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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　少なくとも一部が、人体内へ挿入されて前記人体内の内部位置での圧力を測定するよう
に、サイズ決めされるか、形状決めされるか、もしくは構成される、伸長アセンブリを含
み、
　前記伸長アセンブリは、
　　外面を有する中実のコアワイヤを含むガイドワイヤであって、前記外面の一部がグル
ーブを画定する、ガイドワイヤと、
　　前記グルーブ内に配置され且つ前記ガイドワイヤに沿って長手方向に伸長する光ファ
イバであって、前記人体の外部の位置と、前記圧力が測定されるべき前記人体内の前記内
部位置もしくはその近傍に配置される前記光ファイバの一部との間で光を通信するように
構成された光ファイバと、
　　前記光ファイバに結合された少なくとも一つの光ファイバ圧力センサであって、前記
伸張アセンブリ上に配置されて、圧力が測定されるべき前記人体内の前記内部位置もしく
はその近傍に配置できるように構成された少なくとも一つの光ファイバ圧力センサと、
　　を含む、ことを特徴とする装置。
【請求項２】
　前記光ファイバは、約２５マイクロメートルと約３０マイクロメートルを含む、約２５
マイクロメートルと約３０マイクロメートルとの間の直径を有する、ことを特徴とする請
求項１に記載の装置。
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【請求項３】
　前記光ファイバは、前記グルーブ内で、前記コアワイヤの全長のうちの少なくとも一部
に沿って螺旋状に伸長する、ことを特徴とする請求項１または２に記載の装置。
【請求項４】
　前記ガイドワイヤの少なくとも一部は、前記ガイドワイヤの全長のうちの少なくとも一
部に沿って長手方向に伸延する長手状の光ファイバキャリアを画定し、前記光ファイバキ
ャリアは、前記ガイドワイヤ内の前記グルーブを含む、ことを特徴とする請求項１から３
のうちのいずれか一項に記載の装置。
【請求項５】
　前記少なくとも一つの光ファイバ圧力センサは、ファイバブラッググレーティング（Ｆ
ＢＧ）干渉計を含む、ことを特徴とする請求項１に記載の装置。
【請求項６】
　前記ＦＢＧ干渉計は、少なくとも二つのファイバブラッググレーティングを含み、前記
少なくとも二つのファイバブラッググレーティングは、前記圧力が測定されるべき前記人
体内の前記内部位置もしくはその近傍で、前記圧力における変化と温度における変化とを
光学的に識別することを可能とするように整列されるか又は構成される、ことを特徴とす
る請求項５に記載の装置。
【請求項７】
　前記少なくとも一つの光ファイバ圧力センサは、異なる波長で動作するように構成され
た二つ以上の光ファイバ圧力センサを含む、ことを特徴とする請求項１から６のうちのい
ずれか一項に記載の装置。
【請求項８】
　複数の光ファイバを含む光ファイバリボンをさらに含み、前記光ファイバリボンは、前
記ガイドワイヤの外部表面周囲に配置される、ことを特徴とする請求項１から７のうちの
いずれか一項に記載の装置。
【請求項９】
　前記光ファイバリボンの一つ以上の其々の光ファイバの内外へ光を結合するように構成
された複数のイメージンググレーティングを含む、ことを特徴とする請求項８に記載の装
置。
【請求項１０】
　前記コアワイヤの周りに配置され且つ前記コアワイヤと前記光ファイバリボンとの間に
配置されたバッキングをさらに含む、ことを特徴とする請求項８に記載の装置。
【請求項１１】
　前記コアワイヤの一部は、クレードルを画定し、
　前記クレードルは、前記少なくとも一つの光ファイバ圧力センサを保持するように構成
されている、ことを特徴とする請求項１から９のうちのいずれか一項に記載の装置。
【請求項１２】
　前記コアワイヤは、前記ガイドワイヤと同軸である、ことを特徴とする請求項１１に記
載の装置。
【請求項１３】
　前記ガイドワイヤは、遠位端を有する近位部分と、近位端を有する遠位部分とを含み、
前記ガイドワイヤは、前記近位部分の前記遠位端を前記遠位部分の前記近位端に接続する
ように構成された管状コネクタを含む、ことを特徴とする請求項１に記載の装置。
【請求項１４】
　前記光ファイバ圧力センサは、前記伸長アセンブリの遠位先端に配置される、ことを特
徴とする請求項１から１３のうちのいずれか一項に記載の装置。
【請求項１５】
　前記ガイドワイヤの少なくとも一部の周囲に配置された少なくとも一つのコイルを含む
、ことを特徴とする請求項１から１４のうちのいずれか一項に記載の装置。
【発明の詳細な説明】
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【技術分野】
【０００１】
　本出願は、（１）２０１３年３月１５日に出願されたＥｂｅｒｌｅらによる“ＯＰＴＩ
ＣＡＬ　ＦＩＢＥＲ　ＰＲＥＳＳＵＲＥ　ＳＥＮＳＯＲ　ＧＵＩＤＥＷＩＲＥ”と題され
た米国仮特許出願シリアル番号６１／７９１，４８６、（２）２０１３年１月１６日に出
願されたＥｂｅｒｌｅらによる“ＯＰＴＩＣＡＬ　ＦＩＢＥＲ　ＰＲＥＳＳＵＲＥ　ＳＥ
ＮＳＯＲ　ＧＵＩＤＥＷＩＲＥ”と題された米国仮特許出願シリアル番号６１／７５３，
２２１および（３）２０１２年１０月４日に出願されたＥｂｅｒｌｅらによる“ＯＰＴＩ
ＣＡＬ　ＦＩＢＥＲ　ＰＲＥＳＳＵＲＥ　ＳＥＮＳＯＲ　ＧＵＩＤＥＷＩＲＥ”と題され
た米国仮特許出願シリアル番号６１／７０９，７８１、および（４）２０１２年６月１４
日に出願されたＥｂｅｒｌｅらによる“ＯＰＴＩＣＡＬ　ＦＩＢＥＲ　ＰＲＥＳＳＵＲＥ
　ＳＥＮＳＯＲ　ＧＵＩＤＥＷＩＲＥ”と題された米国仮特許出願シリアル番号６１／６
５９，５９６および（５）２０１２年５月２５日に出願されたＥｂｅｒｌｅらによる“Ｏ
ＰＴＩＣＡＬ　ＦＩＢＥＲ　ＰＲＥＳＳＵＲＥ　ＳＥＮＳＯＲ　ＧＵＩＤＥＷＩＲＥ”と
題された米国仮特許出願シリアル番号６１／６５１，８３２に関連し、各々の全体の内容
はその全体において参照によって本明細書に組み入れられ、各々の優先権を享受する利益
が本明細書で主張される。
【０００２】
　本文書は、概して圧力検知デバイスおよび方法に関し、より詳細には、光素子および技
術を利用する検知デバイスおよび方法に関する。
【背景技術】
【０００３】
　Ｆｏｓｔｅｒらによる米国特許出願シリアル番号２００９／０１８０７３０は、音響信
号を検知するためのデバイスに関するものである。デバイスは、可撓性（ｆｌｅｘｉｂｌ
ｅ）部分に対して作用する機械的力に従って変化する放射波長を有するレーザアクティブ
領域を含み、音響信号に従って屈伸する（ｆｌｅｘ）か、もしくは屈曲する（ｂｅｎｄ）
ように動作可能な可橈性支持部材を含む可橈性部分を含む。可橈性部分は、支持部材に従
って可橈性部分を屈伸もしくは屈曲させるために、支持部材と結合され、それによって、
可橈性部分のレーザアクティブ領域の放射波長を変化させる。
【０００４】
　Ｗａｋａｈａｒａらによる米国特許シリアル番号７，６８０，３６３（“Ｗａｋａｈａ
ｒａ”）は、より微細な圧力変化を検出することが可能な光ファイバ圧力センサに関する
ものである。ベースフィルムは、第一および第二表面を通過するスルーホールで形成され
る。ＦＢＧ部分が平面図におけるスルーホール上に配置されるように、光ファイバは、フ
ァイバブラッググレーティング（Ｆｉｂｅｒ　Ｂｒａｇｇ　Ｇｒａｔｉｎｇ（ＦＢＧ））
部分以外の領域でベースフィルムに固定される。光ファイバ圧力センサは、ベースフィル
ムの第二表面が直接もしくは間接的に対象胴体の表面に近接して取り付けられるように、
対象胴体に取り付けられる。
【発明の概要】
【０００５】
　本出願人は、とりわけ、圧力検知誘導線（ガイドワイヤ；ｇｕｉｄｅｗｉｒｅ）に対す
る他のアプローチが、冠動脈閉塞の診断的評価に適切な機械的特性を示すが、典型的には
、治療デバイスの送達には適切ではないことを見出した。本出願人は、他の圧力検知技術
、即ち、ピエゾ抵抗性もしくはピエゾ容量性シリコン圧力センサおよび関連付けられた電
気ケーブルが、典型的な治療送達誘導線のコンポーネントの寸法と比較して比較的大きい
ことを見出した。本出願人は、当該他の圧力検知技術の冠動脈誘導線への組み込みは、誘
導線の機械的コンポーネントの設計を実質的に制限し、結果として、機械的特性に対する
顕著な妥協を生じることを見出した。本出願人は、最新の冠動脈誘導線に組み込まれたと
き、より小さい圧力検知技術が、必要とされる機械的性能要件を復帰させる上で有利であ
ることを見出した。
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【０００６】
　光ファイバ技術は、患者に対するより大きな診断カテーテルと同様に、石油発見および
生成用の圧力センサで使用することができる。本出願人は、遠距離通信産業の標準的光フ
ァイバは、高性能冠動脈誘導線へ組み込むには、大きすぎることを見出した。したがって
、本出願人は、とりわけ光ファイバおよび光ファイバベースの圧力センサの小型化が、誘
導線の機械的特性に対する影響を最小化しながら、冠動脈誘導線へと組み込むための主要
な問題点かつ主要な利点の双方を提供することを見出した。
【０００７】
　本出願人は、とりわけ、体腔内に挿入するための寸法の光ファイバの固有の感度が、患
者に関連付けられた圧力範囲内で容易に検出可能な信号を生成するのに十分ではないこと
があることを見出した。本出願人は、光ファイバの小型化が、ファイバにさらなる可橈性
を与えることができることを見出した。これは、外部配置など、圧力に対するファイバの
感度を機械的に高めるために使用することができる。本出願人は、小型化された光ファイ
バ内のファイバブラッググレーティングを使用することが、対費用効果の高いおよび容易
に製造可能な設計を提供することができることを見出した。さらに、本出願人は、一つ以
上の他の要因（一つ以上のファイバブラッググレーティング（ＦＢＧ）の温度係数など）
が、光ファイバの固有の圧力感度よりも顕著に高くすることができることを見出した。こ
のように、患者内の温度における小さいドリフトは、圧力検知の状況において、正確な圧
力測定に対するニーズによって、望ましくない、ならびに、許容不可能となる大きい圧力
変化アーティファクトとして現われる可能性がある。したがって、本出願人は、とりわけ
、体腔内の圧力を検知するためのファイバブラッググレーティング（ＦＢＧ）配置などの
、光ファイバ圧力センサ用の温度較正、補償、もしくは補正を含むことができる、光ファ
イバ圧力センサ誘導線を提供することが有利になることを見出した。
【０００８】
　本概要は、本特許出願の主題の概要を提供することを意図するものであって、本発明の
排他的もしくは網羅的説明を提供することを意図するものではない。詳細な説明は、本特
許出願についてのさらなる情報を提供するために含まれる。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
　図面においては、必ずしも同じ縮尺で描かれていないが、類似の参照番号は、異なる図
面において類似のコンポーネントを記述する可能性がある。異なる添え字を有する類似の
参照番号は、類似のコンポーネントの異なる実施例を表すことがある。図面は、概して、
本文書に議論された種々の実施形態を例示する目的で示しているが、限定する目的で示し
てはいない。
【図１】光ファイバにおけるＦＢＧ圧力センサの一実施例を例示する目的で、限定する目
的ではなく概して示す断面側面図である。
【図２】ＦＢＧグレーティング干渉計センサの一実施例を例示する目的で、限定する目的
ではなく概して示す断面側面図である。
【図３】本開示に従う、光ファイバ圧力センサのＦＢＧの種々の例示的構成を示す概念図
である。
【図４Ａ】図３の概念図に関連する種々の概念応答図を示す。
【図４Ｂ】図３の概念図に関連する種々の概念応答図を示す。
【図４Ｃ】図３の概念図に関連する種々の概念応答図を示す。
【図５】本開示に従う、周囲温度補償技術の一実施例のブロック図である。
【図６Ａ】本開示に従う、レーザトラッキングシステムの一実施例のブロック図である。
【図６Ｂ】本開示に従う、温度補償技術の一実施例のブロック図である。
【図７Ａ】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの一実施例を示す
。
【図７Ｂ】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの一実施例を示す
。



(5) JP 6220868 B2 2017.10.25

10

20

30

40

50

【図７Ｃ】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの一実施例を示す
。
【図８Ａ】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を示
す。
【図８Ｂ】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を示
す。
【図８Ｃ】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を示
す。
【図９Ａ】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を示
す。
【図９Ｂ】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を示
す。
【図９Ｃ】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を示
す。
【図１０Ａ】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を
示す。
【図１０Ｂ】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を
示す。
【図１０Ｃ】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を
示す。
【図１０Ｄ】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を
示す。
【図１１】図１０Ｄに示された圧力センサの実施例に関連する概念応答図を示す。
【図１２Ａ】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を
示す。
【図１２Ｂ】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を
示す。
【図１２Ｃ】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を
示す。
【図１３Ａ】本開示に従う、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の一実施例を示
す。
【図１３Ｂ】本開示に従う、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の一実施例を示
す。
【図１３Ｃ】本開示に従う、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の一実施例を示
す。
【図１４Ａ】本開示に従う、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を
示す。
【図１４Ｂ】本開示に従う、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を
示す。
【図１４Ｃ】本開示に従う、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を
示す。
【図１５Ａ】本開示に従う、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を
示す。
【図１５Ｂ】本開示に従う、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を
示す。
【図１５Ｃ】本開示に従う、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を
示す。
【図１６】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を示
す。
【図１７】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を示
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す。
【図１８】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を示
す。
【図１９】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を示
す。
【図２０】本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を示
す。
【図２１Ａ】本開示に従う、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を
示す。
【図２１Ｂ】本開示に従う、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を
示す。
【図２１Ｃ】本開示に従う、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を
示す。
【図２１Ｄ】本開示に従う、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を
示す。
【図２２】本開示に従う光ファイバ圧力センサおよびイメージングセンサを有する誘導線
の組み合わせの一実施例を示す。
【図２３Ａ】本開示に従う、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を
示す。
【図２３Ｂ】本開示に従う、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を
