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(57)【要約】
　本発明のレンズ駆動制御装置は、光学レンズの光軸方
向に進退可能にレンズを保持するレンズ枠と、温度と歪
量との間において所定のヒステリシス特性を示す形状記
憶合金部材の歪変形により生じる駆動力をレンズ枠に伝
達する伝達部材と、を有するレンズ駆動系に対して制御
を行うレンズ駆動制御装置であって、レンズ枠を進退移
動させる指示が停止したタイミングにおいて、形状記憶
合金部材の温度を所定のヒステリシス特性の不感帯に属
する温度へ変化させる制御を行う制御部を有する。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　光学レンズの光軸方向に進退可能にレンズを保持するレンズ枠と、温度と歪量との間に
おいて所定のヒステリシス特性を示す形状記憶合金部材の歪変形により生じる駆動力を前
記レンズ枠に伝達する伝達部材と、を有するレンズ駆動系に対して制御を行うレンズ駆動
制御装置であって、
　前記レンズ枠を進退移動させる指示が停止したタイミングにおいて、前記形状記憶合金
部材の温度を前記所定のヒステリシス特性の不感帯に属する温度へ変化させる制御を行う
制御部を有することを特徴とするレンズ駆動制御装置。
【請求項２】
　前記制御部は、前記指示が続いている間、前記形状記憶合金部材に対する印加電圧を前
記指示に応じた増減方向に変化させ続けることにより、前記形状記憶合金部材の温度を変
化させる制御を行い、かつ、前記指示が停止したタイミングにおいて、前記形状記憶合金
部材に対する印加電圧を前記指示が続いている間の増減方向と逆方向に所定の量だけ変化
させて維持することにより、前記形状記憶合金部材の温度を前記所定のヒステリシス特性
の不感帯に属する温度へ変化させる制御を行うことを特徴とする請求項１に記載のレンズ
駆動制御装置。
【請求項３】
　光学レンズの光軸方向に進退可能にレンズを保持するレンズ枠と、
　形状記憶合金部材と、
　前記光軸方向に沿ったクリアランスを前記レンズ枠との間に具備し、前記形状記憶合金
部材の歪変形により生じる駆動力を前記レンズ枠に伝達する伝達部材と、
　を有することを特徴とするレンズ駆動装置。
【請求項４】
　前記レンズ枠を進退移動させる指示が停止したタイミングにおいて、前記光軸方向に沿
って前記レンズ枠から離間した位置に前記伝達部材を移動させる制御を行う制御部をさら
に有することを特徴とする請求項３に記載のレンズ駆動装置。
【請求項５】
　前記制御部は、前記指示が続いている間、前記形状記憶合金部材に対する印加電圧を前
記指示に応じた増減方向に変化させ続けることにより、前記レンズ枠及び前記伝達部材を
進退移動させ、かつ、前記指示が停止したタイミングにおいて、前記形状記憶合金部材に
対する印加電圧を前記指示が続いている間の増減方向と逆方向に所定の量だけ変化させて
維持することにより、前記クリアランスの内部であって前記光軸方向に沿って前記レンズ
枠から離間した位置へ前記伝達部材を移動させる制御を行うことを特徴とする請求項４に
記載のレンズ駆動装置。
【請求項６】
　前記レンズ枠の自重による前記レンズ枠の移動に対して抵抗力を発生可能な抵抗力発生
部材をさらに有することを特徴とする請求項３乃至５のいずれか一項に記載のレンズ駆動
装置。
【請求項７】
　光学レンズの光軸方向に進退可能にレンズを保持するレンズ枠と、
　前記光軸方向に沿ったクリアランスを前記レンズ枠との間に具備し、温度と歪量との間
において所定のヒステリシス特性を示す形状記憶合金部材の歪変形により生じる駆動力を
前記レンズ枠に伝達する伝達部材と、
　前記レンズ枠を進退移動させる指示が停止したタイミングにおいて、前記光軸方向に沿
って前記レンズ枠から離間した位置に前記伝達部材を移動させ、かつ、前記形状記憶合金
部材の温度を前記所定のヒステリシス特性の不感帯に属する温度へ変化させる制御を行う
制御部と、
　を有することを特徴とするレンズ駆動装置。
【請求項８】
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　光学レンズの光軸方向に進退可能にレンズを保持するレンズ枠と、前記光軸方向に沿っ
たクリアランスを前記レンズ枠との間に具備し、温度と歪量との間において所定のヒステ
リシス特性を示す形状記憶合金部材の歪変形により生じる駆動力を前記レンズ枠に伝達す
る伝達部材と、を先端部に設けた内視鏡と、
　前記レンズ枠を進退移動させる指示が停止したタイミングにおいて、前記光軸方向に沿
って前記レンズ枠から離間した位置に前記伝達部材を移動させ、かつ、前記形状記憶合金
部材の温度を前記所定のヒステリシス特性の不感帯に属する温度へ変化させる制御を行う
制御部と、
　を有することを特徴とする内視鏡システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、レンズ駆動制御装置、レンズ駆動装置及び内視鏡システムに関し、特に、撮
影光軸方向に沿ってレンズを移動させることが可能なレンズ駆動制御装置、レンズ駆動装
置及び内視鏡システムに関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　内視鏡は、医療分野及び工業分野等において従来広く用いられている。また、内視鏡に
おいては、観察光学系を撮影光軸方向に移動することにより、テレ撮影及びワイド撮影を
実現可能な撮像装置が用いられているものもある。
【０００３】
　具体的には、例えば、日本国特開２００８－１９４１７８号公報には、移動レンズが取
り付けられた移動レンズ枠を具備するとともに、形状記憶合金（以下、ＳＭＡと称する）
により形成されたワイヤへの電流の供給状態に応じて該移動レンズ枠を進退させるアクチ
ュエータが取り付けられた撮像装置が開示されている。また、日本国特開２００８－１９
４１７８号公報には、前述の撮像装置を内視鏡の先端部に適用した場合の構成例が開示さ
れている。
【０００４】
　一般的に、ＳＭＡは、温度変化の影響を受けやすいという特性を有している。また、内
視鏡の先端部においては、患部への送水等が行われることにより、急激な温度変化が生じ
易い傾向がある。そのため、例えば、内視鏡の先端部に配置された移動レンズ枠をＳＭＡ
ワイヤにより進退させるような構成においては、先端部の周囲の温度変化が外乱として作
用することによりＳＭＡワイヤの長さが変化し、本来意図しない位置へ移動レンズ枠が移
動してしまう、という課題が生じている。
【０００５】
　本発明は、前述した事情に鑑みてなされたものであり、本来意図しない位置へのレンズ
の移動を防ぐことが可能なレンズ駆動制御装置、レンズ駆動装置及び内視鏡システムを提
供することを目的としている。
【発明の開示】
