を示す図である。図１０に示すスコープ
リストは上述した優先順位に従いソートされたものである。上部消化管用スコープ群が最
上位に表示され、大腸用スコープ群、十二指腸用スコープ群の順に表示される。それぞれ
の群の中では、型が新しいスコープほど上位に表示され、画質が高いスコープほど上位に
表示され、使用頻度が高い付加機能を搭載したスコープほど上位に表示され、挿入部有効
長が長いスコープほど上位に表示され、シリアルナンバーが大きいスコープほど上位に表
示される。優先順位は上述した通りである。
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【００６６】
　図１１は、本発明の実施の形態に係る医療機器管理装置１００の、第１表示方法に係る
動作（ソートあり）を示すフローチャートである。図１１のフローチャートは図６のフロ
ーチャートにステップＳ１３が追加された構成である。表示制御部１５０はステップＳ１
２で生成されたスコープリストに含まれるスコープを優先順位に従いソートする（Ｓ１３
）。その他のステップは図６と同様であるため、説明を省略する。なお、第２表示方法に
係る図８に示したフローチャートにステップＳ１３を追加してもよい。
【００６７】
　以上説明したように本実施の形態によれば、少なくともスコープの所在を含むスコープ
リストを表示することにより、医療従事者はスコープの所在確認時間を短縮できる。検査
室、洗浄室、保管室などに実際に足を運ばなくてもスコープの所在を確認できる。その際
、使用中のスコープを非表示とすることにより、表示をシンプルにするとともに使用中の
スコープを取りに行くという徒労を回避できる。また、使用後未洗浄のスコープを非表示
にすることにより、表示をシンプルにするとともに未洗浄のスコープを取りに行くという
徒労を回避できる。また、使用頻度が高いと想定されるスコープを上位に表示することに
より、医療従事者がスコープリストを見る際、使用頻度が高いスコープの所在を認識しや
すくなる。
【００６８】
　以上、本発明を実施の形態をもとに説明した。この実施の形態は例示であり、それらの
各構成要素や各処理プロセスの組合せにいろいろな変形例が可能なこと、またそうした変
形例も本発明の範囲にあることは当業者に理解されるところである。
【００６９】
　スコープリストに含まれる複数のスコープをソートする際の上述した優先順位は一例で
あり、様々な優先順位が可能である。例えば、その優先順位をユーザが任意に設定できて
もよい。また例えば、表示制御部１５０は機能的に同じスコープの優先順位をシリアルナ
ンバーではなく、累積使用回数にもとづきソートしてもよい。具体的には、累積使用回数
が少ないほど上位に表示させる。これにより、機能的に同じ複数のスコープの使用回数が
平準化する使用方法を医療従事者に促すことができる。さらに例えば、表示制御部１５０
は機能的に同じスコープの優先順位をシリアルナンバーではなく、直近の洗浄終了時刻に
もとづきソートしてもよい。具体的には、現在から直近の洗浄終了時刻との時間が長いほ
ど上位に表示させる。これにより、機能的に同じ複数のスコープの洗浄終了から使用開始
までの時間が平準化する使用方法を医療従事者に促すことができる。
【００７０】
　また、タグリーダ３０の設置場所は上述した場所に限るものではない。例えば、使用後
洗浄前のスコープや、洗浄後使用前のスコープを一時的に保管する仮置場に設置されても
よい。
【００７１】
　また、スコープが場所Ａから離れ、場所Ｂに到着するまでの期間、ステータス管理部１
２０はそのスコープを移動中というステータスで管理してもよい。表示制御部１５０は、
そのスコープについてスコープリストの場所の項目に、移動中と表示させる。
【符号の説明】
【００７２】
　１０　スコープ、　２０　識別タグ、　３０　タグリーダ、　４０　内視鏡システム、
　４１０　光源装置、　４２０　映像処理装置、　４３０　記録装置、　４４０　表示装
置、　４５０　入力装置、　４２　挿入口、　５０　トロリー、　６０　洗浄装置、　７
０　保管庫、　８０　ネットワーク、　１００　医療機器管理装置、　１１０　機器情報
取得部、　１３０　判定部、　１４０　記録部、　１４４　ステータス保持部、　１５０
　表示制御部、　２００　ネットワーク、　３００　表示装置。
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