示す。
【図２４】同心円圧力センサアセンブリの一部の一実施例を示す。
【図２５】経皮血管内誘導線アセンブリに前加工するか、含むか、組み込むことができる
、圧力センサアセンブリの一実施例を示す。
【図２６】経皮血管内誘導線アセンブリに圧力センサアセンブリのコンポーネントを如何
にして一体化できる、もしくは組み込むことができるかを示す一実施例を示す。
【図２７】圧力検知アセンブリのコンポーネントを既存の誘導線アセンブリに後付けでき
るか、もしくは統合できる一実施例を示す。
【図２８】（例えば本明細書で説明されるような）圧力センサアセンブリを誘導線アセン
ブリの遠位端に配置できる一実施例を示す。
【図２９】近位端コネクタで終端する、本明細書で記述される種々の誘導線アセンブリの
一つなどの、誘導線アセンブリの近位領域の一実施例を示す。
【図３０】ロッキング波長における非補正ロッキングレベルの影響を示す概念応答図を示
す。
【図３１】本開示の種々の技術を使用する光圧力センサにおける光挿入損失に対して補償
された図３０の概念応答図を示す。
【図３２】本開示の種々の技術を使用する光圧力センサにおける光挿入損失に対して補償
するための方法の一実施例を示すフロー図である。
【図３３】本開示に従う、本開示の種々の技術を使用する光圧力センサにおける光挿入損
失に対して補償するための、図６Ａのレーザトラッキングシステムの一部の一実施例のブ
ロック図である。
【図３４】光システムにおけるさらなる反射によって引き起こされる望ましくない光共振
を示す概念応答図を示す。
【図３５】望ましくないロッキング回路波長ホッピングをさらに示す図３４の概念応答図
を示す。
【図３６】本開示の種々の技術を使用する光空洞ノイズに対して補償された図３５の概念
応答図を示す。
【図３７】本開示の種々の技術を使用する光圧力センサにおける光空洞ノイズに対して補
償する方法の一実施例を示すフロー図を示す。
【図３８】圧力センサアセンブリの一部の別の実施例を示す。
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【図３９】種々の圧力センサアセンブリの一部の実施例を示す。
【図４０】種々の圧力センサアセンブリの一部の実施例を示す。
【図４１】種々の圧力センサアセンブリの一部の実施例を示す。
【図４２】光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を示す。
【図４３Ａ】光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を示す。
【図４３Ｂ】光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を示す。
【図４３Ｃ】光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を示す。
【図４４Ａ】光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を示す。
【図４４Ｂ】光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を示す。
【図４４Ｃ】光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を示す。
【図４５Ａ】光ファイバ圧力センサと組み合わせて使用できるコアワイヤの一実施例を示
す。
【図４５Ｂ】光ファイバ圧力センサと組み合わせて使用できるコアワイヤの一実施例を示
す。
【図４６】図４５Ｂのコアワイヤと光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の一実施
例を示す。
【発明を実施するための形態】
【００１０】
　侵襲的医療処置の前もしくはその間に、臨床医（例えば、内科医）にとって、患者の体
腔内、例えば、動脈もしくは静脈などの血管から一回以上の圧力測定を行うことが望まし
い可能性がある。例えば、血管における閉塞部位にステントを移植する前に、ステントを
移植するか否かの判定を行う前に、患者の閉塞の生理学的影響を判定することが望ましい
。患者に対する閉塞の影響を判定する一方法は、フラクショナルフローリザーブ（Ｆｒａ
ｃｔｉｏｎａｌ　Ｆｌｏｗ　Ｒｅｓｅｒｖｅ（ＦＦＲ））技術を利用するなどして、閉塞
を隔てた血圧の降下を測定することである。一般的に言うと、最大血流中に閉塞を隔てて
圧力に２０％以上の降下が存在する場合には、患者は、ステント移植用の候補と考えるこ
とができる。さもなければ、ステントを移植するのではなく、薬剤療法で患者を治療する
ことが望ましい可能性がある。血管内もしくは他のイメージング様式を利用して、視覚的
に類似して見える閉塞は、閉塞を隔てた圧力降下の点では大いに異なる可能性がある。し
たがって、閉塞を隔てた圧力降下の正確な測定は、薬剤療法によって適切に治療される閉
塞からステントを利用して治療すべき閉塞を分離するのに役立つことがある。
【００１１】
　上述されたように、本出願人は、冠動脈誘導線へと組み込み、続いて、バルーンカテー
テルもしくは所望の位置にステントを配置して固定するための他のデバイスを誘導するた
めに任意で使用できる光ファイバおよび光ファイバベースの圧力センサの小型化の利点お
よび望ましさを見出した。ＦＢＧ技術に基づく光ファイバ圧力センサは、約０．０００３
８ピコメートル（ｐｍ）／ｍｍＨｇ（約０．０２ｐｍ／ｐｓｉ）の固有圧力感度を有する
ことができる。ＦＢＧ技術に基づく当該光ファイバ圧力センサは、約１０ｐｍ／度（℃）
の固有の温度感度を有することができる。温度感度は、光ファイバ圧力センサがより高い
熱膨張係数を有する一つ以上の材料を含むか、当該材料で統合されるか、もしくは当該材
料でパッケージされる場合に増加する可能性がある。患者の血圧の範囲は比較的低く、例
えば、約０ミリメートル水銀（ｍｍＨｇ）から約３００ｍｍＨｇであって、血管閉塞を隔
てた血圧降下を正確に特徴づけるために、当該範囲（例えば、５１．７ｍｍＨｇが１パウ
ンド／平方インチ（ｐｓｉ）に等しい場合、１－２ｍｍＨｇ）内で高い分解能へのニーズ
が存在する。
【００１２】
　これらの数字に基づいて、０．１℃の温度における非補償もしくは非補正の変動は、約
２６３２ｍｍＨｇの同等な固有の圧力ドリフトもしくは所望の血圧測定分解能の１０００
倍以上を生じる可能性がある。上述されたように、患者（例えば、ヒトなどの動物）の体
腔内へと挿入可能な光ファイバ圧力センサを利用するとき、例えば、注入されたイメージ
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ングコントラスト媒体の結果としての患者内の温度における非補償もしくは非補正のドリ
フトは、圧力における大きな変化を不正確に示すアーティファクトとして出現する可能性
がある。これは、部分的には、光ファイバ圧力センサの圧力に対する比較的低い固有の感
度および光ファイバ圧力センサに関連付けられた光ファイバの温度に対する比較的高い固
有の感度によるものである可能性がある。温度における小さな非補償のドリフトは、この
ように、正確な圧力測定に対するニーズのために、許容することができない可能性がある
。
【００１３】
　この開示の一つ以上の技術を利用して、ファイバブラッググレーティング（ＦＢＧ）干
渉計もしくは他の光ファイバ圧力センサ誘導線は、体腔内の正確な圧力検知を可能とする
ために、温度補償することができる。さらに、この開示は、所望の分解能を提供し、患者
に関連付けられた圧力範囲を適応させる出力信号を示す、容易に検出可能な血圧を生成す
るためなどの、光ファイバ圧力センサ誘導線の全体の感度を増加させるための技術を記述
する。
【００１４】
　本開示で記述された光ファイバは、約２５ミクロンと約３０ミクロンの間の直径を有す
ることができることに留意されたい。比較の目的で、標準的遠距離通信光ファイバは、約
１２５ミクロンの直径を有する。この寸法における著しい減少は、当該劇的に縮小した寸
法の光ファイバの光学特性における相違から生じる多数の問題を引き起こす可能性がある
。
【００１５】
　図１は、光ファイバ１０５における歪み検出もしくは圧力検出光ＦＢＧセンサ１００の
一実施例を例示する目的で、限定する目的ではなく概して示す断面側面図である。ＦＢＧ
センサ１００は、近傍領域から受信された圧力を検知することができ、光ファイバ１０５
内の光信号へと受信した圧力を変換することができる。ＦＢＧセンサ１００は、光ファイ
バクラッディング１２０によって包囲された光ファイバコア１１５におけるファイバブラ
ッググレーティング１１０Ａ－Ｂを含むことができる。グレーティング１１０Ａ－Ｂは、
一実施例においては、おおよそミリメートルの長さにすることができる、歪みもしくは圧
力検知領域１２５によって分離することができる。一実施例においては、歪みもしくは圧
力は、これらのグレーティング１１０Ａ－Ｂの間の光路の長さの変化を検出することなど
によって検知することができる。
【００１６】
　ファイバブラッググレーティングは、光ファイバコア１１５の選択された軸方向部分の
光屈折率における周期的変動として実現することができる。コア１１５の一部などを伝送
する特定波長の光は、反射される。光学指数における周期的変動の期間（距離もしくは空
間）１３０は、反射される特定の波長の光を決定することができる。光屈折率の変化の程
度およびグレーティング１１０Ａ－Ｂの軸方向の長さ１３５は、グレーティング１１０Ａ
－Ｂを通って伝送される、反射光の割合を決定することができる。
【００１７】
　図２は、干渉計のＦＢＧセンサ１００の具体的実施例を例示する目的で、限定する目的
ではなく示す断面側面図である。図２の実施例は、二つのグレーティング１１０Ａ－Ｂを
含み、二つのグレーティング１１０Ａ－Ｂは、双方、ファイバコア１１５を通る特定波長
範囲の光に対して部分的に反射することができる鏡として機能することができる。概して
、グレーティング１１０Ａ－Ｂの特定の対の各グレーティングの反射率は、グレーティン
グ１１０Ａ－Ｂの特定の対における他のグレーティングに実質的に類似するが、特定の実
装におけるグレーティング１１０A－Bの特定の対のグレーティング間、もしくは、グレー
ティング１１０A－Bの異なる対の間、もしくはその双方間で異なる可能性がある。このＦ
ＢＧ１１０Ａ－Ｂの干渉計の配置は、極限感度を有するＦＢＧ１１０Ａ－Ｂ間の“光距離
もしくは光路長”を識別することができる。“光距離もしくは光路長”は、ＦＢＧ１１０
Ａ－Ｂ間の物理的距離１２５と同様に、ファイバコア１１５の材料の有効屈折率の関数と
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することができる。したがって、屈折率における変化は、ＦＢＧ１１０Ａ－Ｂ間の物理的
距離１２５が実質的に変化しない場合でも、光路長における変化を誘発する可能性がある
。
【００１８】
　ＦＢＧセンサ１００によって提供できる干渉計は、部分的に反射するＦＢＧ１１０Ａ－
Ｂの各々から反射する光の間の干渉を測定することができるデバイスとして理解すること
ができる。ＦＢＧグレーティング１１０Ａ－Ｂ間の光路長が光ファイバコア１１５におけ
る光信号の波長の正確な整数倍であるとき、光信号がＦＢＧセンサ１００を通って実質的
に完全に伝送できるように、ＦＢＧセンサ１００を透過する光は最大となり、反射光が最
小となる。光ファイバコア１１５を通って伝送される光とグレーティング反射光の加算も
しくは減算は、干渉として概念化することができる。完全な透過もしくは最小の反射の発
生は、“ヌル（ｎｕｌｌ）”と呼ばれ、所定の光路長に対する精密な波長の光で生じるこ
とができる。このヌルが生じる波長の測定は、二つの部分的に反射するＦＢＧ１１０Ａ－
Ｂ間の光路長の指示を生じることができる。当該方法においては、ＦＢＧ光ファイバ圧力
センサ１００によって提供できるような干渉計は、受信した圧力変化から生じる、ＦＢＧ
１１０Ａ－Ｂ間の光距離１２５の変化などの、距離における小さな変化を検知することが
できる。この方法においては、一つ以上のＦＢＧセンサは、患者の体腔内の一つ以上の圧
力を検知するために使用できる。ＦＢＧ１１０Ａ－Ｂ間の物理的距離１２５が実質的に固
定されているため、この配置は、Ｅｔａｌｏｎとしてより詳細に記述できるＦＢＧ　Ｆａ
ｂｒｙ－Ｐｅｒｏｔ干渉計の一実施例である。
【００１９】
　ＦＢＧセンサ１００に含むことができるような干渉計の感度は、周波数応答におけるヌ
ルの“スカート（ｓｋｉｒｔ）”の峻度に部分的に依存する可能性がある。スカートの峻
度は、ＦＢＧ１１０Ａ－Ｂの反射率を増加させることによって増加させることができ、干
渉計の“フィネス（ｆｉｎｅｓｓｅ）”をも増加させる。フィネスとは、当該形体の幅に
対する干渉計の形体の空間の割合のことを称する可能性がある。さらなる感度を提供する
ために、フィネスを増加させることができる。フィネスがより高いと、例えば、二つのＦ
ＢＧとその間の空間である、空洞はより共振する。本出願人は、とりわけ、ＦＢＧセンサ
１００のスカートのフィネスもしくは峻度の増加が、特定の波長範囲内の圧力に対するＦ
ＢＧセンサ１００の感度を増加させるが、ＦＢＧセンサ１００の動的範囲を減少させる可
能性があることを見出した。ＦＢＧセンサ１００の動的波長範囲内の光検知信号の波長を
維持することは、このように、圧力に対する感度の増加を提供するなど、有利である可能
性がある。一実施例においては、閉ループシステムは、其々の波長（例えば、フィルタ処
理ＦＢＧセンサ１００のスカートの中心周波数）を監視することができる。屈曲および応
力などの、光ファイバ１０５に対する外力が、ＦＢＧセンサ１００のフィルタ特性のスカ
ートの中心周波数のシフトを引き起こす可能性があるときでも、当該情報に応じて、閉ル
ープシステムは、ＦＢＧセンサ１００のフィルタ特性のスカートの中心に実質的に近いま
まであるように、光出力レーザの波長を調整することができる。
【００２０】
　図２に示されるような一実施例においては、干渉計のＦＢＧセンサ１００は、第一の部
分的に反射するＦＢＧ１１０Ａから反射する光ビームの一部と、第二の部分的に反射する
ＦＢＧ１１０Ｂから反射する光ビームの一部との間の干渉を引き起こす可能性がある。干
渉計のヌルが生じる波長の光は、二つのＦＢＧ１１０Ａ－Ｂ間の“光距離”に対して非常
に感度が高い可能性がある。図２の干渉計のＦＢＧセンサ１００は、別の非常の実践的な
利点を提供することができる。図２に示された実施例においては、ＦＢＧ１１０Ａ－Ｂ間
の検知領域を除いて、ファイバコア１１５に沿った二つの光路は同一である。この共有さ
れた光路は、光ファイバ１０５の共有部分における任意の光学的変化が干渉計の信号に対
して実質的に影響を与えず、ＦＢＧ１１０Ａ－Ｂ間の検知領域１２５における変更のみを
検知することを保証することができる。ＦＢＧ歪みセンサに関するさらなる情報は、Ｅｂ
ｅｒｌｅらによる米国特許出願シリアル番号２０１０／００８７７３２に見出すことがで
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き、米国特許出願シリアル番号２０１０／００８７７３２は、その全体において、参照に
よって本明細書に組み入れられ、ＦＢＧの開示およびその適用を含む。
【００２１】
　図３は、本開示に従うＦＢＧ光ファイバ圧力センサ３００のＦＢＧ構成の種々の実施例
を示す概念図である。ＦＢＧ光ファイバ圧力センサ３００は、硬い、堅いもしくは固体マ
ウンティング３０４を通って縦方向に伸長できる光ファイバ３０２を含むことができる。
図３に示されるように、光ファイバ３０２の一部は、マウンティング３０４の遠位端（ｄ
ｉｓｔａｌ　ｅｎｄ：先端）３０６を超えて伸長する。光ファイバ３０２およびマウンテ
ィング３０４は、筐体３０８内に配置することができる。図１３－図１５を参照して本開
示において詳細に示され、記述されるような本開示の一つ以上の技術を利用して、光ファ
イバ圧力センサは、例えば、冠動脈閉塞の診断的評価などに対する、誘導線と組み合わせ
て使用できる光ファイバを含むことができる。
【００２２】
　以下により詳細に記述されるように、二つ以上のＦＢＧ（例えば、ＦＢＧ１－４）は、
圧力検知などのためにＦＢＧ圧力センサ３００に含めることができる。一つ以上のさらな
るグレーティングを含むことができ、当該一つ以上のさらなるグレーティングは、（１）
（ファイバの）屈曲および／もしくは（２）圧力によって引き起こされる影響から遮断す
るか、または分離することができる。これらの、遮断されるかまたは分離されたさらなる
グレーティングは、温度較正、補償もしくは補正のうちの一つ以上を提供するために配置
することができる。一実施例においては、（複数の）さらなるグレーティングは、光ファ
イバ圧力センサ３００の温度補償スキームもしくは方法に対するフィードバックに対して
、（ファイバの屈曲および圧力から）独立した温度の測定を提供することができる。光フ
ァイバ圧力センサ３００は、光ファイバ３０２の一部の下（例えば、ＦＢＧ３の下）など
で、密封されるか他の空洞（図３には示されていない）を任意で含むことができ、圧力に
おける変化を増幅するか、または、圧力における変化に対する光応答の増大を提供するこ
とができる。密封された空洞を含むことができる幾つかの例示的構成は、以下により詳細
に記述される。
【００２３】
　図３においては、ＦＢＧ１は、図４Ａに示された応答図において概して４００で示され
るような、ＦＢＧ１のスペクトルの中心において広範な反射帯域を生成するＦＢＧとする
ことができ、図４Ａにおいて、ｘ軸は波長を表し、ｙ軸は反射光の強度を表す。ＦＢＧ２
およびＦＢＧ３は、個別のグレーティングとして示され、言及されているが、二つの同一
のより小さいＦＢＧへと分割でき、かつ、例えば、１８０度の小さい位相差（もしくは位
相シフト）によって分離できる単一のＦＢＧを表すことができる。
【００２４】
　例えば、位相シフトは、ファイバ上のグレーティングを書き込むために使用される位相
マスク（例えば、電子ビーム生成された位相マスク）へと組み込むことができる。位相マ
スクの照射は、結果として位相シフトを生じる可能性がある。別の実施例においては、第
一のグレーティングは、位相マスクを介して光ファイバ上に書き込むことができる。そし
