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(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】内視鏡用三次元カメラは体内に挿入するため、
体内に挿入するため、直径が5mmから11mmしかなく大き
さの制限があり、この条件内で内視鏡カメラを改造する
ことなく三次元映像の出力・表示・録画を可能とする手
段を提供する。
【解決手段】三次元カメラからの入力画像を、複数の二
次元表示装置及び、三次元表示装置、録画装置に分配伝
送する集中管理装置と、パターンマッチング、構造識別
、特徴抽出を実行する画像処理プロセッサー１、画像同
期、画像合成、を行う画像処理プロセッサー２、を設け
、三次元内視鏡カメラから入力された画像に処理を加え
、対象物と同じ三次元画像に補正し、三次元用表示装置
に表示するようにした。
【選択図】図３
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
請求項１
三次元カメラから電送される入力画像を画像処理後、複数の二次元表示装置及び、三次元
表示装置、録画装置に分配伝送する集中管理装置。この装置はパターンマッチング、構造
識別、特徴抽出を実行する画像処理プロセッサー１、画像同期、画像合成、を行う画像処
理プロセッサー２、および画像認識用パラメータで構成され画像処理,分配を実行する集
中管理装置。

請求項2
画像処理プロッセッサー１は対象物画像データからあらかじめ登録された臓器、部位のパ
ターンを検出し、対象物画像と比較し画像の補正を行う。対象物の特徴抽出後、事前設定
された体内構造、臓器、部位固有の立体感（特に奥行感）のパラメータにより補正する三
次元映像の補正方法。

請求項３
画像処理プロッセッサー２は三次元カメラから電送される入力画像を右目画像、左目画像
のフレームのずれを同期させ、次に右目画像、左目画像を合成し、２本であった画像信号
を１本に合成する。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
本発明は医療用内視鏡に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
従来より劇場用３Ｄ映画、液晶テレビ、民生用ブルーレイレコーダなどで使われている
三次元撮影装置、三次元再生装置がある。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特表２００６－５１３５０２
【非特許文献】
【０００４】
【非特許文献１】河合隆史、盛川浩志、太田啓路、阿部信明著「３Ｄ立体映像表現の基礎
」オーム社２０１０年
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
ところが、ロボット式内視鏡手術、その他の内視鏡手術、検査用内視鏡、で使われている
画像入力装置（ビデオカメラ）は体内に挿入するため、直径が5mmから11mmしかなく前記
の装置をそのまま応用することはできない。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
そこで、本発明は内視鏡手術装置本体を改造することなく、本装置を追加することにより
、内視鏡用三次元映像の出力が可能になり、三次元表示装置にてリアルタイムに表示およ
び三次元映像の録画が出来るようになる。これにより、手術、検査の操作効率を高め、手
術時間の短縮、疲労の軽減、手術の安全性の向上を図ることを目的とする。
【発明の効果】
【０００７】
手術支援ロボット、内視鏡、腹腔鏡手術、胃カメラなどで使われているモニター用映像を
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三次元ハイビジョン映像化することにより、操作効率を高め手術時間の短縮、疲労の軽減
、手術の安全性の向上を図ることができる。
また検査・手術を三次元ハイビジョン映像で録画することにより、二次元映像による録画
に比べ、より精細なデーターの記録、再生が可能となり、検証、症例研究に役立つ。
【図面の簡単な説明】
【０００８】
【図１】図１は三次元（３Ｄ）ハイビジョン映像による手術支援装置の実施方法を示した
説明図である。
【図２】図２、内視鏡用カメラ特性を表した図で３Ｄビデオカメラに比べ基線長が端的に
短く、視差および輻輳角が小さくなる。従って三次元映像の原理の通り奥行が実物以上に
深くなる。
【図３】本装置で実行する画像処理のフローチャート
【図４】画像処理プロッセッサー１の説明図
【発明を実施するための形態】
【０００９】
図１の通り、手術支援ロボット、手術用内視鏡、検査用内視鏡の画像出力端子に本装置を
接続すれば三次元ハイビジョン映像を表示、録画することが可能になる。また請求項目２
の画像処理方法は請求項目１の装置により実行される。
【実施例】
【００１０】
手術支援ロボット、手術用内視鏡、検査用内視鏡などの本体装置に接続すれば、三次元ハ
イビジョン映像の出力、再生、録画が可能となる。
【産業上の利用可能性】
【００１１】
手術支援ロボット、手術用内視鏡、検査用内視鏡などの本体装置に接続すれば、これらの
装置では見れなかった三次元ハイビジョン映像の表示が可能となる。三次元表示装置は複
数台接続できるため、術者以外のスタッフ、研修医や見学者も視聴出来るようになる。ま
た検査・手術を三次元ハイビジョン映像で録画することにより、二次元映像による録画に
比べ、より精細なデーターの記録、再生が可能となり、検証、症例研究に役立つ。
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摘要(译)

解决的问题：将用于内窥镜的三维摄像头插入体内，使其直径仅为5毫米
至11毫米，并且由于插入体内而尺寸受到限制。 提供启用三维视频输出/
显示/录制的方法。 集中管理设备将输入图像从三维相机分发并传输到多
个二维显示设备，三维显示设备和记录设备，以及执行图案匹配，结构
识别和特征提取的图像处理。 提供处理器1，执行图像同步和图像合成
的图像处理处理器2，并且处理从3D内窥镜照相机输入的图像，将其校
正为与目标对象相同的3D图像，并显示3D图像。 显示在设备上。 [选择
图]图3
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