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　本発明におけるレンズ駆動制御装置は、光学レンズの光軸方向に進退可能にレンズを保
持するレンズ枠と、温度と歪量との間において所定のヒステリシス特性を示す形状記憶合
金部材の歪変形により生じる駆動力を前記レンズ枠に伝達する伝達部材と、を有するレン
ズ駆動系に対して制御を行うレンズ駆動制御装置であって、前記レンズ枠を進退移動させ
る指示が停止したタイミングにおいて、前記形状記憶合金部材の温度を前記所定のヒステ
リシス特性の不感帯に属する温度へ変化させる制御を行う制御部を有することを特徴とす
る。
【０００７】
　本発明におけるレンズ駆動装置は、光学レンズの光軸方向に進退可能にレンズを保持す
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るレンズ枠と、形状記憶合金部材と、前記光軸方向に沿ったクリアランスを前記レンズ枠
との間に具備し、前記形状記憶合金部材の歪変形により生じる駆動力を前記レンズ枠に伝
達する伝達部材と、を有することを特徴とする。
【０００８】
　本発明におけるレンズ駆動装置は、光学レンズの光軸方向に進退可能にレンズを保持す
るレンズ枠と、前記光軸方向に沿ったクリアランスを前記レンズ枠との間に具備し、温度
と歪量との間において所定のヒステリシス特性を示す形状記憶合金部材の歪変形により生
じる駆動力を前記レンズ枠に伝達する伝達部材と、前記レンズ枠を進退移動させる指示が
停止したタイミングにおいて、前記光軸方向に沿って前記レンズ枠から離間した位置に前
記伝達部材を移動させ、かつ、前記形状記憶合金部材の温度を前記所定のヒステリシス特
性の不感帯に属する温度へ変化させる制御を行う制御部と、を有することを特徴とする。
【０００９】
　本発明における内視鏡システムは、光学レンズの光軸方向に進退可能にレンズを保持す
るレンズ枠と、前記光軸方向に沿ったクリアランスを前記レンズ枠との間に具備し、温度
と歪量との間において所定のヒステリシス特性を示す形状記憶合金部材の歪変形により生
じる駆動力を前記レンズ枠に伝達する伝達部材と、を先端部に設けた内視鏡と、前記レン
ズ枠を進退移動させる指示が停止したタイミングにおいて、前記光軸方向に沿って前記レ
ンズ枠から離間した位置に前記伝達部材を移動させ、かつ、前記形状記憶合金部材の温度
を前記所定のヒステリシス特性の不感帯に属する温度へ変化させる制御を行う制御部と、
を有することを特徴とする。
【図面の簡単な説明】
【００１０】
【図１】本発明の実施例に係る内視鏡システムの要部の構成を示す図。
【図２】第１の実施例における撮像ユニットの内部構成の一例を示す断面図。
【図３】図２のＩＩＩ－ＩＩＩ断面図。
【図４】第１の実施例における撮像ユニットの外観構成の一例を示す斜視図。
【図５】図４に示す撮像ユニットにガイド部材を取り付けた場合の例を示す斜視図。
【図６】図５に示す撮像ユニットにカバー部材を取り付けた場合の例を示す斜視図。
【図７】レンズ駆動系を含む部分の電気的な接続関係の概要を示す図。
【図８】テレ撮影の指示に応じて第１の実施例の制御が行われることにより、ＳＭＡの状
態がどのように変化するかを示す図。
【図９】第１の実施例において、テレ撮影の指示に応じて行われる制御の一例を示すフロ
ーチャート。
【図１０】ワイド撮影の指示に応じて第１の実施例の制御が行われることにより、ＳＭＡ
の状態がどのように変化するかを示す図。
【図１１】第１の実施例において、ワイド撮影の指示に応じて行われる制御の一例を示す
フローチャート。
【図１２】第２の実施例における撮像ユニットの内部構成の一例を示す断面図。
【図１３】第２の実施例における移動子及び移動レンズ枠の構成の一例を示す斜視図。
【図１４】第２の実施例における移動子及び移動レンズ枠の構成により生じる機械的なヒ
ステリシスの一例を示す図。
【図１５】移動レンズ枠が可動限界位置に達した際に移動子が取り得る位置の代表例を示
す図。
【図１６】テレ撮影の指示に応じて第２の実施例の制御が行われることにより、ＳＭＡワ
イヤの長さ及び移動レンズ枠の位置がどのように変化するかを示す図。
【図１７】移動子及び移動レンズ枠が図１６の制御に応じてどのように動くかを示す図。
【図１８】ワイド撮影の指示に応じて第２の実施例の制御が行われることにより、ＳＭＡ
ワイヤの長さ及び移動レンズ枠の位置がどのように変化するかを示す図。
【図１９】移動子及び移動レンズ枠が図１８の制御に応じてどのように動くかを示す図。
【図２０】第２の実施例における撮像ユニットの内部構成の、図１２とは異なる例を示す
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断面図。
【図２１】第２の実施例における移動子及び移動レンズ枠の構成の、図１３とは異なる例
を示す斜視図。
【図２２】第２の実施例における撮像ユニットの内部構成の、図１２及び図２０とは異な
る例を示す断面図。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１１】
　以下、本発明の実施の形態について、図面を参照しつつ説明を行う。
【００１２】
（第１の実施例）
　図１から図１１は、本発明の第１の実施例に係るものである。
【００１３】
　本発明の実施例に係る内視鏡システム１は、図１に示すように、生体内の被写体を撮像
して撮像信号を出力する内視鏡２と、該被写体を照明するための照明光を供給する光源装
置３と、該撮像信号を映像信号に変換して出力するプロセッサ４と、該映像信号に応じた
該被写体の像を画像表示するモニタ５と、を有している。
【００１４】
　内視鏡２は、生体内へ挿入可能な形状及び寸法を具備する挿入部１１と、操作部１２と
、一端側が操作部１２の側面から延設されたユニバーサルケーブル１３と、を有している
。また、内視鏡２は、ユニバーサルケーブル１３の他端側と光源装置３とを接続するスコ
ープコネクタ１４と、一端側がスコープコネクタ１４から延設されたコイル状のスコープ
ケーブル１５と、スコープケーブル１５の他端側とプロセッサ４とを接続する電気コネク
タ部１６と、を有している。
【００１５】
　挿入部１１は、先端から順に、先端部２１と、湾曲部２２と、可撓管部２３と、が連設
されて構成されている。また、光源装置３において発せられた照明光を伝送するための図
示しないライトガイドバンドルが、先端部２１からスコープコネクタ１４にかけての各部
の内部に挿通配置されている。
【００１６】
　先端部２１の先端面には、図示しない先端開口部、観察窓、複数の照明窓、観察窓洗浄
口、及び観察物洗浄口が配設されている。
【００１７】
　前述の観察窓の背面側における先端部２１の内部には、後述する撮像ユニットが配設さ