て、位相マスクは、例えば、１８０度の位相シフトに等価な距離によって動かすことがで
き、第二のグレーティングはファイバ上に書き込むことができる。
【００２５】
　図３において位相シフト領域３１２Ａとして示される、ＦＢＧ２とＦＧＢ３の間の位相
シフトのために、ＦＢＧ２からの反射は、ＦＢＧ３からの反射と干渉する。結果として、
狭い透過ノッチ４０２は、図４Ａに示された波長応答図において４０４で概して示される
反射帯域内に生成される。
【００２６】
　一実施例においては、圧力変化は、例えば、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３などの二つのＦＢ
Ｇ間の位相シフトを検出するか増幅することによって、例えば、患者の体内で、光ファイ
バ圧力センサ３００によって検出することができる。この技術は、ＦＢＧ自体の波長にお
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けるシフトを測定する光圧力検知技術と対照的である。本開示の種々の技術を利用して、
ＦＢＧ間の位相シフトは、ＦＢＧ自体の波長シフトよりも改変することができる。
【００２７】
　図３に示されるように、ＦＢＧ３は、マウンティング３０４の遠位端３０６を超えて外
側に遠位に伸長することができる。圧力における変化は、光ファイバ３０２の遠位部分３
１０をマウンティング３０４の遠位端３０６に対してわずかに屈曲させ、今度は、ＦＢＧ
２とＦＢＧ３の間の位相シフト領域３１２Ａに対して遠位端３０６を機械的に作用させる
ことができる。ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相シフト領域３１２Ａに対して作用する
機械的な力は、光ファイバ３０２の位相シフト領域３１２Ａに応力を集中させることがで
きる。位相シフト領域３１２Ａ内に集中した応力は、応力のかかった領域内の光ファイバ
３０２の屈折率を変化させ、今度は、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相関係を変化させ
るか増幅する可能性がある。ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相シフトにおける変化は、
定量化することができ、圧力における変化は、定量化された位相シフトから決定すること
ができる。
【００２８】
　例えば、以下により詳細に記述されるように、（ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の波長応答に
関連して）狭い帯域のレーザの波長は、図４Ａにおける狭い透過ノッチ４０２のスロープ
４０６上の点で、例えば、ノッチ４０２の深さの約５０％で、ロックすることができる。
圧力が変化すると、ノッチ４０２がシフトし、結果として、スロープ４０６上の点がシフ
トする。トラッキング回路は、その後、スロープ４０６上の点を追跡することができ、位
相シフトは、その位置変化から決定することができる。反射光の強度は、ノッチ４０２が
移動するときに改変される。図における実施例においては、ノッチ４０２が波長の下方へ
と移動する場合、反射信号の強度は増大する。ノッチ４０２が波長の上方へと移動する場
合、反射信号の強度は減少する。レーザの波長がノッチ４０２の反対側にあるように選択
される場合、効果が反転される。
【００２９】
　上記で示されたように、一つ以上のファイバブラッググレーティング（ＦＢＧ）の温度
係数などの一つ以上の外部要因は、当該ＦＢＧを含むことができる光ファイバ圧力センサ
の固有の圧力感度よりも顕著に高くなる可能性がある。このように、患者内の温度の小さ
いドリフトは、圧力における大きな変化として擬似的に現われる可能性がある。圧力応答
信号における当該温度誘発アーティファクトは、正確な圧力測定に対するニーズによって
許容することができないことがある。本出願人は、とりわけ、例えば、体腔内の圧力を正
確に検知するなどのために、温度補償されたファイバブラッググレーティング（ＦＢＧ）
配置を有する、本開示の光ファイバ圧力センサ誘導線を提供することが有利な可能性があ
ることを見出した。
【００３０】
　図３の概念図は、温度補償されたＦＢＧ光ファイバ圧力センサ３００に対する幾つかの
異なる構成を記述するために使用することができる。より詳細な構成の実施例は、図７－
図１０および図１２を参照して以下に示されて記述される。
【００３１】
　構成の第一実施例においては、ＦＢＧ光ファイバ圧力センサ３００は、ＦＢＧ１－３（
ＦＢＧ４は含まれる必要がない）を含むことができる。ＦＢＧ２およびＦＢＧ３は、同一
波長（例えば、約１０００ナノメートル（ｎｍ）と約１７００ｎｍの間の第一波長）で動
作するように構成できるが、上記で詳細に記述されたように、圧力を検知するために使用
できる位相シフト構造を形成することができる。要約すると、二つのグレーティング（例
えば、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３）の間の位相シフト領域における応力の集中は、光ファイ
バ３０２の屈曲の結果として、位相シフト領域における光ファイバ３０２の屈折率を変化
させる。位相シフト領域における光ファイバ３０２の屈折率の変化は、ＦＢＧ２およびＦ
ＢＧ３の間の位相の関係を変化させ、それは定量化でき、圧力における変化は、定量化さ
れた位相シフトから決定することができる。しかしながら、上記で説明されたように、位
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相シフトは、許容可能ではないことがある温度に対して補償されない。
【００３２】
　ＦＢＧ１は、硬い、堅い、もしくは固体マウンティング３０８内に配置することなどに
よって、圧力から実質的に独立して構成することができる。したがって、ＦＢＧ１は、温
度補償された光ファイバ圧力センサを提供するために、周囲温度を測定するために使用す
ることができる。ＦＢＧ１は、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の波長とは実質的に異なる波長（
例えば、１０００ナノメートル（ｎｍ）と１７００ｎｍの間の第二波長）で動作するよう
に構成することができる。この方法においては、ＦＢＧ１は、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３と
相互作用をしない。このように、ＦＢＧ１は、圧力の変化から独立した周囲温度の測定を
提供することができる。図４Ａのノッチ４０２の位置の変化の追跡に関して上述された方
法と類似する方法で、（ＦＢＧ１の応答に対して）狭い帯域レーザの波長は、図４ＡのＦ
ＢＧ１の応答のスロープ４０８上の点（例えば、応答の深さの約５０％で）でロックする
ことができる。スロープ４０８上のロックされた点の波長は、温度が変化するとシフトす
る。トラッキング回路は、その後、スロープ４０８上のロックされた点を追跡することが
でき、周囲温度の変化は、その位置変化から決定することができる。
【００３３】
　周囲温度補償された圧力信号を生成するために、ＦＢＧ１によって生成された信号は、
温度シフトをゼロにするための参照として利用することができる。コントローラ回路は、
温度補償された圧力信号を生成するために、（ＦＢＧ２およびＦＢＧ３からの）温度およ
び圧力信号から（ＦＢＧ１からの）温度参照信号の減算を制御するように構成することが
できる。温度補償技術の一実施例は、図５を参照して、本開示においてより詳細に記述さ
れる。
【００３４】
　構成の第二実施例においては、ＦＢＧセンサ３００は、光ファイバと、硬い、堅いもし
くは固体マウンティングと、筐体と、ＦＢＧ１－３（ＦＢＧ４は含まれる必要がない）を
含むことができる。ＦＢＧ１－３は、互いに非常に近接して配置することができ、したが
って、非常に小型の構造を形成することができる。ＦＢＧ２およびＦＢＧ３は、同一波長
（例えば、約１０００ｎｍと１７００ｎｍの間の第一波長）で動作するように構成するこ
とができるが、圧力を検知するために使用できる位相シフト構造を形成することができる
。ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相シフトは、結果として、圧力および温度で変化する
信号を生じることができる。
【００３５】
　ＦＢＧ１は、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の波長と類似するが、わずかに異なる波長（例え
ば、１０００ｎｍと１７００ｎｍの間のＦＢＧ２およびＦＢＧ３の第一波長近傍の第二波
長）で動作するように構成することができる。この方法においては、ＦＢＧ１は、わずか
に異なる波長で、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３との共振特性を形成することができる。ＦＢＧ
１は、結果として、温度変化に対して変化する信号を生じることができる。
【００３６】
　ＦＢＧ１－３の応答の概念図は、図４Ｂに示され、ここでｘ軸は波長を表し、ｙ軸は反
射光の強度を表す。再度、本開示の技術は、グレーティングの波長におけるシフトを検知
する必要はないが、その代わりに、グレーティング間の位相変化を検知することができる
。温度補償素子（例えば、ＦＢＧ１）は、圧力検知構造（例えば、ＦＢＧ２およびＦＢＧ
３）の一部と共振状態にある。このように、ＦＢＧ１は、独立した素子ではなく、圧力検
知構造にリンクすることができる。当該構成は、小型構造を提供することができる。
【００３７】
　温度補償された圧力信号を生成するための構成の第一実施例と類似して、ＦＢＧ１によ
って生成された信号は、温度におけるシフトをゼロにするために参照として使用すること
ができる。ノッチ４１２のスロープ４１０およびノッチ４１６のスロープ４１４は、各々
、位置における其々の変化に基づいて、温度および圧力の変化を決定するために追跡して
使用することができる。コントローラ回路は、温度補償された圧力信号を生成するために
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、（例えば、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３からの）温度および圧力信号から（例えば、ＦＢＧ
１からの）温度参照信号の減算を制御するように構成することができる。
【００３８】
　構成の第三実施例においては、ＦＢＧセンサ３００は、光ファイバと、硬い、堅い、も
しくは固体のマウンティングと、筐体およびＦＢＧ１－４を含むことができる。ＦＢＧ２
およびＦＢＧ３は、同一波長で動作するように構成することができるが、圧力を検知する
ために使用できる第一の位相シフト構造を形成することができる。ＦＢＧ２およびＦＢＧ
３の間の位相シフトは、結果として、圧力もしくは温度もしくはその双方で変化する信号
を生じることができる。
【００３９】
　ＦＢＧ１およびＦＢＧ４は、同一波長で動作するように構成することができるが、温度
を検知するために使用できる第二の位相シフト構造を形成することができる。図３におけ
る位相シフト領域３１２Ｂとして示されるような、ＦＢＧ４およびＦＢＧ１の間の位相シ
フトのために、ＦＢＧ４からの反射は、ＦＢＧ１からの反射と干渉する。ＦＢＧ１および
ＦＢＧ４の間の位相シフトは、結果として、温度で変化してかつ圧力からは独立した信号
を生じることができる。
【００４０】
　構成の第三実施例のＦＢＧ１－４の応答の概念図は図４Ｃに示され、ここで、ｘ軸は波
長を表し、ｙ軸は反射光の強度を表す。図４Ｃに示されるように、応答は、二つのノッチ
４１８、４２０を含む。構成の第三実施例は、構成の第一実施例よりも正確な測定を提供
することができる。なぜなら、ノッチ４１８、４２０は、概して、ノッチのない応答（例
えば、図４Ａにおける応答４００）よりも、任意の変化に対してより感度が高いからであ
る。
【００４１】
　温度補償された圧力信号を生成するために、構成の第一実施例および第二実施例と類似
して、ＦＢＧ１およびＦＢＧ４によって生成された信号は、温度におけるシフトをゼロに
するために、参照として使用することができる。ノッチ４１８のスロープ４２２およびノ
ッチ４２０のスロープ４２４は、位置における其々の変化に基づいて、温度および圧力に
おける変化を決定するために各々追跡して使用することができる。コントローラ回路は、
温度補償された圧力信号を生成するために、（例えば、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３からの）
温度および圧力信号から（例えばＦＢＧ１からの）温度参照信号の減算を制御するように
構成することができる。
【００４２】
　上述された構成の３つの実施例のうちの任意の一つを利用して、光ファイバ圧力センサ
は、体腔内の送達、例えば、冠動脈閉塞の診断的評価に適する可能性があるように提供す
ることができる。さらに、構成の３つの実施例のうちの任意の一つは、温度ドリフトに対
して補償することができ、患者の体腔内への挿入のための誘導線に適合することができる
。３実施例のうちの任意の一つにおいては、温度較正、補償もしくは補正用に使用される
ＦＢＧの波長は、圧力検知用に使用されるＦＢＧの波長を超えるもしくはＦＢＧ波長未満
とすることができる。
【００４３】
　再度、図３は、概念的な目的のためだけのものであって、本開示は、図３を参照して上
述された３つの例示的構成に限定されるわけではない。圧力を検知して、温度ドリフトに
対して補償するための他のＦＢＧ構成が可能であり、その例は、以下により詳細に記述さ
れる。
【００４４】
　さらには、以下により詳細に記述されるように、種々の技術は、患者に関連付けられた
圧力の範囲内の正確な出力信号を生成するために、光ファイバ圧力センサの固有の感度を
増大させるために開示される。一般的に言うと、これらの技術は、例えば圧力波から受信
した圧力に対する光応答を増加させるために、小さい領域への圧力センサ膜の応答の集中
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を含むことができる。
【００４５】
　図４Ａ－図４Ｃは、図３を参照して上述された構成の実施例および概念図に関連する種
々の波長応答図を示す。図４Ａ－図４Ｃにおいては、ｘ軸は波長を表し、ｙ軸は反射光の
強度を表す。応答図は、図３の構成の実施例と組み合わせて上述された。
【００４６】
　図５は、本開示の一つ以上の技術を実現するために使用できる周囲温度補償技術の一実
施例のブロック図である。５００で概して示される図５の構成の実施例は、上述された構
成の第三の実施例を参照して詳細に記述されるが、本開示に記述された例示的構成の各々
に適用可能である。
【００４７】
　最初に、図３の光ファイバ圧力センサは、センサ用の温度および圧力の相対的係数を確
認するために構成することができる。これらの係数の大きさはメモリデバイス内に格納で
きる。コントローラ回路は、動作中にメモリデバイスから係数を読み出して、第一係数Ｘ
１として圧力係数を適用し、第二係数Ｘ２として温度係数を適用することができるように
、構成することができる。
【００４８】
　上述されたように、（ＦＢＧ１およびＦＢＧ４の応答に関連する）狭い帯域レーザの第
一波長は、例えば、ノッチ４１８の約５０％の長さで、図４Ｃにおける狭い透過ノッチ４
１８のスロープ４２２上の点でロックすることができる。（ＦＢＧ２およびＦＢＧ３に関
連する）狭い帯域レーザの第二波長は、例えば、ノッチ４２０の深さの約５０％で、図４
Ｃにおける狭い透過ノッチ４２０のスロープ４２４上の点でロックすることができる。
【００４９】
　圧力が変化すると、ノッチ４２０はシフトし、結果として、スロープ４２４上の点もシ
フトする。トラッキング回路は、スロープ４２４上の点をその後、追跡するように構成す
ることができる。図５においてλ１として示された波長における変化の大きさは、第一の
乗算器５０２へと入力されて、圧力係数Ｘ１によって乗算される。同様に、圧力センサの
周囲温度が変化すると、ノッチ４１８がシフトし、結果として、スロープ４２２上の点も
シフトする。トラッキング回路は、その後、スロープ４２２上の点を追跡することができ
る。図５においてλ２として示される波長における変化の大きさは、第二の乗算器５０４
へと入力されて、周囲温度係数Ｘ２によって乗算される。同様に、乗算器５０２、５０４
の出力は、第一の比較器５０６へと入力され、圧力測定から任意の周囲温度ドリフトを減
算することができる。この方法において、周囲温度ヌリング技術は、正確な圧力測定を提
供するために使用することができる。
【００５０】
　本開示に従って、λ１もしくはλ２に近い大きさであり、位相シフト特性と共振しない
第三波長は、システムの総挿入損失（例えば、任意の屈曲由来の、コネクタへの光ファイ
バの挿入など）を監視するために使用することができる。挿入損失は、概して、静的な数
である。動作中、コントローラ回路は、第一の比較器５０６からの圧力測定出力とともに
第二の比較器５０８へと入力できる、第三の波長λ３を透過させ、第二の比較器５０８は
、光ファイバ圧力センサに対する最終圧力読みとり５１０を生成するために、挿入損失内
の任意の変化に対する圧力測定を補償することができる。
【００５１】
　光ファイバを利用して構成された圧力センサは、部分的には、圧力に対する光ファイバ
の低い固有の感度（例えば、光屈折率、機械的寸法など）によって、顕著な圧力ドリフト
を被る可能性がある。これは、体腔内の圧力を検知するなど、低い圧力用途に対して設計
された光ファイバ圧力センサにとって特に当てはまる。
【００５２】
　上述されたように、患者（例えば、ヒトなどの動物）の体腔内に挿入可能な光ファイバ
圧力センサを利用するとき、（例えば、注入されたイメージングコントラスト媒体の結果
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としての）患者内の温度における小さい、非補償もしくは非補正ドリフトは、圧力におけ
る大きな変化を誤って示すアーティファクトとして現われる可能性がある。これは、光フ
ァイバ圧力センサの圧力に対する比較的低い固有の感度と、光ファイバ圧力センサに関連
付けられた光ファイバの温度に対する比較的高い固有の感度と、に部分的によるものであ
る可能性がある。このように、温度における小さく、非補償のドリフトは、正確な圧力測
定に対するニーズによって許容不可能である可能性がある。
【００５３】
　図６Ａ－図６Ｂを参照して以下に詳細に記述されるように、本開示の一つ以上の技術は
、温度ドリフトの影響、および圧力読みとりの精度を損ないうる他の悪影響を除去および
／もしくは補償することができるものとして記述される。例えば、偏光スクランブル技術
、周囲温度ヌリング技術、レーザトラッキング技術、およびレーザ温度監視技術は、圧力
読みとりの精度に影響を与える可能性がある温度ドリフトを補正するために組み合わせて
使用することができる。
【００５４】
　図６Ａは、本開示に従う、６００で概して示される、レーザトラッキングシステムの一
実施例のブロック図である。コントローラ回路６０２は、サーキュレータ６０６の第一ポ
ート（例えば、ポート１）へ狭い帯域レーザからの光を生成して伝送するために、レーザ
６０４を制御するように構成することができる。サーキュレータ６０６は、光ファイバ圧
力センサへと、第二ポート（例えば、ポート２）から光をルーティングすることができる
。コントローラ回路６０２は、上述されたようなＦＢＧの波長応答におけるノッチのスロ
ープ上の点でレーザの波長を設定するように構成することができる。光ファイバ圧力セン
サから反射された任意の光は、サーキュレータ６０６の第二ポート（例えば、ポート２）
へと入って、第三ポート（例えば、ポート３）へとルーティングされ、光検出器６０８に
よって受信される。
【００５５】
　上記で示されたように、レーザトラッキング技術は、温度ドリフトに対して補正するた
めに使用することができる。本開示に従って、レーザ６０４は、透過ノッチのスロープ（
例えば、図４Ａのノッチ４０２のスロープ４０６）上の位置でアクティブにロックするこ
とができる。その後、システム６００は、波長における変化を測定して、それに応じて、
レーザの動作特性、例えば駆動電流を変化させることができる。
【００５６】
　図６Ａのシステム６００において、第一の比較器６１０は、レーザトラッキングを提供
するために使用することができる。光検出器６０８によって出力される反射信号の光パワ
ーは、第一の比較器６１０に対する第一入力とすることができる。ロッキング設定点値６
１２は、第一の比較器６１０に対する第二入力とすることができる。第一の比較器６１０
は、二つの入力を比較して、その後、レーザ６０４の駆動電流を変調することができるレ
ーザ駆動電流制御６１４に対する入力として適用できる値を出力することができる。この
方法においては、図６Ａの構成は、例えば、ノッチのスロープ上の設定点を維持するため
に、ロッキングループを提供することができる。
【００５７】
　例示的一実装においては、最初の設定中に、ユーザは、レーザ６０４の波長が透過ノッ
チの波長よりもわずかに大きくなるように、レーザ６０４の状態を調整することができる
。ユーザは、レーザ６０４の熱電クーラ（ＴＥＣ）の駆動電流を調整する（波長における
大きなシフト）ことによって、レーザ６０４の波長を調整することができ、レーザ６０４
のサブマウントの温度を変化させることができるか、または、レーザ６０４自体の駆動電
流（波長における小さいシフト）を調整することができる。
【００５８】
　いったんレーザ６０４の最初の設定が完了すると、ユーザは、本開示のトラッキング技
術を開始することができる。トラッキング技術は、レーザ６０４に対する駆動電流の減少
を開始し、今度は、レーザの波長を減少させる。より詳細には、レーザ６０４の波長が透
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過ノッチの波長に向かって減少するとき、比較器６１０は、ロッキング設定点値６１２と
光検出器６０８からの信号を比較する。光検出器６０８からの信号がロッキング設定点値
６１２よりも高い場合、レーザ６０４の駆動電流は、レーザ駆動電流制御６１４へ比較器
６１０からのフィードバックを介して減少させることができる。幾つかの実施例において
は、レーザ駆動電流を０．２５ミリアンペア（ｍＡ）減少させると、波長を１ｐｍシフト
することができ、レーザ６０４の係数は、駆動電流１ｍＡ毎に約４ｐｍである。
【００５９】
　動作中、スロープ上のロックされた点の波長は、周囲温度が変化するとシフトする可能
性がある。透過ノッチの波長が増加するか減少する場合、システム６００は、透過ノッチ
を追跡するために、レーザ６０４の駆動電流を其々増加させるか、減少させる。上記で示
されたように、レーザ６０４は、ノッチ４０２の深さの約５０％で、狭い透過ノッチのス
ロープ上の点でロックすることができる。これらのトラッキング技術は、スロープ上のロ
ックされた点の位置を追跡し、温度における変化は、位置における変化から決定すること
ができる。温度において決定された変化は、圧力読みとりモジュール６２２によって実行
されたアルゴリズムへの入力とすることができ、正確な圧力読みとりを計算するために、
温度において決定された変化を利用することができる。圧力読みとりモジュール６２２は
、例えば、少なくとも部分的にマシンもしくはコンピュータ実装可能である。例えば、コ
ントローラ６０２は、圧力読みとりモジュール６２２に割り当てられた技術およびアルゴ
リズムを実現するコンピュータ可読媒体もしくはマシン可読媒体上でエンコードされた命
令を実行することができる。
【００６０】
　レーザの駆動電流を変調することによって、ＦＢＧセンサの波長におけるシフトを追跡
する一利点は、回路の応答を線形化することができ、異なる電力レベルをより許容するこ
とが可能であることである。即ち、直列（ｉｎｌｉｎｅ）光コネクタを接続するうえで構
造変数もしくは変動によって変化する可能性がある、圧力センサの組込みもしくは固定さ
れた挿入損失に関わらず、駆動電流が所定の波長シフトに対して変化する量は、一定であ
る。信号を復調するために電力変化を使用する光ファイバ圧力センサは、挿入損失におけ
る変化に対して感度が高い。所定の駆動電流変化に対するレーザ波長におけるシフトを知
ることによって、電流読みとりを、波長へと変換し、それによって圧力読みとりに変換す
ることができる。
【００６１】
　センサ応答の波長における変化を直接測定する光検知スキームが存在する。一実施例に
おいては、センサは、広帯域光で照射することができ、スペクトル応答は、光スペクトル
分析器（ＯＳＡ）で測定することができる。これは、本用途に対して実現可能ではない。
なぜなら更新時間が非常に遅く、必要とされる波長精度は、このタイプの器具を超えるか
らである。あるいは、レーザがＦＢＧセンサのスロープを追跡するとき、光パワーの強度
変化を測定する技術が存在する。しかしながら、この技術の一つの不利益は、レーザがフ
ィルタの上部（より低いスロープ）およびフィルタの底部（より高いスロープ）に近づく
ときに、大きい可動域に対して非線形であることである。補償のないとき、本技術は、不
正確な結果を生じる可能性がある。
【００６２】
　図６Ａの記述と継続するが、第一の比較器６１０の出力は、第二の比較器６１６への第
一入力として適用することができる。ゼロ圧力ＤＣ値６１８は、第二の比較器６１６に対
する第二入力として適用でき、最初のＤＣ値を減算して、ゼロ圧力読みとりを出力するこ
とができる。第二の比較器６１６から、出力されたゼロ圧力読みとりは、実際の波長シフ
トの出力を結果として生じる駆動電流と、波長シフトの係数とによって、乗算器６２０で
乗算できる。出力された実際の波長シフトは、その後、６２２において、圧力読みとりへ
と変換することができる。
【００６３】
　上記で示されたように、レーザ温度監視技術は、圧力読みとりの精度に影響を与える可
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能性がある温度ドリフトに対して補正するために使用することができる。本出願で記述さ
れた種々の技術を実現するために使用されるレーザは、動作する温度への波長依存性を有
する。典型的レーザは、１００ｐｍ／度（℃）の動作温度に対する波長依存性を有するで
あろう。良好に制御されたレーザは、１ｐｍの波長ドリフトを与える０．０１℃の温度安
定性を有してもよい。しかしながら、上記で示されたように、１ｐｍのシフトは、非常に
大きい圧力差に等価であって、このように、最終圧力読みとりに対して考慮されるべきで
ある。
【００６４】
　システム６００の複雑性および費用を増加する可能性がある、必要とされる程度にレー
ザ温度を安定化するのではなく、本開示は、レーザ６０４のサブマウントに組込みされる
サーミスタを通して温度を正確に監視でき、かつ、この温度情報を最終圧力読みとり６２
２に対する補正アルゴリズムに適用できる技術を記述する。サーミスタを通して温度を正
確に監視するために、図６Ａのシステム６００は、電子回路６２４を例えば光学システム
の外に含むことができ、電子回路６２４は、レーザ６０４のサブマウントのサーミスタに
わたる電圧を測定するように構成される。電子回路６２４は、１／１０００℃のオーダで
、温度変化を解析するため十分に高い利得（ゲイン）で電圧信号を増幅することができる
増幅器を含むことができる。これらの変化は、数百マイクロボルト（μＶ）のオーダであ
る。このように、例えば、計測増幅器で構成される高品質の回路を使用することが望まし
い可能性がある。
【００６５】
　例示的な一実装においては、サーミスタにわたる電圧を増幅するのではなく、電子回路
６２４は、増幅前に、サーミスタにわたる電圧（例えば、レーザの動作電圧）からオフセ
ット電圧を減算することができる。その後、電子回路６２４は、ゼロに近い、結果として
生じる電圧値を増幅することができる。この方法においては、電子回路６２４は、レーザ
の小さい温度変化を決定することを可能とする。温度変化は、波長へと変換することがで
き、その後、等価な圧力へと変換することができ、その後、６２２で正確な圧力読みとり
を決定するために使用することができる。
【００６６】
　レーザ（例えば、レーザ６０４）からの出力は、レーザパッケージからの出口で強い線
形偏光を有することができる。偏光保持ファイバおよびＦＢＧへと全光路に沿ったコンポ
ーネントを利用することによって、この線形偏光を保存することが技術的に可能である。
ＦＢＧに入射する光が特定の複屈折軸と望ましくは整列するように偏光が保存される場合
、ＦＢＧに対する光の応答は、複屈折によって影響を受けない。不幸なことに、この方法
における偏光の保存は、複雑かつコストがかかる。
【００６７】
　偏光保持手段がない場合、レーザからの光は、光が伝送する光路の特性に依存する偏光
の任意の状態で、ＦＢＧに到達することができる。ファイバの顕著な屈曲もしくはねじれ
、および光が伝送した任意のコンポーネントの複屈折特性は、偏光の状態（ＳＯＰ）を変
化させることができる。ＦＢＧに到達するＳＯＰは制御されないが、それにもかかわらず
、この特性が完全にランダム化することが非常に困難であるため、高い程度の偏光（ＤＯ
Ｐ）を有する可能性がある。高いＤＯＰは、光の正確な相互作用を意味し、ＦＢＧの複屈
折軸は、手順中の誘導線の屈曲など、システムに摂動が存在する場合に変化する可能性が
ある。この理由のために、図６Ａのシステム６００は、複屈折の影響を克服して、正確な
圧力読みとりを決定するために、偏光スクランブル技術を利用することができる。偏光ス
クランブル技術は、偏光状態の範囲を変えるか、平均化し、最終結果は、ＦＢＧの複屈折
軸および入射偏光状態の任意の組み合わせに対してバイアスされない。
【００６８】
　本開示のＦＢＧなどの光ファイバ圧力センサは、ファイバの物理的欠陥によって、光フ
ァイバにおける複屈折の影響を受けやすい。複屈折で、光の異なる偏光は、わずかに異な
る有効光屈折率を有することができる。異なる偏光に対して異なるファイバの有効屈折率
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は、結果として、わずかに異なるブラッグ波長を生じる可能性がある。異なるブラッグ波
長は、結果として、レーザがロックされる透過ノッチのスロープ上の点の移動の出現を生
じる可能性がある。しかしながら、実際には、点は、まったく移動しない。
【００６９】
　典型的光ファイバは、２．５×１０－６のオーダで複屈折を有し、４ｐｍの最も異なる
偏光間の波長シフトへと変換する。４ｐｍ波長シフトは、比較的大きい圧力変化に対して
等価であって、このように、最終圧力読みとりにおいて考慮されるべきである。
【００７０】
　ＦＢＧの正確な波長は、以下の式のように、媒体の屈折率およびＦＢＧを形成する平面
もしくは外辺の物理的空間の屈折率の組み合わせによって決定することができる。
【００７１】
　ｌＢ=２ｎｅＬ、ここで、ｌＢ＝ブラッグ波長、ｎｅ＝有効屈折率およびＬ＝外辺の間
隔である。
【００７２】
　本開示の偏光スクランブル技術は、所望の信号が満足に平均化される十分な周波数で擬
似ランダムパターンを介して、一連の“光波長板”を動かすことによって実現することが
できる。光波長板は、偏光状態を変化させることができるデバイスである。０ビート／分
から２００ビート／分の心拍数で、典型的な心循環系圧力プロファイルを測定するために
、スクランブル技術は、例えば、数百ヘルツの有効周波数で、動的プロファイルを捕捉す
るために十分な速度で平均化することができる。
【００７３】
　図６Ａのシステム６００においては、光波長板は、レーザビームが、光ファイバ圧力セ
ンサのレーザ６０４およびＦＢＧを出る間で物理的に配置することができる。一実施例に
おいては、光波長板は、ピエゾ電気材料周囲に光ファイバの一部を巻き、ピエゾ電気材料
に対する電圧の印加によってファイバを伸長することによって形成することができる。別
の実施例においては、光導波路は、光波長板を形成するために使用することができる。光
導波路へと組み込まれた電極にわたる電圧の印加は、結果として、屈折率の変化を生じる
可能性がある。
【００７４】
　本開示の偏光スクランブル技術を利用すると、システムにおける複屈折のレベルもしく
はパターンを知る必要はない。なぜなら、偏光制御技術はフィードバックに依存しないか
らである。その代わりに、偏光スクランブル技術は、最終結果がＦＢＧの複屈折軸および
入射偏光状態の任意の組み合わせへとバイアスされないように、平均偏光値を得るために
、多くの利用可能な偏光状態を通して動かすことによって達成される平均化された偏光に
依存する。如何にして偏光スクランブル技術が正確な圧力読みとりを決定するために使用
されるかに関するさらなる情報は、２０１２年１０月４日に出願されたＨｏｗａｒｄ　Ｒ
ｏｕｒｋｅらによる“ＰＯＬＡＲＩＺＡＴＩＯＮ　ＳＣＲＡＭＢＬＩＮＧ　ＦＯＲ　ＩＮ
ＴＲＡ－ＢＯＤＹ　ＦＩＢＥＲ　ＯＰＴＩＣ　ＳＥＮＳＯＲ”と題された米国仮特許出願
シリアル番号６１／７０９，７００に開示され、その内容全体は参照によって本明細書に
組み入れられる。
【００７５】
　図６Ｂは、本開示に従う温度補償技術の一実施例のブロック図である。上述されたよう
に、正確な圧力読みとりを決定するために、光ファイバ圧力センサの周囲温度およびレー
ザの温度ドリフトの双方は、図６Ａの６２２において最終圧力読みとりにおいて考慮され
るべきである。図６Ｂにおいては、第一のレーザ６３０は、位相シフト領域、例えば、図
３のＦＢＧ２とＦＢＧ３の間の位相シフト領域３１２Ａ上でロックすることができる。こ
の位相シフト領域は、しかしながら、圧力センサの周囲温度に対して補償されず、このよ
うに、圧力および温度の双方に対して反応する。レーザの駆動電流における変化（例えば
、ミリアンペア）の測定もしくは波長変化の測定のいずれかを利用することで、図６Ａの
コントローラ６０２は、６３２で波長におけるシフトを決定することができる。さらに、
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上述された技術を利用して、コントローラ６０２は、図６Ａの電子回路６２４を介して、
サブマウントサーミスタにわたる電圧を測定することによって、６３４で、第一のレーザ
６３０の動作温度を決定することができる。コントローラ６０２は、６３６で決定された
波長におけるシフトから、第一のレーザ６３０の決定された動作温度を減算することによ
って、第一のレーザ６３０の動作温度に対して、波長において決定されたシフトを補正す
ることができる。続いて、補正された波長シフトは、６３８で、等価な圧力へとスケール
調整する（例えば、電圧値から圧力値へと変換する）ことができる。しかしながら、６３
６で補正された波長シフトおよび６３８で調整された値は、圧力センサの周囲温度に対し
て補正されていない。
【００７６】
　圧力センサの周囲温度に対して補正するために、第二のレーザ６４０は、別の位相シフ
ト領域（例えば、図３のＦＢＧ１およびＦＢＧ４の間の位相シフト領域３１２Ｂ）上でロ
ックすることができる。この位相シフト領域は、圧力に対する感度が低く、圧力センサの
周囲温度に対してのみ応答する。レーザの駆動電流における変化（例えばミリアンペア）
もしくは波長における変化のいずれかの測定を利用して、図６Ａのコントローラ６０２は
、６４２で波長におけるシフトを決定することができる。コントローラ６０２は、図６Ａ
の電子回路６２４を介してサブマウントサーミスタにわたる電圧を測定することによって
、６４４で、第二のレーザ６４０の温度も決定することができる。コントローラ６０２は
、６４６で決定された波長におけるシフトから、第二のレーザ６４０の決定された動作温
度を減算することによって、第二のレーザ６４０の動作温度に対して、決定された波長に
おけるシフトを補正することができる。続いて、補正された波長シフトは、６４８で、等
価な圧力へとスケール整する（例えば、電圧値から圧力値へと変換する）ことができる。
最後に、６５０で、６４８で決定された圧力は、正確な圧力読みとりを決定するために、
６３８で決定された圧力から減算することができる。
【００７７】
　図７Ａ－図７Ｃは、本開示の一つ以上の技術を実現するために使用できる圧力センサの