れている。また、前述の複数の照明窓の背面側における先端部２１の内部には、図示しな
いライトガイドバンドルの光出射端が配置されている。
【００１８】
　先端部２１には、図示しない観察窓洗浄ノズルが設けられている。この観察窓洗浄ノズ
ルは、先端部２１からユニバーサルケーブル１３にかけての各部の内部に挿通される、図
示しない洗浄チューブの開口部として構成されている。そして、この洗浄チューブは、ユ
ニバーサルケーブル１３の光源装置３側の端部において、図示しない洗浄タンク及びコン
プレッサと接続されている。
【００１９】
　操作部１２は、挿入部１１が延出する折れ止め部２４と、下部側の側部に配設される鉗
子口２５と、操作者が把持可能な構成を具備する操作部本体２６と、上部側に設けられた
２つの湾曲操作ノブ２７ａ及び２７ｂを具備する湾曲操作部２７と、送気送水動作を行わ
せるための指示が可能な送気送水スイッチ２８ａと、吸引動作を行わせるための指示が可
能な吸引スイッチ２８ｂと、テレ撮影に関する動作を行わせるための指示が可能なテレス
イッチ２９ａと、ワイド撮影に関する動作を行わせるための指示が可能なワイドスイッチ
２９ｂと、を有している。また、操作部１２の鉗子口２５から先端部２１の先端開口部に
かけての各部の内部には、図示しない処置具チャンネルが挿通配置されている。
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【００２０】
　次に、先端部２１の内部の撮像ユニットの構成について説明を行う。
【００２１】
　撮像ユニット３０は、先端部２１の内部に設けられた図示しない先端硬性部材に嵌挿配
置されている。また、撮像ユニット３０は、後述する移動レンズ（及び移動レンズ枠）が
撮影光軸方向に沿って進退移動することにより、テレ撮影及びワイド撮影を含むズーミン
グ機能を実現可能な構成を具備している。
【００２２】
　また、図２に示すように、撮像ユニット３０には、前群レンズユニット３１を構成し、
複数の対物レンズからなる前群レンズ３５を保持する固定レンズ枠である前群レンズ枠３
４と、複数の対物レンズからなる後群レンズ３３及び光学部材３３ａを保持する固定レン
ズ枠である後群レンズ枠３６と、前群レンズ３５及び後群レンズ３３の間に設けられ、移
動レンズ３９を保持した移動体としての移動レンズユニット３２の外形を構成する移動レ
ンズ枠３８と、光学部材３３ａの後方に設けられたイメージセンサユニット４６と、が先
端側から順に設けられている。
【００２３】
　イメージセンサユニット４６の各部は、イメージセンサ保持枠４１により保持されてい
る。また、イメージセンサユニット４６は、イメージセンサ保持枠４１の内部において、
２つの光学部材４２及び４３と、被写体の光学像を撮像信号に変換して出力するイメージ
センサチップ４５と、図示しない積層基板と、を先端から順に設けて構成されている。な
お、イメージセンサチップ４５と前記積層基板とは、フレキシブルプリント基板（ＦＰＣ
）により電気的に接続されている。また、前記積層基板には、イメージセンサチップ４５
から出力される撮像信号を伝送するものを含む複数の信号線が束ねられた図示しないケー
ブルが接続されている。前記図示しないケーブルは、内視鏡２の内部に挿通配置されてい
るとともに、ユニバーサルケーブル１３、スコープケーブル１５、及び、電気コネクタ部
１６を介してプロセッサ４と電気的に接続される。
【００２４】
　前群レンズ枠３４の後端部は、後群レンズ枠３６の前端部及びレンズ枠押え部材６１に
嵌着され接合されている。また、前群レンズ枠３４の後端部には、前群レンズ３５の最後
端に配置された対物レンズを保持するためのレンズ保持枠６２が嵌着されている。
【００２５】
　一方、後群レンズ枠３６の後端部は、イメージセンサ保持枠４１の前端部分に挿嵌固定
されている。また、後群レンズ枠３６には、後群レンズ３３の焦点位置の調整及び固定を
行うための調整リング７２が設けられている。
【００２６】
　移動レンズユニット３２は、前群レンズユニット３１の後方側かつ後群レンズ枠３６の
内側に相当する箇所に配置されているとともに、撮影光軸Ｏ方向に沿ってスライド自在に
構成されている。
【００２７】
　なお、本実施例においては、移動レンズユニット３２のワイド側（前方側）の可動限界
位置は、レンズ枠押え部材６１の上方側に設けられた規制部６１ｗにより決定される。換
言すると、移動レンズユニット３２は、移動レンズ枠３８の前部から上方側へ延出して形
成された延出部３８ａの前面部が規制部６１ｗの後面部に当接するまでは、ワイド側へス
ライドすることができる。
【００２８】
　また、本実施例においては、移動レンズユニット３２のテレ側（後方側）の可動限界位
置は、調整リング７２の上方側の規制部７２ｔにより決定される。換言すると、移動レン
ズユニット３２は、移動レンズ枠３８の後部から上方側へ延出して形成された延出部３８
ｂの後面部が規制部７２ｔの前面部に当接するまでは、テレ側へスライドすることができ
る。
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【００２９】
　一方、移動レンズユニット３２の移動レンズ枠３８には、ビス６３により上部が固定さ
れた板バネ６４が設けられている。
【００３０】
　板バネ６４は、図３に示すように、移動レンズ枠３８の外周方向へ付勢されることによ
り、自身の少なくとも一部が後群レンズ枠３６の内周面に当接するとともに、移動レンズ
ユニット３２の自重により移動レンズユニット３２が移動しないようにする程度の抵抗力
（本実施例においては移動レンズユニット３２を保持可能な程度の摩擦力）を後群レンズ
枠３６の内周面に対して発生可能に構成されている。
【００３１】
　移動レンズ枠３８の上部には、移動レンズ枠３８を撮影光軸Ｏ方向に沿ってスライドさ
せるための駆動力を伝達する連結部６５が設けられている。
【００３２】
　連結部６５の下部は、移動レンズ枠３８の延出部３８ａ及び３８ｂと一体的に接合され
ている。そして、本実施例においては、このような構成により、延出部３８ａと３８ｂと
の間における、撮影光軸Ｏ方向のクリアランスが無くなるようにしている。
【００３３】
　連結部６５の上部後端に形成された開口部には、絶縁部材により形成されたチューブ部
材６７の前端部が接着固定されている。また、絶縁部材により形成されたガイド管６８の
前端部には、チューブ部材６７の中途部から後端部にかけての部分が挿嵌固定されている
。
【００３４】
　一方、図３、図４及び図５に示すように、連結部６５の上部、チューブ部材６７、及び
、ガイド管６８の前端部は、ガイド部材６９の内部に配置されている。また、図３、図５
及び図６に示すように、ガイド部材６９及びチューブ部材７１は、カバー部材７０により
覆われている。
【００３５】