一実施例を示す。図７Ａ－図７Ｃに示された圧力センサの実施例は、一つ以上の位相シフ
トグレーティングを利用することができる、スタンドアロン圧力センサの一実施例である
。ファイバに書き込まれたグレーティングのタイプは、例えば、“位相シフト”グレーテ
ィングもしくは“Ｆａｂｒｙ　Ｐｅｒｏｔ”グレーティングとすることができる。“スタ
ンドアロン”センサは、誘導線コアサブアセンブリに取り付けられるファイバから独立し
て圧力を検知することが可能である。対照的に、“一体型”圧力センサは、誘導線コア上
の自体の中に書き込まれた適切なグレーティングでファイバを配置することと、その後、
一旦ファイバがワイヤ上に配置されるとセンサを完成させることを含むことができる。
【００７８】
　図７Ａは、一つ以上の検知信号を伝送するように構成することができる光ファイバ７０
２と、光ファイバ７０２に含まれるか、光ファイバ７０２と光学的に連通することができ
る温度補償されたファイバブラッググレーティング（ＦＢＧ）干渉計（図７Ｃにおける７
０４で概して示される）と、を含みうる光ファイバ圧力センサ７００の一実施例の透視図
の一実施例である。ＦＢＧ干渉計７０４は、（例えば、圧力波から）圧力を受信して、受
信された圧力に応じて、ＦＢＧ干渉計７０４へと光ファイバ７０２を介して送達される光
検知信号を変調するように構成することができる。圧力センサ７００は、ＦＢＧ干渉計７
０４と物理的に連通することができるセンサ膜７０６を含むことができる。センサ膜７０
６は、ＦＢＧ干渉計７０４へと圧力が伝達することを補助するように構成することができ
る。圧力センサ７００は、例えば、圧力センサ７００のコンポーネントを含むのに役立つ
、および／もしくは血管系を通る圧力センサを容易にするのに役立つことができるシース
７０８をさらに含むことができる。
【００７９】
　図７Ｂは、図７Ａの圧力センサ７００の断面端図の一実施例である。図７Ｂに示される
ように、光ファイバ７０２は、圧力センサ７００の実質的な軸中心で圧力センサ７００を
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通って伸長することができる。
【００８０】
　図７Ｃは、図７Ｂの断面Ａ－Ａに沿って描かれたような、図７Ａの圧力センサ７００の
断面側面図の一実施例である。図７Ｃは、圧力センサ７００の近位（ｐｒｏｘｉｍａｌ：
基部）部分７１０および遠位部分７１２を通って伸長する光ファイバ７０２を示す。ＦＢ
Ｇ干渉計７０４の位相シフトグレーティングの近位部分は、例えば、接着を介して、硬い
、堅い、もしくは固体支持部材７１４によって捕捉することができる。支持部材７１４は
、例えば、キャピラリチューブとすることができる。
【００８１】
　遠位部分７１２においては、圧力センサ７００は、ＦＢＧ干渉計７０４の位相シフトグ
レーティングの遠位部分の横方向下、および、位相シフトグレーティングを超えて軸方向
に遠位に伸長するファイバ７０２の残りの遠位長の横方向下に、例えば空気で満たされた
空洞７１６を画定することができる。図７Ｃに示された実施例においては、ファイバ７０
２と接触し、ファイバ７０２は、例えば、接着を介して可橈性センサ膜７０６へと取り付
けることができるように、可橈性センサ膜７０６は、十分に厚みを有することができる。
可橈性センサ膜７０６は、例えば、薄いポリマーフィルム、熱シールフィルム、もしくは
薄い金属ホイルを含むことができる。可橈性センサ膜７０６は、接着もしくははんだなど
を介して、圧力センサ７００へと取り付けることができる。一実施例においては、膜７０
６は、シリコン層を鋳造することによって作成することができる。
【００８２】
　圧力センサ７００は、近位端７１８および遠位端７２０の双方で密封することができる
。さらに、センサ膜７０６は、密封された空洞７０６を生成して密封することができる。
【００８３】
　図７Ｃの例示的圧力センサ７００は、任意のＦＢＧ、即ちＦＢＧ４とともに、３つのＦ
ＢＧ、即ちＦＢＧ１－３を示す。ＦＢＧ１は、図３および図４Ａを参照して上述されたよ
うに、温度補償された光ファイバ圧力センサを提供するために、圧力から独立し、温度測
定用に使用することができる。
【００８４】
　ＦＢＧ２およびＦＢＧ３は、位相シフトＦＢＧ構造を形成することができる。膜７０６
の表面領域は、圧力における変化を集中させ、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相シフト
領域での圧力における変化に対する機械的応答に集中させることができる。これは、圧力
センサ７００の感度を高めることができる。ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相シフト領
域に対して作用する機械的な力は、位相シフト領域における応力を集中させることができ
る。位相シフト領域に集中した応力は、光ファイバ７０２の屈折率を変化させ、今度は、
ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相関係を変化させることができる。ＦＢＧ２およびＦＢ
Ｇ３の間の位相シフトにおける変化は、検出されて定量化され、圧力における変化は、定
量化された位相シフトから決定することができる。
【００８５】
　一実施例においては、圧力センサ７００は、例えば、ＦＢＧ１よりもより軸方向の近位
に配置されたＦＢＧ４を任意でさらに含むことができる。図３および図４Ｃを参照して上
述されたように、ＦＢＧ１およびＦＢＧ４は、圧力センサ７００における温度変化を検出
して定量化するために使用することができる位相シフトされたＦＢＧ構造を形成すること
ができ、硬い、堅いもしくは固体支持部材７１４内のＦＢＧ１およびＦＢＧ４の位置によ
って、任意の圧力変化から実質的に独立することができる。図７Ｃに示された構成におい
ては、支持部材７１４は、ＦＢＧ１、ＦＢＧ２およびＦＢＧ４周囲に配置することができ
る。
【００８６】
　図８Ａ－図８Ｃは、一つ以上の位相シフトグレーティングを利用することができるスタ
ンドアロン圧力センサを利用することができる、本開示の一つ以上の技術を実現するため
に使用できる圧力センサの別の実施例を示す。
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【００８７】
　図８Ａは、一つ以上の光検知信号を伝送するように構成することができる光ファイバ８
０２と、光ファイバ８０２と光学的連通する温度補償されたファイバブラッググレーティ
ング（ＦＢＧ）干渉計（図８Ｃにおける８０４で概して示される）と、を含むことができ
る光ファイバ圧力センサ８００の一実施例の透視図である。ＦＢＧ干渉計８０４は、（例
えば、圧力波から）圧力を受信して、受信された圧力に応じて、光検知信号を変調するよ
うに構成することができる。圧力センサ８００は、ＦＢＧ干渉計８０４と物理的に連通す
ることができるセンサ膜８０６を含むことができる。センサ膜８０６は、ＦＢＧ干渉計８
０４に対して、圧力を伝達するように構成することができる。圧力センサ８００は、例え
ば、圧力センサ８００のコンポーネントを含むのに役立つ、および／もしくは血管系を通
る圧力センサを容易にするのに役立つことができるシース８０８をさらに含むことができ
る。
【００８８】
　図８Ｂは、図８Ａの圧力センサ８００の断面端図の一実施例である。図８Ｂに示される
ように、光ファイバ８０２は、圧力センサ８００の実質的な軸中心で、圧力センサ８００
を通って伸長することができる。
【００８９】
　図８Ｃは、図８Ｂの断面Ａ－Ａにそって描かれた図８Ａの圧力センサ８００の断面端図
の一実施例である。光ファイバ８０２は、硬い、堅い、もしくは固体の支持部材８１４に
よって部分的に支持することができる。圧力センサ８００は、例えば空気によって満たさ
れた空洞８１６を画定することができる。
【００９０】
　図８Ｃに示されるように、センサ膜８０６は、圧力センサ８０４の軸中心に向かって内
側へ伸長することができるテーパード部分８１８を含むことができる。テーパード部分８
１８は、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相シフト領域に対して、膜８０６の応答を集中
させるのに役立ち、それによって、位相シフト領域における応力を集中させ、圧力センサ
８００の感度を高めることができる。
【００９１】
　一実施例においては、支持部材８１４の一部は、ファイバ８０２に隣接することができ
るリザーバ８２０を画定することができる。リザーバ８２０は、気体、例えば空気で満た
すことができる。一実施例においては、リザーバは、気体、例えば、空気よりも大きい温
度安定性を提供することができる窒素で満たすことができる。一実施例においては、リザ
ーバ８２０は、温度安定性を提供することができる真空とすることができる。リザーバ８
２０は、リザーバ８２０が大きな圧縮可能な容積を含んでも、部分８１８によって作用で
きるように、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間のファイバ８０２の横方向の直下にある限定さ
れた空洞８１６に隣接することができる構成を提供することができる。
【００９２】
　一実施例においては、図８Ｃに示されるように、可橈性センサ膜８０６は、例えば、薄
いポリマーフィルム、熱シールフィルム、もしくは薄い金属ホイルを含むことができる。
可橈性センサ膜８０６は、接着もしくははんだなどを介して、圧力センサ８００へと取り
付けることができる。一実施例においては、膜８０６は、シリコン層を鋳造することによ
って作成することができる。
【００９３】
　圧力センサ８００は、近位端８１７および遠位端８１９の双方で密封することができる
。センサ膜８０６は、密封された空洞８１６を作成するために密封することができる。
【００９４】
　図８Ｃの圧力センサ８００の実施例は、任意のＦＢＧ（例えば、ＦＢＧ４）とともに、
３つのＦＢＧ（例えば、ＦＢＧ１－３）を含むことができる。図３および図４Ａを参照し
て上述されたように、温度補償された光ファイバ圧力センサを提供するために、ＦＢＧ１
は、圧力から独立して構成することができ、温度測定用に使用することができる。
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【００９５】
　ＦＢＧ２およびＦＢＧ３は、位相シフトされたＦＢＧ構造を形成することができる。膜
８０６の表面領域は、部分８１８上での圧力における変化を集中させるように構成するこ
とができ、それによって、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相シフト領域で圧力に対する
機械的応答を集中させることができる。ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相シフト領域に
作用する機械的な力は、位相シフト領域における応力を集中させることができる。位相シ
フト領域に集中した応力は、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相関係を変化させるために
、光ファイバ８０２の屈折率を変化させることができる。ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の
位相シフトにおける変化は、検出して定量化することができ、圧力における変化は、定量
化された位相シフトから決定することができる。
【００９６】
　圧力センサ８００は、ＦＢＧ１よりも軸方向でより近位に配置されたＦＢＧ４を任意で
さらに含むことができる。図３および図４Ｃを参照して上述されたように、ＦＢＧ１およ
びＦＢＧ４は、圧力センサ８００における温度変化を検出して定量化するために使用でき
る位相シフトされたＦＢＧ構造を形成することができる。図８Ｃに示された構成において
は、支持部材８１４は、図７Ｃの構成実施例とは対照的に、ＦＢＧ１、ＦＢＧ２およびＦ
ＢＧ４の周囲に配置されない。
【００９７】
　図９Ａ－図９Ｃは、本開示の一つ以上の技術を実現するために使用できる圧力センサの
別の実施例を示す。図９Ａ－図９Ｃに示された圧力センサの実施例は、一つ以上の位相シ
フトグレーティングを使用することができるスタンドアロン圧力センサを提供することが
できる。
【００９８】
　図９Ａは、一つ以上の光検知信号を伝送するように構成できる光ファイバ９０２と、光
ファイバ９０２と光学的に連通する温度補償されたファイバブラッググレーティング（Ｆ
ＢＧ）干渉計（図９Ｃにおける９０４で概して示される）とを含むことができる、光ファ
イバ圧力センサ９００の透視図である。ＦＢＧ干渉計９０４は、（例えば、圧力波から）
圧力を受信して、受信された圧力に応じて、光検知信号を変調するように構成することが
できる。圧力センサ９００は、ＦＢＧ干渉計９０４と物理的に連通できるセンサ膜９０６
を含むことができる。センサ膜９０６は、ＦＢＧ干渉計９０４に圧力を伝達するように構
成することができる。圧力センサ９００は、例えば、圧力センサ９００のコンポーネント
を含むのに役立つ、および／もしくは血管系を通る圧力センサを容易にすることに役立つ
ことができるシース９０８をさらに含むことができる。
【００９９】
　図９Ｂは、図９Ａの圧力センサ９００の断面端図の一実施例である。図９Ｂに示される
ように、光ファイバ９０２は、圧力センサ９００の軸中心からオフセットされた部分で、
圧力センサ９００を通って伸長することができる。
【０１００】
　図９Ｃは、図９Ｂの断面Ａ－Ａに沿って描かれた、図９Ａの圧力センサ９００の断面側
面図の一実施例である。図９Ｃは、圧力センサ９０４の近位部分９１０および遠位部分９
１２を通って伸長する光ファイバ９０２を示す。ＦＢＧ干渉計９０４の近位部分は、例え
ば、接着を介して、支持部材９１４によって捕捉することができる。支持部材９１４は、
例えばキャピラリチューブを含むことができる。遠位部分９１２においては、圧力センサ
９００は、例えば、空気で満たされた空洞９１６を画定することができる。
【０１０１】
　図９Ｃに示された実施例に示されるように、センサ膜９０６は、圧力センサ９０４へと
横方向に内側に伸長することができる部分９２１で機械的に連通することができる。部分
９２１は、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相シフト領域に対する膜９０６の応答を集中
させることができ、それによって、位相シフト領域における応力をさらに集中させ、圧力
センサ９００の感度を高めることができる。
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【０１０２】
　図９Ｃに示された実施例においては、可橈性センサ膜９０６は、例えば、薄いポリマー
フィルム、熱シールフィルム、もしくは薄い金属ホイルを含むことができる。可橈性セン
サ膜８０６は、接着もしくははんだなどを介して、圧力センサ９００へと取り付けること
ができる。一実施例においては、膜９０６は、シリコン層を鋳造することによって作成す
ることができる。
【０１０３】
　圧力センサ９００は、近位端９１８および遠位端９２０の双方で密封することができる
。さらに、センサ膜９０６は、密封された空洞９１６を作成することで密封することがで
きる。
【０１０４】
　図９Ｃの圧力センサ９００の実施例は、任意のＦＢＧ（例えば、ＦＢＧ４）とともに、
３つのＦＢＧ（例えば、ＦＢＧ１－３）を含むことができる。ＦＢＧ１は、図３および図
４Ａを参照して上述されたように、温度補償された光ファイバ圧力センサを提供するため
に、上記で説明されたように圧力から独立するように構成することができ、温度測定用に
使用することができる。
【０１０５】
　ＦＢＧ２およびＦＢＧ３は、位相シフトされたＦＢＧ構造を形成することができる。膜
９０６の表面領域は、部分９２１へと圧力における任意の変化を集中させることができ、
ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相シフト領域で圧力に対する機械的応答を集中させるこ
とができる。ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相シフト領域に対して作用する機械的な力
は、位相シフト領域における応力を集中させることができる。位相シフト領域に集中した
応力は、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相関係を変化させるために、光ファイバ９０２
の屈折率を変化させることができる。ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相シフトにおける
変化は、検出して定量化することができ、圧力における変化は、定量化された位相シフト
から決定することができる。光ファイバ９０２に損傷を与えることなく、部分９２１が光
ファイバ９０２に作用することを可能とするために、圧力センサ９００は、光ファイバ９
０２の横方向下に順応性（ｃｏｍｐｌｉａｎｔ）層９１９を含むことができる。
【０１０６】
　圧力センサ９００は、例えば、ＦＢＧ１よりも近位に配置されるＦＢＧ４を任意でさら
に含むことができる。図３および図４Ｃを参照して上述されたように、ＦＢＧ１およびＦ
ＢＧ４は、圧力センサ８００における温度変化を定量化するために使用できる位相シフト
されたＦＢＧ構造を形成することができる。図９Ｃに示された構成においては、支持部材
９１４は、ＦＢＧ１およびＦＢＧ４周囲に配置することができる。
【０１０７】
　図１０Ａ－図１０Ｄは、本開示の一つ以上の技術を実現するために使用できる圧力セン
サの一実施例を示す。図１０Ａ－図１０Ｄに示された圧力センサの実施例は、一つ以上の
“Ｆａｂｒｙ　Ｐｅｒｏｔ”グレーティング配置を使用することができる例示的なスタン
ドアロン圧力センサを提供することができる。
【０１０８】
　図１０Ａは、一つ以上の光検知信号を伝送するように構成することができる光ファイバ
１００２と、光ファイバ１００２と光学的に連通できる温度補償されたファイバブラッグ
グレーティング（ＦＢＧ）干渉計（図１０Ｄにおける１００４で概して示される）とを含
むことができる光ファイバ圧力センサ１０００の透視図の一実施例である。ＦＢＧ干渉計