　ＳＭＡワイヤ５６は、常温環境下において弛緩し、かつ、温度と歪量との間において所
定のヒステリシス特性を示すように形成されている。また、ＳＭＡワイヤ５６は、予め弛
緩された状態として、チューブ部材６７及びガイド管６８の内部に挿通され、連結部６５
の上部後端に形成された開口部の内部において折り返され、チューブ部材７１の内部に挿
通されている。さらに、図２に示すように、ＳＭＡワイヤ５６の折り返し部分の一部が、
連結部６５に直に接合されている。
【００３６】
　そして、以上に述べたような構成によれば、伝達部材としての連結部６５は、後述する
ＳＭＡワイヤの歪変形により生じる駆動力を移動レンズ枠３８へ伝達することができる。
すなわち、本実施例におけるレンズ駆動系は、移動レンズ枠３８と、連結部６５とを有し
て構成されている。
【００３７】
　なお、ＳＭＡワイヤ５６の両端部は、例えば図７に示すように、導電性のケーブル５６
ａにそれぞれ接続されている。また、２本のケーブル５６ａは、内視鏡２の内部、ユニバ
ーサルケーブル１３及び電気コネクタ部１６に挿通配置されているとともに、レンズ駆動
制御装置としての機能を具備するプロセッサ４のワイヤ制御部４ａにそれぞれ接続されて
いる。
【００３８】
　一方、テレスイッチ２９ａ及びワイドスイッチ２９ｂは、内視鏡２の内部、ユニバーサ
ルケーブル１３及び電気コネクタ部１６に挿通配置された信号線を介し、プロセッサ４の
ワイヤ制御部４ａにそれぞれ接続されている。
【００３９】
　ワイヤ制御部４ａは、テレスイッチ２９ａまたはワイドスイッチ２９ｂにおいてなされ
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た指示に応じた電圧を導電性のケーブル５６ａへ印加する。
【００４０】
　ワイヤ制御部４ａは、テレスイッチ２９ａにおいて指示がなされたことを検出した場合
、ケーブル５６ａに対する印加電圧を現在の印加電圧に比べて増加するための制御を行う
。ケーブル５６ａに印加される電圧の増加は、ＳＭＡワイヤ５６の温度を上昇させるとと
もに、ＳＭＡワイヤ５６の歪量を減少させるように作用する。その結果、ＳＭＡワイヤ５
６の長さが現在の状態よりも短くなることに伴う駆動力が連結部６５において発生し、該
駆動力により移動レンズ枠３８がテレ側（後方側）へスライドされる。
【００４１】
　一方、ワイヤ制御部４ａは、ワイドスイッチ２９ｂにおいて指示がなされたことを検出
した場合、ケーブル５６ａに対する印加電圧を現在の印加電圧に比べて減少するための制
御を行う。ケーブル５６ａに印加される電圧の減少は、ＳＭＡワイヤ５６の温度を下降さ
せるとともに、かつ、ＳＭＡワイヤ５６の歪量を増加させるように作用する。その結果、
ＳＭＡワイヤ５６の長さが現在の状態よりも長くなることに伴う駆動力が連結部６５にお
いて発生し、該駆動力により移動レンズ枠３８がワイド側（前方側）へスライドされる。
【００４２】
　なお、ワイヤ制御部４ａは、プロセッサ４の内部に設けられているものに限らず、例え
ば、内視鏡２の操作部１２の内部に設けられているものであっても良い。
【００４３】
　ここで、本実施例の作用としての、ワイヤ制御部４ａが行う制御の詳細について述べる
。なお、ＳＭＡワイヤ５６は、温度と歪量との間において、例えば図８及び図１０に示す
ようなヒステリシス特性を具備するものとする。また、図８及び図１０のヒステリシス特
性は、各々同一のものであるとする。
【００４４】
　ワイヤ制御部４ａは、テレスイッチ２９ａにおいて指示がなされた（図９のステップＳ
１）タイミングにおいて、ＳＭＡワイヤ５６の抵抗値を測定することにより、例えば、Ｓ
ＭＡワイヤ５６が図８のＷ１の状態を示していることを検出する。そして、ワイヤ制御部
４ａは、このような検出結果に基づいてケーブル５６ａに対する印加電圧を増加するため
の制御を行う（図９のステップＳ２）ことにより、ＳＭＡワイヤ５６の温度を上昇させる
。また、ワイヤ制御部４ａは、テレスイッチ２９ａにおける指示が続いている間、ケーブ
ル５６ａに対する印加電圧を増加するための制御を継続する（図９のステップＳ３）。
【００４５】
　ケーブル５６ａに対する印加電圧が増加され続けると、図８のヒステリシス特性におけ
る電圧印加時のラインに沿ってＳＭＡワイヤ５６の温度が上昇する。これにより、ＳＭＡ
ワイヤ５６の歪量が次第に減少し、ＳＭＡワイヤ５６が緊張して短くなるため、先端部２
１の後方側へ向かう駆動力が連結部６５において発生する。そして、連結部６５において
発生した前記駆動力により、移動レンズ枠３８がテレ側へスライドされる。
【００４６】
　その後、ワイヤ制御部４ａは、テレスイッチ２９ａにおける指示が停止されたことを検
出する（図９のステップＳ３）と、ケーブル５６ａに対する印加電圧を、該指示が停止さ
れたタイミングにおける印加電圧から所定の量（例えば約２０％程度）減少して維持する
ための制御を行う（図９のステップＳ４）。
【００４７】
　具体的には、例えば、ＳＭＡワイヤ５６が図８のＴ１の状態を示すタイミングにおいて
前述の制御が行われると、ケーブル５６ａに対する印加電圧の減少量に応じてＳＭＡワイ
ヤ５６の温度が下降する。そして、このような温度の下降に伴い、ＳＭＡワイヤ５６の状
態が、図８のヒステリシス特性における電圧印加時のライン上に位置する状態Ｔ１から、
図８のヒステリシス特性における不感帯に位置する状態Ｃ１へ変化する。
【００４８】
　すなわち、以上に述べた制御によれば、図８のヒステリシス特性における不感帯におい
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てケーブル５６ａに対する印加電圧が維持される。また、移動レンズユニット３２は、板
バネ６４の付勢力により、前述の制御が行われた後の位置に保持される。そのため、例え
ば、テレスイッチ２９ａの指示が停止された後に、先端部２１の周囲の温度変化に応じた
外乱が生じた場合であっても、ＳＭＡワイヤ５６の状態が変化しないことにより、移動レ
ンズ枠３８の位置が変動しない。
【００４９】
　一方、ワイヤ制御部４ａは、ワイドスイッチ２９ｂにおいて指示がなされた（図１１の
ステップＳ１１）タイミングにおいて、ＳＭＡワイヤ５６の抵抗値を測定することにより
、例えば、ＳＭＡワイヤ５６が図１０のＴ２の状態を示していることを検出する。そして
、ワイヤ制御部４ａは、このような検出結果に基づいてケーブル５６ａに対する印加電圧
を減少するための制御を行う（図１１のステップＳ１２）ことにより、ＳＭＡワイヤ５６
の温度を下降させる。また、ワイヤ制御部４ａは、ワイドスイッチ２９ｂにおける指示が
続いている間、ケーブル５６ａに対する印加電圧を減少するための制御を継続する（図１
１のステップＳ１３）。
【００５０】