１００４は、（例えば、圧力波から）圧力を受信して、受信された圧力に応じて、光検知
信号を変調するように構成することができる。圧力センサ１０００は、ＦＢＧ干渉計１０
０４と物理的に連通することができるセンサ膜１００６を含むことができる。センサ膜１
００６は、ＦＢＧ干渉計１００４に圧力を伝送するように構成することができる。圧力セ
ンサ１０００は、例えば、圧力センサ１０００のコンポーネントを含むのに役立つ、およ
び／もしくは血管系を通る圧力センサを容易にするのに役立つことができるシース１００
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８をさらに含むことができる。
【０１０９】
　図１０Ｂは、図１０Ａの圧力センサ１０００の断面端図の一実施例であり、光ファイバ
１００２の位置の一実施例を示す。図１０Ｂの実施例に示されるように、光ファイバ１０
０２は、圧力センサ１０００の軸中心から軸方向にオフセットされた位置で、圧力センサ
１０００を軸方向に通って伸長することができる。図１０Ｃは、光ファイバ１０００２の
ない圧力センサの断面端図の一実施例である。
【０１１０】
　図１０Ｄは、図１０Ｃの断面Ａ－Ａに沿って描かれた、図１０Ａの圧力センサ１０００
の断面端図の一実施例である。図１０Ｄは、圧力センサ１００４の近位部分１０１０およ
び遠位部分１０１２を通って伸長する光ファイバ１００２の一実施例を示す。光ファイバ
１００２の近位部分は、第一の支持部材１０１４Ａによって捕捉され、光ファイバ１００
２の遠位部分１０１２は、例えば、接着を介して、第二の支持部材１０１４Ｂによって捕
捉することができる。
【０１１１】
　圧力センサ１０００は、センサ部材１００６を含むことができる。圧力センサ１０００
は、センサ膜１００６の横方向下の、例えば空気で満たされた空洞１０１６を画定するこ
とができる。センサ膜１００６および空洞１０１６は、Ｆａｂｒｙ－Ｐｅｒｏｔグレーテ
ィングＦＢＧ１およびＦＢＧ２の間の領域に応力を集中させることができ、圧力センサ１
０００の感度を高めることができる。
【０１１２】
　可橈性センサ膜１００６は、例えば、薄いポリマーフィルム、熱シールフィルム、もし
くは薄い金属ホイルを含むことができる。可橈性センサ膜１００６は、例えば、接着もし
くははんだなどを介して、圧力センサ１０００へと取り付けることができる。一実施例に
おいては、膜１００６は、シリコン層を鋳造することによって作成することができる。
【０１１３】
　圧力センサ１０００は、近位端１０１８および遠位端１０２０の双方で密封することが
できる。センサ膜１００６は、密封された空洞１０１６を作成することなどで、密封する
ことができる。
【０１１４】
　図１０Ｄの圧力センサ１０００の実施例は、４つのＦＢＧ（例えば、ＦＢＧ１－ＦＢＧ
４）を含むことができる。ＦＢＧ３およびＦＢＧ４は、温度を検知するなどのための位相
シフトされたＦＢＧ構造を形成することができる。ＦＢＧ３およびＦＢＧ４の間の位相シ
フトにおける変化は、検出して定量化することができ、温度における変化は、上述された
ように、定量化された位相シフトから決定することができる。
【０１１５】
　圧力センサ１０００は、Ｆａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ
２をさらに含むことができ、圧力における変化を検知するために使用することができる。
図７－図９を参照して上述された位相シフトグレーティング構造に類似して、Ｆａｂｒｙ
－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２は、上述された方法と類似の方法で
追跡することができる位相シフトを生成することができる。即ち、図１１を参照してより
詳細に示されて記述されるように、ノッチは、Ｆａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦ
ＢＧ１およびＦＢＧ２に対する波長応答に生成できる。ノッチのスロープ上の点は、設定
して追跡することができ、位相シフトは検出して定量化することができ、圧力における変
化は、詳細に上述されたように、定量化された位相シフトから決定することができる。
【０１１６】
　図１１は、図１０Ｄに示された圧力センサの実施例に関連する概念応答図の一実施例を
示す。詳細には、図１１は、図１０ＤのＦａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１
およびＦＢＧ２の概念的波長応答を示す。図１１において示された実施例に示されるよう
に、Ｆａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２の波長応答は、３つ
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のノッチ１１００、１１０２、１１０４を含むことができる。これは、一対のＦＢＧに対
して単一のノッチを含むことができる、図４Ａ－図４Ｃに示された位相シフト構造の波長
応答に対して対照的である。図１１のさらなるノッチは、Ｆａｂｒｙ－Ｐｅｒｏｔグレー
ティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２の間の距離の増大の結果である可能性がある。Ｆａｂｒ
ｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２の間の距離が増大すると、さらな
るノッチが生じる可能性がある。Ｆａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１および
ＦＢＧ２の間の距離が減少すると、当該応答が上述された位相シフト構造の応答に類似す
るまで、ノッチは消える可能性がある。
【０１１７】
　上述された方法と類似する方法においては、（ＦＢＧ１およびＦＢＧ２の応答に関連す
る）狭い帯域レーザの波長は、狭い透過ノッチ、例えば図１１におけるノッチ１１０２の
スロープ１１０６上の点で、例えば、ノッチ１１０２の長さの約５０％でロックすること
ができる。圧力が変化すると、ノッチ１１０２および、結果としてスロープ１１０６上の
点はシフトする。トラッキング回路は、その後、スロープ１１０６上の点を追跡して、位
相シフトは、位置における当該変化から決定することができる。反射光の強度は、ノッチ
１１０６が移動するときに改変される。位相シフトは定量化することができ、圧力におけ
る変化は、詳細に上述されたように、定量化された位相シフトから決定することができる
。
【０１１８】
　図１２Ａ－図１２Ｃは、本開示の一つ以上の技術を実現するために使用することができ
る圧力センサの別の実施例を示す。図１２Ａ－図１２Ｃに示された圧力センサの実施例は
、一つ以上のＦａｂｒｙ－Ｐｅｒｏｔグレーティング配置を使用することができる、別の
例示的なスタンドアロン圧力センサを提供することができる。
【０１１９】
　図１２Ａは、一つ以上の光検知信号を伝送するように構成できる光ファイバ１２０２と
、光ファイバ１２０２と光学的に連通する温度補償されたファイバブラッググレーティン
グ（ＦＢＧ）干渉計（図１２Ｃにおける１２０４で概して示される）と、を含むことがで
きる光ファイバ圧力センサ１２００の透視図の一実施例である。ＦＢＧ干渉計１２０４は
、例えば、圧力波から圧力を受信して、受信された圧力に応じて光検知信号を変調するよ
うに構成することができる。圧力センサ１２００は、ＦＢＧ干渉計１２０４と物理的に連
通できるセンサ膜１２０６を含むことができる。センサ膜１２０６は、ＦＢＧ干渉計１２
０４へと圧力を伝送するように構成することができる。圧力センサ１２００は、例えば、
圧力センサ１２００のコンポーネントを含むのに役立つ、および／もしくは、血管系を通
る圧力センサを容易にするのに役立つことができるシース１２０８をさらに含むことがで
きる。
【０１２０】
　図１２Ｂは、図１２Ａの圧力センサ１２００の断面端図の一実施例である。図１２Ｂに
示されるように、光ファイバ１２０２は、圧力センサ１２００の実質的軸中心で、圧力セ
ンサ１２００を軸方向に通って伸長することができる。
【０１２１】
　図１２Ｃは、図１２Ｂの断面Ａ－Ａに沿って描かれた、図１２Ａの圧力センサ１２００
の断面側面図の一実施例である。光ファイバ１２０２は、支持部材１２１４Ａ、１２１４
Ｂによって部分的に支持することができる。圧力センサ１２００は、例えば空気で満たさ
れた空洞１２１６を画定することができる。
【０１２２】
　図１２Ｃの実施例に示されるように、センサ膜１２０６は、圧力センサ１２０４の中心
に向かって内側に伸長し、点などに向かって先細りすることができる部分１２１８を含む
ことができる。部分１２１８は、ＦＢＧ１およびＦＢＧ２の間の領域に対して、膜１２０
６の応答を集中させることができ、それによって、位相シフト領域における応力をさらに
集中させ、圧力センサ１２００の感度を高めることができる。
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【０１２３】
　支持部材１２１４の一部は、ＦＢＧ１およびＦＢＧ２の間で軸方向に伸長する領域の横
方向下などに、リザーバ１２２０を画定することができる。リザーバ１２２０は、ＦＢＧ
１およびＦＢＧ２の間の領域がリザーバ１２２０内に屈曲することを可能にすることによ
って、圧力センサ１２００の感度をさらに高めることができる。
【０１２４】
　図１２Ｃに示された実施例においては、可橈性センサ膜１２０６は、例えば、薄いポリ
マーフィルム、熱シールフィルム、もしくは薄い金属ホイルを含むことができる。可橈性
センサ膜１２０６は、接着もしくははんだなどを介して、圧力センサ１２００に取り付け
ることができる。一実施例においては、膜１２０６は、シリコン層を鋳造することによっ
て作成することができる。
【０１２５】
　圧力センサ１２００は、近位端１２２２および遠位端１２２４の双方で密封することが
できる。センサ膜１２０６は、密封された空洞１２１６を作成することなどで密封するこ
とができる。
【０１２６】
　図１２Ｃの圧力センサ１２００の実施例は、図１０Ｄを参照して上述されたように、圧
力における変化を検知するために使用できる、二つのＦＢＧ（例えば、Ｆａｂｒｙ－Ｐｅ
ｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２）を含むことができる。圧力センサ１２０
０は、一つ以上の温度補償ＦＢＧを任意でさらに含むことができる。例えば、圧力センサ
１２００は、二つのさらなるＦＢＧ（例えば、図１０ＤのＦＢＧ３およびＦＢＧ４）を含
むことができ、温度検知用に位相シフトされたＦＢＧ構造を形成することができる。ＦＢ
Ｇ３およびＦＢＧ４の間の位相シフトにおける変化は定量化することができ、温度におけ
る変化は、上述されたように定量化された位相シフトから決定することができる。
【０１２７】
　図１３Ａ－図１３Ｃは、光圧力センサと組みわせる誘導線（ガイドワイヤ）の一実施例
を示す。図１３Ａは、光ファイバ圧力センサに取り付けられた、誘導線１３０２及び光フ
ァイバ１３０４の組み合わせ１３００を示す透視図の一実施例である。光ファイバ圧力セ
ンサは、誘導線１３０２の遠位端に取り付けることができる。光ファイバ１３０４は、螺
旋状に軸方向に伸長するグルーブ内のような、誘導線１３０２の外径に沿って軸方向に伸
長し且つ任意で誘導線１３０２周囲に螺旋状に巻かれた滑らかで半円形のグルーブ（図１
３Ｃのグルーブ１３０６）内に配置することができる。図１３Ｂは、図１３Ａの組み合わ
せ１３００の断面側面図の一実施例であり、組み合わせの任意の螺旋状ピッチを示す。
【０１２８】
　図１３Ｃは、図１３Ｂの断面Ａ－Ａに沿って描かれた、図１３Ａの組み合わせ１３００
の断面端図の一実施例である。誘導線１３０２は、例えば、誘導線材料からエッチングさ
れた（もしくはその上のコーティングからエッチングされた）滑らかで半円形のグルーブ
１３０６を有する中実の誘導線を含むことができ、それによって、誘導線材料の大部分を
残しておき、その機械的特性を維持するのに役立つ可能性がある。この方法においては、
誘導線は、実質的に中実であって、中空の誘導線に関連付けることができるねじれ問題を
回避することができる。実質的に中実の誘導線を利用することは、誘導線のトルク性能を
改善することができる。一実施例においては、ファイバ１３０４の保護に役立つため、も
しくは誘導線１３０２へのファイバ１３０４の固定に役立つため、コーティングは、誘導
線１３０２上およびファイバ１３０４上に適用することができる。
【０１２９】
　幾つかの実施例においては、本開示に示されて記述された誘導線は、約０．０１８イン
チ（１８ミル）に満たない最大直径（もしくは誘導線が円形断面を有さない場合には最大
幅）を有することができる。具体的一実施例においては、誘導線は、約０．０１４インチ
（１４ミル）の最大直径（もしくは誘導線が円形断面を有さない場合には最大幅）を有す
ることができる。
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【０１３０】
　本開示に示され記述された誘導線内のグルーブは、誘導線の全体断面積の小さい破面を
説明する。具体的一実施例においては、グルーブは、誘導線の断面積の１％に満たないこ
とを説明する。
【０１３１】
　図１４Ａ－図１４Ｃは、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線（ガイドワイヤ）
の一実施例を示す。図１４Ａは、光ファイバ圧力センサに取り付けることができる、誘導
線１４０２及び光ファイバ１４０４の組み合わせ１４００を示す透視図の一実施例である
。光ファイバ圧力センサは、誘導線１４０２の遠位端に取り付けることができる。光ファ
イバ１４０２は、誘導線１４０２の外径に沿って（もしくはその上のコーティングに沿っ
て）軸方向に伸長し、任意で誘導線１４０２周囲に螺旋状に巻かれたフラットグルーブ（
図１４Ｃのフラットグルーブ１４０６）に配置することができる。図１４Ｂは、図１４Ａ
の組み合わせ１４００の断面側面図であって、組み合わせの螺旋状ピッチを示す。螺旋状
設計は、例えば、圧縮および張力から、任意の応力が誘導線の長さに沿ってより均等に分
配されることを可能にすることができる。
【０１３２】
　図１４Ｃは、図１４Ｂの断面Ａ－Ａに沿って描かれた、図１４Ａの組み合わせ１４００
の断面端図である。誘導線１４０２は、例えば、誘導線材料、もしくはその上のコーティ
ングからエッチングされたフラット（平坦な）グルーブ１４０６を有する中実の誘導線を
含むことができ、それによって、誘導線材料の大部分およびそれに関連付けられた機械的
特性を維持する。この方法においては、誘導線は実質的に中実であり、中空の誘導線に関
連付けることができるねじれ問題を回避するのに役立つ可能性がある。実質的に中実の誘
導線は、誘導線の良好なトルク性能を提供することができる。一実施例においては、コー
ティングはファイバ１４０４の保護に役立つもしくは誘導線１４０２へのファイバ１４０
４の固定に役立つために、誘導線１４０２およびファイバ１４０４上に適用することがで
きる。
【０１３３】
　図１５Ａ－図１５Ｃは、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の一実施例を示す
。図１５Ａは、光ファイバ圧力センサに取り付けることができる、多フィラー誘導線１５
０２及び光ファイバ１５０４の組み合わせ１５００を示す透視図の一実施例である。光フ
ァイバ圧力センサは、誘導線１５０２の遠位端で取り付けることができる。光ファイバ１
５０４は、多フィラー誘導線１５０２のフィラメント間での隙間内に配置することができ
、誘導線１５０２周囲に任意で軸方向に螺旋状に巻くができる。図１５Ｂは、図１５Ａの
組み合わせ１５００の断面側面図の一実施例であり、組み合わせの螺旋状ピッチの一実施
例を示す。
【０１３４】
　図１５Ｃは、図１５Ｂの断面Ａ－Ａに沿って描かれた、図１５Ａの組み合わせ１５００
の断面端図の一実施例である。多フィラー誘導線１５０２は、複数のフィラメント１５０
６を含むことができる。光ファイバ１５０４は、例えば、誘導線１５０２の外径に向かっ
て、二つのフィラメント１５０６の間の隙間内に配置することができる。この方法におい
ては、誘導線は、実質的に中実の誘導線のように硬く、中空の誘導線に関連付けることが
できるねじれ問題の回避に役立つ可能性がある。実質的に中実の誘導線を使用することは
、誘導線の所望のトルク性能を提供するのに役立つことができる。一実施例においては、
コーティングは、ファイバ１５０４の保護に役立つか、誘導線１５０２へのファイバ１５
０４の固定に役立つために、誘導線１５０２およびファイバ１５０４上に適用することが
できる。
【０１３５】
　図１６は、本開示の種々の技術を実現するために使用できる圧力センサの別の実施例を
示す。図１６に示された圧力センサの実施例は、一つ以上のＦａｂｒｙ－Ｐｅｒｏｔグレ
ーティング配置を使用できる一体型圧力センサの一実施例を提供することができる。再度
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、“一体型”圧力センサは、誘導線上のファイバ内に書き込まれた適切なグレーティング
を有するファイバを配置することと、その後、いったんファイバがワイヤ上に配置される
とセンサを完成させることを含むことができる。
【０１３６】
　図１６は、一つ以上の光検知信号を伝送するように構成することができる光ファイバ１
６０２と、光ファイバ１６０２と光学的に連通する温度補償されたファイバブラッググレ
ーティング（ＦＢＧ）干渉計１６０４とを含むことができる光ファイバ圧力センサ１６０
０の透視断面図の一実施例である。ＦＢＧ干渉計１６０４は、例えば圧力波から圧力を受
信して、受信された圧力に応じて光検知信号を変調するように構成することができる。圧
力センサ１６００は、ＦＢＧ干渉計１６０４と物理的に連通することができるセンサ膜１
６０６を含むことができる。センサ膜１６０６は、ＦＢＧ干渉計１６０４に圧力を伝達す
るように構成することができる。
【０１３７】