　ケーブル５６ａに対する印加電圧が減少され続けると、図１０のヒステリシス特性にお
ける電圧非印加時のラインに沿ってＳＭＡワイヤ５６の温度が下降する。これにより、Ｓ
ＭＡワイヤ５６の歪量が次第に増加し、ＳＭＡワイヤ５６が弛緩して長くなるため、先端
部２１の前方側へ向かう駆動力が連結部６５において発生する。そして、連結部６５にお
いて発生した前記駆動力により、移動レンズ枠３８がワイド側へスライドされる。
【００５１】
　その後、ワイヤ制御部４ａは、ワイドスイッチ２９ｂにおける指示が停止されたことを
検出する（図１１のステップＳ１３）と、ケーブル５６ａに対する印加電圧を、該指示が
停止されたタイミングにおける印加電圧から所定の量（例えば約２０％程度）増加して維
持するための制御を行う（図１１のステップＳ１４）。
【００５２】
　具体的には、例えば、ＳＭＡワイヤ５６が図１０のＷ２の状態を示すタイミングにおい
て前述の制御が行われると、ケーブル５６ａに対する印加電圧の増加量に応じてＳＭＡワ
イヤ５６の温度が上昇する。そして、このような温度の上昇に伴い、ＳＭＡワイヤ５６の
状態が、図１０のヒステリシス特性における電圧非印加時のライン上に位置する状態Ｗ２
から、図１０のヒステリシス特性における不感帯に位置する状態Ｃ２へ変化する。
【００５３】
　すなわち、以上に述べた制御によれば、図１０のヒステリシス特性における不感帯にお
いてケーブル５６ａに対する印加電圧が維持される。また、移動レンズユニット３２は、
板バネ６４の付勢力により、前述の制御が行われた後の位置に保持される。そのため、例
えば、ワイドスイッチ２９ｂの指示が停止された後に、先端部２１の周囲の温度変化に応
じた外乱が生じた場合であっても、ＳＭＡワイヤ５６の状態が変化しないことにより、移
動レンズ枠３８の位置が変動しない。
【００５４】
　以上に述べた本実施例の構成及び作用によれば、内視鏡２の先端部２１の周囲の温度変
化が外乱として作用した場合であっても、ＳＭＡワイヤ５６の状態が変化せず、かつ、移
動レンズ枠３８が移動しないため、結果的に、本来意図しない位置への移動レンズ３９の
移動を防ぐことができる。
【００５５】
（第２の実施例）
　図１２から図２２は、本発明の第２の実施例に係るものである。
【００５６】
　なお、以降の説明において、第１の実施例と同様の構成を持つ部分については、詳細な
説明を省略する。また、本実施例の構成は、第１の実施例における内視鏡システム１と略
同様の構成を有している。そのため、本実施例においては、第１の実施例における内視鏡
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システム１と異なる部分について主に説明を行うものとする。
【００５７】
　本実施例の撮像ユニット３０Ａは、図１２に示すように、撮像ユニット３０における連
結部６５の代わりに、伝達部材としての移動子６５Ａを有して構成されている。なお、撮
像ユニット３０Ａにおけるその他の部分については、撮像ユニット３０と略同様の構成を
具備するため、詳細な説明を省略する。
【００５８】
　移動子６５Ａの下部は、図１２及び図１３に示すように、延出部３８ａの後面側、及び
、延出部３８ｂの前面側のそれぞれに対してクリアランスを有して配置されている。換言
すると、移動レンズ枠３８の延出部３８ａ及び３８ｂと、移動子６５Ａの下部との間には
、撮影光軸Ｏ方向に沿ったクリアランスが設けられている。また、移動子６５Ａの上部は
、第１の実施例において説明したような、連結部６５と同様の構成を有している。
【００５９】
　そして、前述のような構成によれば、ＳＭＡワイヤ５６の長さと移動レンズ枠３８の位
置との間の関係が、例えば図１４及び図１５に示すような、機械的なヒステリシスを示す
ようになる。
【００６０】
　図１４及び図１５に示す状態Ｔｅ１は、延出部３８ｂの後面部と規制部７２ｔの前面部
とが当接し、かつ、延出部３８ｂの前面部と移動子６５Ａの下部の後面部とが当接してい
る状態である。このような状態である場合に、ＳＭＡワイヤ５６が弛緩して長くなること
により、延出部３８ｂの後面部と規制部７２ｔの前面部とが当接したまま、移動子６５Ａ
がワイド側（前方側）へ移動する。その後、移動子６５Ａがワイド側（前方側）へ移動す
ることにより、ＳＭＡワイヤ５６の長さ及び移動レンズ枠３８の位置が、状態Ｔｅ１から
状態Ｔｅ２へ移行する。
【００６１】
　図１４及び図１５に示す状態Ｔｅ２は、延出部３８ｂの後面部と規制部７２ｔの前面部
とが当接し、かつ、延出部３８ａの後面部と移動子６５Ａの前面部とが当接している状態
である。このような状態である場合に、ＳＭＡワイヤ５６が弛緩して長くなることにより
、延出部３８ａの後面部と移動子６５Ａの前面部とが当接したまま、移動レンズ枠３８が
ワイド側（前方側）へ移動する。その後、移動レンズ枠３８がワイド側（前方側）へ移動
することにより、ＳＭＡワイヤ５６の長さ及び移動レンズ枠３８の位置が、状態Ｔｅ２か
ら状態Ｗｅ２へ移行する。
【００６２】
　図１４及び図１５に示す状態Ｗｅ２は、延出部３８ａの前面部と規制部６１ｗの後面部
とが当接し、かつ、延出部３８ａの後面部と移動子６５Ａの前面部とが当接している状態
である。このような状態である場合に、ＳＭＡワイヤ５６が緊張して短くなることにより
、延出部３８ａの前面部と規制部６１ｗの後面部とが当接したまま、移動子６５Ａがテレ
側（後方側）へ移動する。その後、移動子６５Ａがテレ側（後方側）へ移動することによ
り、ＳＭＡワイヤ５６の長さ及び移動レンズ枠３８の位置が、状態Ｗｅ２から状態Ｗｅ１
へ移行する。
【００６３】
　図１４及び図１５に示す状態Ｗｅ１は、延出部３８ａの前面部と規制部６１ｗの後面部
とが当接し、かつ、延出部３８ｂの前面部と移動子６５Ａの後面部とが当接している状態
である。このような状態である場合に、ＳＭＡワイヤ５６が緊張して短くなることにより
、延出部３８ｂの前面部と移動子６５Ａの後面部とが当接したまま、移動レンズ枠３８が
テレ側（後方側）へ移動する。その後、移動レンズ枠３８がテレ側（後方側）へ移動する
ことにより、ＳＭＡワイヤ５６の長さ及び移動レンズ枠３８の位置が、状態Ｗｅ１から状
態Ｔｅ１へ移行する。
【００６４】
　なお、ＳＭＡワイヤ５６の長さ及び移動レンズ枠３８の位置は、図１４及び図１５に示
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すように、状態Ｔｅ１→Ｔｅ２→Ｗｅ２→Ｗｅ１→Ｔｅ１→…という順に移行し得るとも
に、状態Ｔｅ１→Ｗｅ１→Ｗｅ２→Ｔｅ２→Ｔｅ１→…という順にも移行し得る。
【００６５】
　ここで、本実施例の作用としての、ワイヤ制御部４ａが行う制御の詳細について述べる
。但し、以降においては、説明の簡単のため、ＳＭＡワイヤ５６の長さ及び移動レンズ枠
３８の位置が状態Ｔｅ１→Ｔｅ２→Ｗｅ２→Ｗｅ１→Ｔｅ１→…という順に移行する場合
についてのみ述べるものとする。
【００６６】
　ワイヤ制御部４ａは、例えば、移動レンズ枠３８が最もワイド側の位置にある場合にお
いては、図１６及び図１７の状態Ｗ１１となるようにケーブル５６ａに対する印加電圧を
維持する。
【００６７】
　図１６及び図１７に示す状態Ｗ１１は、延出部３８ａの前面部と規制部６１ｗの後面部
とが当接し、かつ、移動子６５Ａが延出部３８ａ及び３８ｂのどちらとも当接していない
状態である。すなわち、図１６及び図１７に示す状態Ｗ１１においては、撮影光軸Ｏ方向
に沿って移動レンズ枠３８から離間した位置に移動子６５Ａが配置される。
【００６８】
　ワイヤ制御部４ａは、状態Ｗ１１である場合にテレスイッチ２９ａにおいて指示がなさ
れたことを検出すると、ケーブル５６ａに対する印加電圧を増加するための制御を行うこ
とにより、ＳＭＡワイヤ５６の温度を上昇させる。また、ワイヤ制御部４ａは、テレスイ
ッチ２９ａにおける指示が続いている間、ケーブル５６ａに対する印加電圧を増加するた
めの制御を継続する。
【００６９】
　ケーブル５６ａに対する印加電圧が増加され続けると、ＳＭＡワイヤ５６の温度が上昇
することにより、ＳＭＡワイヤ５６の歪量が次第に減少し、ＳＭＡワイヤ５６が緊張して
短くなる。そして、ＳＭＡワイヤ５６の長さが短くなることにより、状態Ｗｅ１において
移動レンズ枠３８がテレ側へスライドし始める。
【００７０】
　その後、ワイヤ制御部４ａは、テレスイッチ２９ａにおける指示が停止されたことを検
出すると、ケーブル５６ａに対する印加電圧を、該指示が停止されたタイミングにおける
印加電圧から所定の量減少して維持するための制御を行う。
【００７１】
　具体的には、例えば、図１６及び図１７における状態Ｔ１１のタイミングにおいて前述
の制御が行われると、ケーブル５６ａに対する印加電圧の減少量に応じてＳＭＡワイヤ５
６の温度が下降する。そして、このような温度の下降に伴い、ＳＭＡワイヤ５６の長さ及
び移動レンズ枠３８の位置が、図１６及び図１７に示す状態Ｔ１１から状態Ｃ１１へ移行
する。
【００７２】
　図１６及び図１７に示す状態Ｃ１１は、移動レンズ枠３８がテレ側とワイド側の略中間
に位置し、延出部３８ａの前面部と規制部６１ｗの後面部とが当接しておらず、延出部３
８ｂの後面部と規制部７２ｔの前面部とが当接しておらず、かつ、移動子６５Ａが延出部
３８ａ及び３８ｂのどちらとも当接していない状態である。すなわち、図１６及び図１７
に示す状態Ｃ１１においては、撮影光軸Ｏ方向に沿って移動レンズ枠３８から離間した位
置に移動子６５Ａが配置される。
【００７３】
　すなわち、以上に述べた制御によれば、延出部３８ａ及び３８ｂにより形成されるクリ
アランスの内部に移動子６５Ａの下部が配置されるようにケーブル５６ａに対する印加電
圧が維持される。また、移動レンズユニット３２は、板バネ６４の付勢力により、前述の
制御が行われた後の位置に保持される。そのため、例えば、テレスイッチ２９ａの指示が
停止された後に、先端部２１の周囲の温度変化に応じた外乱が生じた場合であっても、移
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動レンズ枠３８の位置が変動しない。
【００７４】
　一方、ワイヤ制御部４ａは、例えば、移動レンズ枠３８が最もテレ側の位置にある場合
においては、図１８及び図１９の状態Ｔ１２となるようにケーブル５６ａに対する印加電
圧を維持する。
【００７５】
　図１８及び図１９に示す状態Ｔ１２は、延出部３８ｂの後面部と規制部７２ｔの前面部
とが当接し、かつ、移動子６５Ａが延出部３８ａ及び３８ｂのどちらとも当接していない
状態である。すなわち、図１８及び図１９に示す状態Ｔ１２においては、撮影光軸Ｏ方向
に沿って移動レンズ枠３８から離間した位置に移動子６５Ａが配置される。
【００７６】
　ワイヤ制御部４ａは、状態Ｔ１２である場合にワイドスイッチ２９ｂにおいて指示がな
されたことを検出すると、ケーブル５６ａに対する印加電圧を減少するための制御を行う
ことにより、ＳＭＡワイヤ５６の温度を下降させる。また、ワイヤ制御部４ａは、ワイド
スイッチ２９ｂにおける指示が続いている間、ケーブル５６ａに対する印加電圧を減少す
るための制御を継続する。
【００７７】
　ケーブル５６ａに対する印加電圧が減少され続けると、ＳＭＡワイヤ５６の温度が下降
することにより、ＳＭＡワイヤ５６の歪量が次第に増加し、ＳＭＡワイヤ５６が弛緩して
長くなる。そして、ＳＭＡワイヤ５６の長さが長くなることにより、状態Ｔｅ２において
移動レンズ枠３８がワイド側へスライドし始める。
【００７８】
　その後、ワイヤ制御部４ａは、ワイドスイッチ２９ｂにおける指示が停止されたことを
検出すると、ケーブル５６ａに対する印加電圧を、該指示が停止されたタイミングにおけ
る印加電圧から所定の量増加して維持するための制御を行う。
【００７９】
　具体的には、例えば、図１８及び図１９における状態Ｗ１２のタイミングにおいて前述
の制御が行われると、ケーブル５６ａに対する印加電圧の増加量に応じてＳＭＡワイヤ５
６の温度が上昇する。そして、このような温度の上昇に伴い、ＳＭＡワイヤ５６の長さ及
び移動レンズ枠３８の位置が、図１８及び図１９に示す状態Ｗ１２から状態Ｃ１２へ移行
する。
【００８０】
　図１８及び図１９に示す状態Ｃ１２は、移動レンズ枠３８がテレ側とワイド側の略中間
に位置し、延出部３８ａの前面部と規制部６１ｗの後面部とが当接しておらず、延出部３
８ｂの後面部と規制部７２ｔの前面部とが当接しておらず、かつ、移動子６５Ａが延出部
３８ａ及び３８ｂのどちらとも当接していない状態である。すなわち、図１８及び図１９
に示す状態Ｃ１２においては、撮影光軸Ｏ方向に沿って移動レンズ枠３８から離間した位
置に移動子６５Ａが配置される。
【００８１】
　以上に述べた制御によれば、延出部３８ａ及び３８ｂにより形成されるクリアランスの
内部に移動子６５Ａの下部が配置されるようにケーブル５６ａに対する印加電圧が維持さ
れる。また、移動レンズユニット３２は、板バネ６４の付勢力により、前述の制御が行わ
れた後の位置に保持される。そのため、例えば、ワイドスイッチ２９ｂの指示が停止され
た後に、先端部２１の周囲の温度変化に応じた外乱が生じた場合であっても、移動レンズ
枠３８の位置が変動しない。
【００８２】
　なお、本実施例の制御は、延出部３８ａ及び３８ｂにより形成されるクリアランスの内
部に移動子６５Ａの下部が配置された撮像ユニット３０Ａに対して適用されるものに限ら
ず、例えば図２０及び図２１に示すような、移動子６５Ｂの逆凹部により形成されるクリ
アランスの内部に延出部３８ｂの少なくとも一部が配置された撮像ユニット３０Ｂに対し