　図１６の圧力センサ１６００の実施例は、圧力における変化を検知するために使用する
ことができる、Ｆａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２をさらに
含むことができる。Ｆａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２は、
上述された方法と類似する方法で追跡できる位相シフトを生成することができる。
【０１３８】
　図１６の圧力センサ１６００は、近位コイル１６０８と、遠位コイル１６１０とをさら
に含むことができる。近位および遠位コイル１６０８、１６１０は、ねじれた経路を通っ
ての圧力センサ１６００の前進を補助するために、柔軟性を提供することができる。一実
施例においては、近位および遠位コイル１６０８、１６１０は、例えば、はんだもしくは
接着剤を介して、（図示されていない）機械的接合を介して貼付けすることができる。Ｆ
ＢＧ干渉計１６０４は、幾つかの実施例においては、ＦＢＧ干渉計１６０４にさらなる保
護を提供するために、機械的接合下に配置することができる。
【０１３９】
　図１６の圧力センサ１６００は、光ファイバ１６０２を取り付けることができる誘導線
１６１２をさらに含むことができる。図１６に示された実施例においては、誘導線１６１
２の一部は、近位コイル１６０８下の（図示されていない）機械加工された間隙を画定す
ることができる。機械加工された間隙は、光ファイバ１６０２が、誘導線１６１２の外部
表面に沿って縦方向もしくは螺旋状に伸長することを可能にし、その後、機械加工された
間隙へと徐々に近位コイル下で移動することを可能にする。
【０１４０】
　誘導線１６１２は、例えば空気で満たされた空洞１６１４を、センサ膜１６０６の横方
向下に確定することもできる。センサ膜１６０６および空洞１６１４は、Ｆａｂｒｙ－Ｐ
ｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２の間の領域に応力を集中させることがで
き、圧力センサ１６００の感度を高めることができる。光ファイバ１６０２は、空洞１６
１４の各側上で、誘導線１６１２へと確実に取り付けることができる。さらに、センサ膜
１６０６は、センサ膜１６０６の光ファイバ入力端１６１６において、光ファイバ１６０
２の遠位端１６１８において、および膜１６０６の端部に沿って、誘導線１６１２周囲に
３６０度、密封することができる。
【０１４１】
　図１７は、本開示の種々の技術を実現するために使用することができる圧力センサの別
の実施例を示す。図１７は、本開示の種々の技術を実現するために使用することができる
圧力センサの別の実施例を示す。図１７に示された圧力センサ１７００の実施例は、一つ
以上のＦａｂｒｙ－Ｐｅｒｏｔグレーティング配置を使用することができる例示的なスタ
ンドアロン圧力センサを提供することができる。
【０１４２】
　図１７は、一つ以上の光検知信号を伝送するように構成することができる光ファイバ１
７０２と、光ファイバ１７０２と光学的に連通する温度補償されたファイバブラッググレ
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ーティング（ＦＢＧ）干渉計１７０４とを含むことができる、光ファイバ圧力センサ１７
００の透視断面端図の一実施例である。ＦＢＧ干渉計１７０４は、例えば圧力波から圧力
を受信して、受信された圧力に応じて、光検知信号を変調するように構成することができ
る。圧力センサ１７００は、ＦＢＧ干渉計１７０４と物理的に連通することができるセン
サ膜１７０６を含むことができる。センサ膜１７０６は、ＦＢＧ干渉計１７０４へと圧力
を伝達するように構成することができる。
【０１４３】
　図１７の圧力センサ１７００の実施例は、４つのＦＢＧ（例えば、ＦＢＧ１－４）を含
むことができる。ＦＢＧ３およびＦＢＧ４は、温度を検知するために、位相シフトされた
ＦＢＧ構造を形成することができる。ＦＢＧ３およびＦＢＧ４の間の位相シフトにおける
変化は、検出して定量化することができ、温度における変化は、上述されたように、定量
化された位相シフトから決定することができる。
【０１４４】
　圧力センサ１７００は、圧力における変化を検知するために使用することができる、Ｆ
ａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２をさらに含むことができる
。図１０Ｄを参照して上述された位相シフトグレーティング構造と類似して、Ｆａｂｒｙ
－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２は上述された方法と類似する方法で
、追跡することができる位相シフトを生成することができる。即ち、上記に示され記述さ
れたように、Ｆａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２に対する波
長応答において、ノッチを生成することができる。ノッチのスロープ上の点は、設定して
追跡することができ、位相シフトは検出して定量化することができ、圧力における変化は
、詳細に上述されたように、定量化された位相シフトから決定することができる。
【０１４５】
　図１７の圧力センサ１７００は、近位コイル１７０８および遠位コイル１７１０をさら
に含むことができる。近位および遠位コイル１７０８、１７１０は、ねじれた経路を通っ
ての圧力センサ１７００の前進を補助するためにさらなる柔軟性を提供することができる
。一実施例においては、近位および遠位コイル１７０８、１７１０は、例えば、はんだも
しくは接着剤を介して、機械的接合１７１２を介して貼付けすることができる。ＦＢＧ干
渉計１７０４は、幾つかの実施例においては、ＦＢＧ干渉計１７０４にさらなる保護を提
供するために機械的接合１７１２下に配置することができる。
【０１４６】
　図１７の圧力センサ１７００は、ＦＢＧ干渉計１７０４を取り付けることができる誘導
線１７１４をさらに含むことができる。図１７に示された実施例においては、誘導線の一
部は、近位コイル１７０８および遠位コイル１７１０の一部の下に、機械加工された間隙
１７１６を画定することができる。機械加工された間隙１７１６は、誘導線１７１４の外
部表面に沿って縦方向もしくは螺旋状に光ファイバ１７０２が伸長することを可能にする
ことができ、その後、機械加工された間隙１７１６へと徐々に、近位コイル１７０８の下
で移動することを可能にする。
【０１４７】
　図１７における圧力センサ１７００の実施例は、本開示に記述されたスタンドアロン圧
力センサの実施例のうちの任意の実施例に適用することができるカンチレバー設計を含む
ことができる。より詳細には、圧力センサ１７００は、機械加工された間隙１７１６内の
光ファイバ１７０２の遠位部分周囲に配置されたカンチレバーチューブ１７１８を含むこ
とができる。更には、圧力センサ１７００は、カンチレバーチューブ１７１８内で光ファ
イバ１７０２の遠位部分周囲に配置されたセンサチューブ１７２０を含むことができる。
光ファイバ１７０２の一部の支持を提供するために、圧力センサ１７００は、センサチュ
ーブ１７２０と光ファイバ１７０２の一部との間に配置されたファイバ支持１７２２も含
むことができる。
【０１４８】
　カンチレバーチューブ１７１８の内部表面の一部とセンサチューブ１７２０の外側表面
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の間に、圧力センサ１７００は、空間１７２４を画定することができ、それによって、二
重壁筐体構造を提供する。二重壁筐体構造および空間１７２４は、誘導線１７１４の動き
からＦＢＧ干渉計を分離し、かつ、近位コイル１７０８と接触しつつ、センサチューブ１
７２０の外部表面を誘導線１７１４にマウントすることを可能にすることができる。
【０１４９】
　ＦＢＧ干渉計１７０４は、光ファイバ１７０２の一部とセンサ膜１７０６の横方向下、
かつ、センサチューブ１７２０によって画定された領域内に、例えば空気で満たされた空
洞１７２６を画定することもできる。センサ膜１７０６および空洞１７２６は、Ｆａｂｒ
ｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２の間の領域に応力を集中させるこ
とができ、圧力センサ１７００の感度を高めることができる。
【０１５０】
　図１８は、本開示の種々の技術を実現するために使用することができる圧力センサの別
の実施例を示す。図１８に示された圧力センサの実施例は、一つ以上のＦａｂｒｙ－Ｐｅ
ｒｏｔグレーティング配置を使用することができる一体型圧力センサの一実施例を提供す
ることができる。
【０１５１】
　図１８は、一つ以上の光検知信号を伝送するように構成することができる光ファイバ１
８０２と、光ファイバ１８０２と光学的に連通する温度補償されたファイバブラッググレ
ーティング（ＦＢＧ）干渉計１８０４とを含むことができる光ファイバ圧力センサ１８０
０の透視断面図の一実施例である。ＦＢＧ干渉計１８０４は、例えば、圧力波から圧力を
受信して、受信された圧力に応じて、光検知信号を変調するように構成することができる
。圧力センサ１８００は、ＦＢＧ干渉計１８０４と物理的に連通することができるセンサ
膜１８０６を含むことができる。センサ膜１８０６は、ＦＢＧ干渉計１８０４へと圧力を
伝達するように構成することができる。
【０１５２】
　図１８の圧力センサ１８００は、近位コイル１８０８および遠位コイル１８１０をさら
に含むことができる。近位および遠位コイル１８０８、１８１０は、ねじれた経路を通っ
ての圧力センサ１８００の前進を補助するためのさらなる柔軟性を提供することができる
。一実施例においては、近位および遠位コイル１８０８、１８１０は、例えば、はんだも
しくは接着剤を介して、機械的接合１８１２を介して、相互に貼付けすることができる。
ＦＢＧ干渉計１８０４は、幾つかの実施例においては、ＦＢＧ干渉計１８０４にさらなる
保護を提供するために機械的接合１８１２下に配置することができる。
【０１５３】
　図１８の圧力センサ１８００は、ＦＢＧ干渉計１８０４を取り付けることができる誘導
線１８１４をさらに含むことができる。図１８に示された実施例においては、誘導線１８
１４の一部は、近位コイル１８０８および遠位コイル１８１０の一部の下に機械加工され
た間隙１８１６を画定することができる。機械加工された間隙１８１６は、光ファイバ１
８１２が誘導線１８１４の外部表面に沿って縦方向もしくは螺旋状に伸長することを可能
にし、その後、機械加工された間隙１８１６へと徐々に近位コイル１８０８下へ移動する
ことを可能にすることができる。
【０１５４】
　図１８における圧力センサ１８００の実施例は、キャピラリチューブ設計を含むことが
できる。より詳細には、圧力センサ１８００は、光ファイバ１８０２の一部を支持するた
めに、キャピラリチューブ１８１８を含むことができる。キャピラリチューブ１８１８は
、機械加工された間隙１８１６内の光ファイバ１８０２の遠位部分周囲に配置することが
できる。
【０１５５】
　図１８に示されるように、光ファイバ１８０２の一部１８１７は、例えば空気で満たさ
れた空洞１８２０上で、キャピラリチューブ１８１８の遠位端を超えて伸長することがで
き、空洞１８２０は、キャピラリチューブ１８１８の遠位端を超えて伸長する光ファイバ
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１８０２の一部の横方向下にある。図１８の圧力センサ１８００の実施例は、少なくとも
３つのＦＢＧ（例えば、ＦＢＧ１－３）を含むことができる。ＦＢＧ１は、圧力から独立
して構成することができ、図３および図４Ａを参照して上述されたように、温度補償され
た光ファイバ圧力センサを提供するために、温度測定用に使用することができる。
【０１５６】
　ＦＢＧ２およびＦＢＧ３は、位相シフトＦＢＧ構造を形成することができる。膜１８０
６の表面領域は、圧力における変化を集中させ、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相シフ
ト領域に圧力における変化に対する機械的応答を集中させることができる。この集中した
機械的応答は、圧力センサ１８００の感度を高めることができる。ＦＢＧ２およびＦＢＧ
３の間の位相シフト領域に対して作用する機械的な力は、位相シフト領域に応力を集中さ
せることができる。位相シフト領域に集中した応力は、光ファイバ１８０２の屈折率を変
化させることができ、今度は、ＦＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相関係を変化させる。Ｆ
ＢＧ２およびＦＢＧ３の間の位相シフトにおける変化は、検出して定量化することができ
、圧力における変化は、定量化された位相シフトから決定することができる。
【０１５７】
　図１８に示されるように、センサ膜１８０６は、誘導線１８１４、キャピラリチューブ
１８１８およびキャピラリチューブ１８１８の遠位端を超えて伸長する光ファイバの一部
の周囲に配置することができる。
【０１５８】
　図１９は、本開示の種々の技術を実現するために使用することができる圧力センサの別
の実施例を示す。図１９は、本開示の種々の技術を実現するために使用することができる
圧力センサの別の実施例を示す。図１９に示された圧力センサ１９００の実施例は、一つ
以上のＦａｂｒｙ－Ｐｅｒｏｔグレーティング配置を使用することができる例示的なスタ
ンドアロン圧力センサを提供することができる。
【０１５９】
　図１９は、一つ以上の光検知信号を伝送するように構成することができる光ファイバ１
９０２と、光ファイバ１９０２と光学的に連通する温度補償されたファイバブラッググレ
ーティング（ＦＢＧ）干渉計１９０４とを含むことができる光ファイバ圧力センサ１９０
０の透視断面図の一実施例である。ＦＢＧ干渉計１９０４は、例えば圧力波から圧力を受
信して、受信された圧力に応じて、光検知信号を変調するように構成することができる。
【０１６０】
　図１９の圧力センサ１９００の実施例は、４つのＦＢＧ（例えば、ＦＢＧ１－４）を含
むことができる。ＦＢＧ３およびＦＢＧ４は、温度を検知するために、位相シフトされた
ＦＢＧ構造を形成することができる。ＦＢＧ３およびＦＢＧ４の間の位相シフトにおける
変化は、検出して定量化することができ、温度における変化は、上述されたように、定量
化された位相シフトから決定することができる。
【０１６１】
　圧力センサ１９００は、圧力における変化を検知するために使用することができる、Ｆ
ａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２をさらに含むことができる
。図１０Ｄを参照して上述されたように、位相シフトグレーティング構造に類似して、Ｆ
ａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２は、上述された方法と類似
する方法で追跡することができる位相シフトを生成することができる。即ち、上記に示さ
れ記述されたように、ノッチは、Ｆａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１および
ＦＢＧ２に対する波長応答において生成することができる。ノッチのスロープ上の点は、
設定して追跡することができ、位相シフトは検出して定量化することができ、圧力におけ
る変化は、詳細に上述されたように、定量化された位相シフトから決定することができる
。
【０１６２】
　図１９の圧力センサ１９００は、近位コイル１９０６、遠位コイル１９０８および誘導
線１９１０をさらに含むことができる。近位および遠位コイル１９０６、１９０８は、ね
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じれた経路を通る圧力センサ１９００の前進を支援するためのさらなる柔軟性を提供する
ことができる。
【０１６３】
　図１９の圧力センサ１９００は、近位および遠位コイル１９０６、１９０８の間の誘導
線１９１２周囲に配置することができる、管状筐体１９１２をさらに含むことができる。
一実施例においては、近位および遠位コイル１９０６、１９０８は、例えば、はんだもし
くは接着剤を介して、機械的接合１９１４Ａ、１９１４Ｂを介して筐体１９１２へと貼付
けすることができる。筐体１９１２は、機械的接合１９１５を介して誘導線１９１０へと
貼付けすることができる。
【０１６４】
　さらには、圧力センサ１９００は、筐体１９１２内に配置され、光ファイバ１９０２の
遠位部分周囲に配置されたセンサチューブ１９１６を含むことができる。より詳細には、
センサチューブ１９１６は、筐体１９１２の外壁１９１８の一部から機械加工された領域
内に配置することができる。光ファイバ１９０２に対する支持を提供するために、ファイ
バ支持１９２０は、センサチューブ１９１６と光ファイバ１９０２との間の光ファイバ１
９０２周囲に配置することができる。
【０１６５】
　受信された圧力が光ファイバ１９０２に到達することを可能にするために、センサチュ
ーブ１９１６の一部は、センサウインドウ１９２２を画定するために除去することができ
る。センサウインドウ１９２２は、センサ膜１９２４で被覆することができる。
【０１６６】
　図１９の圧力センサ１９００の実施例は、４つのＦＢＧ（例えば、ＦＢＧ１－４）を含
むことができる。ＦＢＧ３およびＦＢＧ４は、温度を検知するために位相シフトされたＦ
ＢＧ構造を形成することができる。ＦＢＧ３およびＦＢＧ４の間の位相シフトにおける変
化は、検出して定量化することができ、温度における変化は、上述されたように、定量化
された位相シフトから決定することができる。
【０１６７】
　圧力センサ１９００は、圧力における変化を検知するために使用することができる、Ｆ
ａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２をさらに含むことができる
。Ｆａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２は、上述された方法と
類似する方法で追跡することができる位相シフトを生成することができる。即ち、上記に