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ても適用可能である。
【００８３】
　以上に述べた本実施例の構成及び作用によれば、内視鏡２の先端部２１の周囲の温度変
化が外乱として作用した場合であっても、延出部３８ａ及び３８ｂにより形成されるクリ
アランスの内部において移動子６５Ａが空走し、移動レンズ枠３８が移動しないため、結
果的に、本来意図しない位置への移動レンズ３９の移動を防ぐことができる。
【００８４】
　また、以上に述べた本実施例の構成及び作用によれば、湾曲部２２の湾曲動作に応じて
、ＳＭＡワイヤ５６と、ＳＭＡワイヤ５６が挿通されるチューブ部材６７及びガイド管６
８との相対的な位置が変化することにより、内視鏡２の先端部２１に対して移動子６５Ａ
が動いてしまうような場合であっても、延出部３８ａ及び３８ｂにより形成されるクリア
ランスの内部において移動子６５Ａが空走し、移動レンズ枠３８が移動しないため、結果
的に、本来意図しない位置への移動レンズ３９の移動を防ぐことができる。
【００８５】
　なお、本実施例においては、板バネ６４の付勢力により移動レンズユニット３２が保持
される構成に限らず、磁石から発せられる磁力により移動レンズユニット３２が保持され
る構成であってもよい。具体的には、本実施例においては、ビス６３により上部が固定さ
れた板バネ６４が移動レンズ枠３８に設けられているものに限らず、例えば図２２の撮像
ユニット３０Ｃのように、後群レンズ枠３６とレンズ枠押え部材６１との間に磁石７３が
設けられ、かつ、磁性体を用いて移動レンズ枠３８が形成されていてもよい。また、この
ような撮像ユニット３０Ｃの構成は、第１の実施例の撮像ユニット３０に対しても略同様
に適用可能である。
【００８６】
　一方、本実施例の構成及び作用によれば、前述の状態Ｗ１１、Ｃ１１、Ｔ１２及びＣ１
２におけるケーブル５６ａへの印加電圧を、図８及び図１０に示すＳＭＡワイヤ５６のヒ
ステリシス特性の不感帯に属する温度となるような電圧にそれぞれ変化させて維持するこ
とにより、先端部２１の周囲の温度変化に応じた外乱への耐性をさらに強化することがで
きる。
【００８７】
　ところで、一般的に、内視鏡を用いた生体内の観察等の際には、患部への送気または送
水が行われることが多いため、該内視鏡の先端部の周囲の温度が変化しやすいという事情
がある。このような事情は、内視鏡の先端部に設けられた移動レンズユニットをＳＭＡワ
イヤを用いて移動させる場合に、外乱要因が発生しやすいことを意味している。
【００８８】
　また、一般的な内視鏡においては、移動レンズユニットの撮影光軸方向の可動範囲が１
ｍｍ程度となるように構成されているとともに、該可動範囲内において移動レンズユニッ
トが移動することにより、テレ撮影及びワイド撮影を光学的に切り替えるように構成され
ている。そのため、内視鏡の先端部の周囲温度の変化が外乱としてＳＭＡワイヤに作用し
た場合、該外乱が仮に微小なものであったとしても、移動レンズユニットが移動すること
により、例えば患部の像が見難くなってしまう等の状況が生じ得る。
【００８９】
　すなわち、第１の実施例及び第２の実施例において述べた効果は、移動レンズユニット
をＳＭＡワイヤを用いて移動させるような構成を具備する内視鏡において、特に顕著に発
揮され得る。
【００９０】
　なお、本発明は、上述した各実施形態に限定されるものではなく、発明の趣旨を逸脱し
ない範囲内において種々の変更や応用が可能であることは勿論である。
【００９１】
　本出願は、２００９年４月２日に日本国に出願された特願２００９－９０３９６号を優
先権主張の基礎として出願するものであり、上記の開示内容は、本願明細書、請求の範囲
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【図２２】

【手続補正書】
【提出日】平成23年3月17日(2011.3.17)
【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】
　光学レンズの光軸方向に進退可能にレンズを保持するレンズ枠と、温度と歪量との間に
おいて所定のヒステリシス特性を示す形状記憶合金部材の歪変形により生じる駆動力を前
記レンズ枠に伝達する伝達部材と、を有するレンズ駆動系に対して制御を行うレンズ駆動
制御装置であって、
　前記レンズ枠を進退移動させる指示が停止したタイミングにおいて、前記形状記憶合金
部材の温度を前記所定のヒステリシス特性の不感帯に属する温度へ変化させる制御を行う
制御部を有することを特徴とするレンズ駆動制御装置。
【請求項２】
　前記制御部は、前記指示が続いている間、前記形状記憶合金部材に対する印加電圧を前
記指示に応じた増減方向に変化させ続けることにより、前記形状記憶合金部材の温度を変
化させる制御を行い、かつ、前記指示が停止したタイミングにおいて、前記形状記憶合金
部材に対する印加電圧を前記指示が続いている間の増減方向と逆方向に所定の量だけ変化
させて維持することにより、前記形状記憶合金部材の温度を前記所定のヒステリシス特性
の不感帯に属する温度へ変化させる制御を行うことを特徴とする請求項１に記載のレンズ
駆動制御装置。
【請求項３】



(20) JP WO2010/113658 A1 2010.10.7

　光学レンズの光軸方向に進退可能にレンズを保持するレンズ枠と、
　形状記憶合金部材と、
　前記光軸方向に沿ったクリアランスを前記レンズ枠との間に具備し、前記形状記憶合金
部材の歪変形により生じる駆動力を前記レンズ枠に伝達する伝達部材と、
　を有することを特徴とするレンズ駆動装置。
【請求項４】
　前記レンズ枠を進退移動させる指示が停止したタイミングにおいて、前記光軸方向に沿
って前記レンズ枠から離間した位置に前記伝達部材を移動させる制御を行う制御部をさら
に有することを特徴とする請求項３に記載のレンズ駆動装置。
【請求項５】
　前記制御部は、前記指示が続いている間、前記形状記憶合金部材に対する印加電圧を前
記指示に応じた増減方向に変化させ続けることにより、前記レンズ枠及び前記伝達部材を
進退移動させ、かつ、前記指示が停止したタイミングにおいて、前記形状記憶合金部材に
対する印加電圧を前記指示が続いている間の増減方向と逆方向に所定の量だけ変化させて
維持することにより、前記クリアランスの内部であって前記光軸方向に沿って前記レンズ
枠から離間した位置へ前記伝達部材を移動させる制御を行うことを特徴とする請求項４に
記載のレンズ駆動装置。
【請求項６】
　前記レンズ枠の自重による前記レンズ枠の移動に対して抵抗力を発生可能な抵抗力発生
部材をさらに有することを特徴とする請求項３に記載のレンズ駆動装置。
【請求項７】
　光学レンズの光軸方向に進退可能にレンズを保持するレンズ枠と、
　前記光軸方向に沿ったクリアランスを前記レンズ枠との間に具備し、温度と歪量との間
において所定のヒステリシス特性を示す形状記憶合金部材の歪変形により生じる駆動力を
前記レンズ枠に伝達する伝達部材と、
　前記レンズ枠を進退移動させる指示が停止したタイミングにおいて、前記光軸方向に沿
って前記レンズ枠から離間した位置に前記伝達部材を移動させ、かつ、前記形状記憶合金
部材の温度を前記所定のヒステリシス特性の不感帯に属する温度へ変化させる制御を行う
制御部と、
　を有することを特徴とするレンズ駆動装置。
【請求項８】
　光学レンズの光軸方向に進退可能にレンズを保持するレンズ枠と、前記光軸方向に沿っ
たクリアランスを前記レンズ枠との間に具備し、温度と歪量との間において所定のヒステ
リシス特性を示す形状記憶合金部材の歪変形により生じる駆動力を前記レンズ枠に伝達す
る伝達部材と、を先端部に設けた内視鏡と、
 前記レンズ枠を進退移動させる指示が停止したタイミングにおいて、前記光軸方向に沿
って前記レンズ枠から離間した位置に前記伝達部材を移動させ、かつ、前記形状記憶合金
部材の温度を前記所定のヒステリシス特性の不感帯に属する温度へ変化させる制御を行う
制御部と、
　を有することを特徴とする内視鏡システム。
【手続補正書】
【提出日】平成23年6月27日(2011.6.27)
【手続補正１】
【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】
　本発明のレンズ駆動装置は、光学レンズの光軸方向に進退可能にレンズを保持するレン
ズ枠と、形状記憶合金部材と、前記光軸方向に沿ったクリアランスを前記レンズ枠との間
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に具備し、前記形状記憶合金部材の歪変形により生じる駆動力を前記レンズ枠に伝達する
伝達部材と、前記レンズ枠を進退移動させる指示が停止したタイミングにおいて、前記光
軸方向に沿って前記レンズ枠から離間した位置に前記伝達部材を移動させる制御を行う制
御部と、を有することを特徴とする。
【手続補正２】
【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】
　光学レンズの光軸方向に進退可能にレンズを保持するレンズ枠と、温度と歪量との間に
おいて所定のヒステリシス特性を示す形状記憶合金部材の歪変形により生じる駆動力を前
記レンズ枠に伝達する伝達部材と、を有するレンズ駆動系に対して制御を行うレンズ駆動
制御装置であって、
　前記レンズ枠を進退移動させる指示が停止したタイミングにおいて、前記形状記憶合金
部材の温度を前記所定のヒステリシス特性の不感帯に属する温度へ変化させる制御を行う
制御部を有することを特徴とするレンズ駆動制御装置。
【請求項２】
　前記制御部は、前記指示が続いている間、前記形状記憶合金部材に対する印加電圧を前
記指示に応じた増減方向に変化させ続けることにより、前記形状記憶合金部材の温度を変
化させる制御を行い、かつ、前記指示が停止したタイミングにおいて、前記形状記憶合金
部材に対する印加電圧を前記指示が続いている間の増減方向と逆方向に所定の量だけ変化
させて維持することにより、前記形状記憶合金部材の温度を前記所定のヒステリシス特性
の不感帯に属する温度へ変化させる制御を行うことを特徴とする請求項１に記載のレンズ
駆動制御装置。
【請求項３】
　光学レンズの光軸方向に進退可能にレンズを保持するレンズ枠と、
　形状記憶合金部材と、
　前記光軸方向に沿ったクリアランスを前記レンズ枠との間に具備し、前記形状記憶合金
部材の歪変形により生じる駆動力を前記レンズ枠に伝達する伝達部材と、
　前記レンズ枠を進退移動させる指示が停止したタイミングにおいて、前記光軸方向に沿
って前記レンズ枠から離間した位置に前記伝達部材を移動させる制御を行う制御部と、
　を有することを特徴とするレンズ駆動装置。
【請求項４】
　前記制御部は、前記指示が続いている間、前記形状記憶合金部材に対する印加電圧を前
記指示に応じた増減方向に変化させ続けることにより、前記レンズ枠及び前記伝達部材を
進退移動させ、かつ、前記指示が停止したタイミングにおいて、前記形状記憶合金部材に
対する印加電圧を前記指示が続いている間の増減方向と逆方向に所定の量だけ変化させて
維持することにより、前記クリアランスの内部であって前記光軸方向に沿って前記レンズ
枠から離間した位置へ前記伝達部材を移動させる制御を行うことを特徴とする請求項３に
記載のレンズ駆動装置。
【請求項５】
　前記レンズ枠の自重による前記レンズ枠の移動に対して抵抗力を発生可能な抵抗力発生
部材をさらに有することを特徴とする請求項３に記載のレンズ駆動装置。
【請求項６】
　光学レンズの光軸方向に進退可能にレンズを保持するレンズ枠と、
　前記光軸方向に沿ったクリアランスを前記レンズ枠との間に具備し、温度と歪量との間
において所定のヒステリシス特性を示す形状記憶合金部材の歪変形により生じる駆動力を
前記レンズ枠に伝達する伝達部材と、
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　前記レンズ枠を進退移動させる指示が停止したタイミングにおいて、前記光軸方向に沿
って前記レンズ枠から離間した位置に前記伝達部材を移動させ、かつ、前記形状記憶合金
部材の温度を前記所定のヒステリシス特性の不感帯に属する温度へ変化させる制御を行う
制御部と、
　を有することを特徴とするレンズ駆動装置。
【請求項７】
　光学レンズの光軸方向に進退可能にレンズを保持するレンズ枠と、前記光軸方向に沿っ
たクリアランスを前記レンズ枠との間に具備し、温度と歪量との間において所定のヒステ
リシス特性を示す形状記憶合金部材の歪変形により生じる駆動力を前記レンズ枠に伝達す
る伝達部材と、を先端部に設けた内視鏡と、
　前記レンズ枠を進退移動させる指示が停止したタイミングにおいて、前記光軸方向に沿
って前記レンズ枠から離間した位置に前記伝達部材を移動させ、かつ、前記形状記憶合金
部材の温度を前記所定のヒステリシス特性の不感帯に属する温度へ変化させる制御を行う
制御部と、
　を有することを特徴とする内視鏡システム。
【手続補正３】
【補正対象書類名】図面
【補正対象項目名】図４
【補正方法】変更
【補正の内容】
【図４】

【手続補正４】
【補正対象書類名】図面
【補正対象項目名】図５
【補正方法】変更
【補正の内容】
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【図５】

【手続補正５】
【補正対象書類名】図面
【補正対象項目名】図６
【補正方法】変更
【補正の内容】

【図６】
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