示され記述されたように、Ｆａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ
２に対する波長応答においてノッチを生成することができる。ノッチのスロープ上の点は
、設定して追跡することができ、位相シフトは検出して定量化することができ、圧力にお
ける変化は、詳細に上述されたように、定量化された位相シフトから決定することができ
る。
【０１６８】
　圧力センサ１９００は、センサ膜１９２４および光ファイバ１９０２の横方向下に、例
えば空気で満たされた空洞１９２６を画定することができる。センサ膜１９２４および空
洞１９２６は、Ｆａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２の間の領
域に応力を集中させることができ、圧力センサ１９００の感度を高めることができる。
【０１６９】
　図２０は、本開示の種々の技術を実現するために使用することができる圧力センサの別
の実施例を示す。図２０は、本開示の種々の技術を実現するために使用することができる
圧力センサの別の実施例を示す。図２０に示された圧力センサ２０００の実施例は、一つ
以上のＦａｂｒｙ－Ｐｅｒｏｔグレーティング配置を使用することができる例示的なスタ
ンドアロン圧力センサを提供することができる。
【０１７０】
　図２０は、一つ以上の光検知信号を伝送するように構成することができる光ファイバ２
００２と、光ファイバ２００２と光学的に連通する温度補償されたファイバブラッググレ
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ーティング（ＦＢＧ）干渉計２００４とを含むことができる光ファイバ圧力センサ２００
０の透視断面図の一実施例である。ＦＢＧ干渉計２００４は、例えば圧力波から圧力を受
信して、受信された圧力に応じて、光検知信号を変調するように構成することができる。
【０１７１】
　図２０の圧力センサ２０００の実施例は、４つのＦＢＧ（例えば、ＦＢＧ１－４）を含
むことができる。ＦＢＧ３およびＦＢＧ４は、温度を検知するために、位相シフトされた
ＦＢＧ構造を形成することができる。ＦＢＧ３およびＦＢＧ４の間の位相シフトにおける
変化は、検出して定量化することができ、温度における変化は、上述されたように、定量
化された位相シフトから決定することができる。
【０１７２】
　圧力センサ２０００は、圧力における変化を検知するために使用することができる、Ｆ
ａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２をさらに含むことができる
。図１０Ｄを参照して上述された位相シフトグレーティング構造に類似して、Ｆａｂｒｙ
－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２は、上述された方法と類似する方法
で追跡することができる位相シフトを生成することができる。即ち、上記に詳細に示され
記述されたように、Ｆａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２に対
する波長応答においてノッチを生成することができる。ノッチのスロープ上の点は、設定
して追跡することができ、位相シフトは検出して定量化することができ、圧力における変
化は、詳細に上述されたように、定量化された位相シフトから決定することができる。
【０１７３】
　図２０の圧力センサ２０００は、近位コイル２００６、遠位コイル２００８および誘導
線２０１０をさらに含むことができる。近位および遠位コイル２００６、２００８は、ね
じれた経路を通る圧力センサ２０００の前進を支援するためのさらなる柔軟性を提供する
ことができる。一実施例においては、近位および遠位コイル２００６、２００８は、例え
ば、はんだもしくは接着剤を介して、機械的接合２０１２を介して貼付けすることができ
る。ＦＢＧ干渉計２００４は、幾つかの実施例においては、ＦＢＧ干渉計２００４にさら
なる保護を提供するために、機械的接合２０１２下に配置することができる。
【０１７４】
　図２０の圧力センサ２０００は、誘導線２０１０周囲かつ機械的接合２０１２下に配置
することができる管状筐体２０１４をさらに含むことができる。筐体２０１４は、機械的
接合２０１５を介して誘導線２０１０に貼付けすることができる。さらには、圧力センサ
２０００は、筐体２０１４内に配置され、光ファイバ２００２の遠位部分周囲に配置され
たセンサチューブ２０１６を含むことができる。図１９の管状筐体とは対照的に、図２０
の管状筐体２０１４は、筐体２０１４を縦方向に通って伸長する管腔２０１８を画定する
ことができる。図２０のセンサチューブ２０１６は、管腔２０１８内に配置することがで
きる。光ファイバ２００２に対する支持を提供するために、ファイバ支持２０２０は、セ
ンサチューブ２０１６および光ファイバ２００２の間の光ファイバ２００２周囲に配置す
ることができる。
【０１７５】
　受信された圧力が光ファイバ２００２へと到達することを可能にするために、センサチ
ューブ２０１６の一部は、センサウインドウ２０２２を画定するために除去することがで
きる。センサウインドウ２０２２は、センサ膜２０２４で被覆することができる。
【０１７６】
　図２０の圧力センサ２０００の実施例は、４つのＦＢＧ（例えば、ＦＢＧ１－４）を含
むことができる。ＦＢＧ３およびＦＢＧ４は、温度を検知するために、位相シフトされた
ＦＢＧ構造を形成することができる。ＦＢＧ３およびＦＢＧ４の間の位相シフトにおける
変化は、検出して定量化することができ、温度における変化は、上述されたように、定量
化された位相シフトから決定することができる。
【０１７７】
　圧力センサ２０００は、圧力における変化を検知するために使用することができる、Ｆ
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ａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２をさらに含むことができる
。Ｆａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２は、上述された方法と
類似する方法で追跡することができる位相シフトを生成することができる。即ち、上記に
詳細に示され記述されたように、Ｆａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１および
ＦＢＧ２に対する波長応答においてノッチを生成することができる。ノッチのスロープ上
の点は、設定して追跡することができ、位相シフトは検出して定量化することができ、圧
力における変化は、詳細に上述されたように、定量化された位相シフトから決定すること
ができる。
【０１７８】
　圧力センサ２０００は、センサ膜２０２４および光ファイバ２００２の横方向下に、例
えば空気で満たされた空洞２０２６を画定することができる。センサ膜２０２４および空
洞２０２６は、Ｆａｂｒｙ－ＰｅｒｏｔグレーティングＦＢＧ１およびＦＢＧ２の間の領
域に応力を集中させることができ、圧力センサ２０００の感度を高めることができる。
【０１７９】
　図２１Ａ－図２１Ｄは、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を示
す。図２１Ａは、誘導線２１０２と、光ファイバ圧力センサ２１０６（図２１Ｃ）に取り
付けられた光ファイバ２１０４の組み合わせ２１００を示す部分的断面図の一実施例であ
る。
【０１８０】
　一実施例においては、誘導線２１０２は、Ａｂｒａｍｓらによる、Ｓａｎｔａ　Ｃｌａ
ｒａ，ＣａｌｉｆｏｒｎｉａのＡｂｂｏｔｔ　Ｃａｒｄｉｏｖａｓｃｕｌａｒ　Ｓｙｓｔ
ｅｍｓ，Ｉｎｃ．に割り当てられた、米国特許シリアル番号５，３４１，８１８に示され
記述された誘導線に実質的に類似している可能性があり、この米国特許の全体の内容は、
ここに参照文献として組み込まれる。誘導線２１０２は、近位部分２１０８および遠位部
分２１１０を含むことができる。遠位部分２１１０は、少なくとも部分的に超弾性材料で
形成することができる。誘導線２１０２は、近位部分２１０８の遠位端２１１４および遠
位部分２１１０の近位端２１１６を接続できる管状コネクタ２１１２をさらに含むことが
できる。
【０１８１】
　誘導線２１０２は、伸長部分２１２０と、伸長部分２１２０を超えて遠位へと伸長する
テーパード部分２１２２を有するコアワイヤ２１１８をさらに含むことができる。さらに
は、誘導線２１０２は、伸長部分２１２０の周囲に配置された近位コイル２１２４と、伸
長部分２１２０およびテーパード部分２１２２の各々の一部周囲に配置され、テーパード
部分２１２２を超えて遠位へと伸長する遠位コイル２１２６を含むことができる。近位コ
イル２１２４および遠位コイル２１２６は、例えば、はんだもしくは接着剤を介して、機
械的接合２１２８を介して接合することができる。誘導線２１０２は、さらに、遠位コイ
ル２１２６の一部を周囲に巻くことができる遠位プラグ２１３０、もしくは従来のはんだ
チップを含むことができる。誘導線２１０２のコンポーネントおよび構成に関するさらな
る情報は、米国特許シリアル番号５，３４１，８１８に見出すことができる。
【０１８２】
　誘導線２１０２と、光ファイバ圧力センサ２１０６（図２１Ｃ）に取り付けられた光フ
ァイバ２１０４の組み合わせ２１００の構造に関して、一実施例においては、狭く、浅い
チャネルもしくはグルーブ２１３２（図２１Ｂ）は、誘導線２１０２を形成するコンポー
ネント（例えば、コアワイヤ２１１８および管状コネクタ２１１２）の外壁へと切り込む
ことができる。光ファイバ２１０４は、グルーブ２１３２内に配置することができる。光
ファイバ２１０４の比較的小さい寸法によって、グルーブ２１３２の寸法は、誘導線２１
０２の性能に最小限の影響しか与えない。
【０１８３】
　グルーブ２１３２は、誘導線２１０２の縦軸に実質的に平行な誘導線２１０２の長さに
沿って伸長することができる。別の実施例においては、グルーブ２１３２は、誘導線２１
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０２周囲に螺旋状にすることができる（例えば、軸方向に螺旋状に伸長するグルーブ）。
他の実施例においては、グルーブ２１３２は、誘導線２１０２の縦軸に実質的に平行な誘
導線２１０２の長さの一部に沿って伸長し、その後、グルーブ２１３２は、誘導線２１０
２の長さの別の部分の周囲に螺旋状にできる（例えば、軸方向に螺旋状に伸長するグルー
ブ）。螺旋のピッチは、誘導線の長さに沿って変化することができる。
【０１８４】
　グルーブ２１３２は、エッチング、機械加工およびレーザアブレーションを含むがその
いずれにも限定はされない種々の技術を利用して作製することができる。さらに、グルー
ブ２１３２は、例えば、誘導線２１０２に対するコーティングの適用前もしくは適用後、
誘導線２１０２の構成中の種々の段階で作製することができる。
【０１８５】
　光ファイバ２１０４は、種々の技術を利用してグルーブ２１３２へと接着することがで
きる。例えば、光ファイバ２１０４は、グルーブ２１３２内の光ファイバ２１０４の配置
の前に光ファイバ２１０４に熱溶融接着剤を適用して、その後、熱を加えることによって
、グルーブ２１３２に接着することができる。
【０１８６】
　他の実施例においては、誘導線２１０２を形成するコンポーネントの外壁へと切り込む
グルーブ２１３２ではなく、誘導線２１０２は、誘導線２１０２の縦軸に実質的に平行な
誘導線２１０２の長さの一部に沿って伸長する（図示されていない）管腔を画定すること
ができる。管腔は誘導線２１０２の縦軸と同軸とすることができ、または、管腔は誘導線
２１０２の縦軸から放射状にオフセットすることができる。光ファイバ２１０４は、管腔
を通って誘導線２１０２の長さに沿って伸長することができる。管腔の寸法は、誘導線２
１０２の性能に最小限の影響しか与えない。
【０１８７】
　別の実施例においては、誘導線２１０２は、近位コイル２１２４と伸長部分２１２０と
の間に（図示されていない）環状間隙を含むように構成することができる。光ファイバ２
１０４は、その後、伸長部分２１２０の外部表面と近位コイル２１２４の内部表面との間
の伸長部分２１２０の長さに沿って伸長することができる。光ファイバ２１０４は、伸長
部分２１２０周囲に巻くことができる。幾つかの実施例においては、光ファイバ２１０４
は、例えば接着剤を介して、伸長部分２１２０へと固定することができる。
【０１８８】
　図２１Ｂは、図２１Ａの断面Ｂ－Ｂに沿って描かれた、図２１Ａの組み合わせ２１００
の断面図の一実施例である。誘導線（ガイドワイヤ）２１０２、例えば、中実の誘導線は
、作製されたグルーブ２１３２を含むことができる。図２１Ｂは、誘導線２１０２のコア
ワイヤ２１１８のグルーブ２１３２内に配置された光ファイバ２１０４を示す。
【０１８９】
　図２１Ｃは、図２１Ａの断面Ｅ－Ｅに沿って描かれた、図２１Ａの組み合わせ２１００
の断面図の一実施例である。より詳細には、図２１Ｃは、本開示の種々の技術を実現する
ために使用することができる圧力センサ２１０６の別の実施例を示す。
【０１９０】
　光ファイバ圧力センサ２１０６は、一つ以上の光検知信号を伝送するように構成するこ
とができる光ファイバ２１０４と、光ファイバ２１０４と光学的に連通する温度補償され
たファイバブラッググレーティング（ＦＢＧ）干渉計２１３４とを含むことができる。Ｆ
ＢＧ干渉計２１３４は、例えば圧力波から圧力を受信して、受信された圧力に応じて、光
検知信号を変調するように構成することができる。
【０１９１】
　図２１Ｃの圧力センサ２１０６の実施例は、圧力における変化を検知するために使用す
ることができる、圧力センサの種々の実施例（例えば、図１０Ｄ）を参照して詳細に上述
されたＦＢＧと類似する（図示されていない）ＦＢＧをさらに含むことができる。ＦＢＧ
は、上述した方法と類似の方法で追跡することができる位相シフトを生成することが出来
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る。
【０１９２】
　図２１Ｃの圧力センサ２１０６は、近位コイル２１２４と遠位コイル２１２６とをさら
に含むことができる。近位および遠位コイル２１２４、２１２６は、ねじれた経路を通る
圧力センサ２１０６の前進を支援するための柔軟性を提供することができる。一実施例に
おいては、近位および遠位コイル２１２４、２１２６は、機械的接合２１３６を介して貼
付けすることができる。ＦＢＧ干渉計２１３４は、幾つかの実施例においては、ＦＢＧ干
渉計２１３４にさらなる保護を提供するために、機械的接合２１３６下に配置することが
できる。
【０１９３】
　上記で示されたように、誘導線２１０２は、光ファイバ２１０４を取り付けることがで
きるグルーブ２１３２（図２１Ｂ）で作製することができる。光ファイバ２１０４の一部
は、機械的接合２１３６の下へ伸長することができる。受信された圧力が光ファイバ２１
０４へ到達することを可能にするために、機械的接合２１３６の一部は、概して２１３８
で示されるセンサウインドウを画定するために、除去することができる。センサウインド
ウ２１３８は、センサ膜２１４０で被覆することができる。
【０１９４】
　図２１Ｃに示された実施例においては、圧力センサ２１０６は、光ファイバ２１０４の
遠位端でグルーブ２１３２と連通するコアワイヤ２１１８内の小さな空洞２１４２を作製
することによって、構成することができる。空洞２１４２は、例えば、深さ１００ミクロ
ンで、直径１００ミクロンとすることができる。誘導線２１０２は、超弾性材料で構成す
ることができるか、または、（図示されていない）異なる非常に硬い材料がこの位置で置
換されてもよい（例えば、空洞２１４２およびグルーブ２１３２を画定するためにモール
ドされた精度とすることができる酸化アルミニウム（Ａｌ２Ｏ３）もしくはアルミナセラ
ミック）。
【０１９５】
　圧力センサ２１０６は、空洞２１４２内に配置されたマイクロバルーン２１４４をさら
に含むことができる。幾つかの実施例においては、（図示されていない）接着剤がマイク
ロバルーン２１４４を位置に固定するために、空洞２１４２内に配置することができる。
膨張したとき、マイクロバルーン２１４４が空洞２１４２を充填し、密封された参照チャ
ンバーを保持できるように、マイクロバルーン２１４４は、気体で満たすことができるか
、密封されるか、熱膨張することができる。マイクロバルーン２１４４の上部表面がその
膨張中に制限される場合、平形ダイアフラムを達成することができる。ＦＢＧを有する光
ファイバ２１０４は、グルーブ２１３２内かつマイクロバルーン２１４４の平形ダイアフ
ラムにわたって配置することができる。
【０１９６】
　空洞２１４２およびグルーブ２１３２の残りの空間は、光ファイバ２１０４を捕捉する
ために、光ファイバ２１０４を誘導線２１０２に取り付けるために、光ファイバ２１０４
をマイクロバルーン２１４４に取り付けるために、ならびに、光ファイバ２１０４が埋め
込まれるマイクロバルーン２１４４によって画定されるチャンバーと機械的に連通する比
較的薄いシリコンダイアフラムを画定するために、シリコンなどの接着剤（図示されてい
ない）で満たすことができる。圧力が適用されると、シリコン、光ファイバ２１０４、マ
イクロバルーン２１４４の各々は、密封されたチャンバーの縮小によって屈伸することが
できる。屈伸することは、ＦＢＧ干渉計２１３４へ受信された圧力を伝達して、上述され
た方法と類似する方法で追跡することができるＦＢＧ（図示されていない）間の応答性位
相シフトを生成することができる。
【０１９７】
　図２１Ｄは、図２１Ａの断面Ａ－Ａに沿って描かれた、図２１Ａの組み合わせ２１００
の断面図の一実施例である。より詳細には、図２１Ｄは、図２１Ｃの圧力センサ２１０６
の断面図を示す。図２１Ｄに示されるように、また図２１Ｃを参照して上述されたように
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、図２１Ｃの圧力センサ２１０６は、空洞２１４２内に配置されたマイクロバルーン２１
４４を含むことができる。ＦＢＧを有する光ファイバ２１０４は、グルーブ２１３２内、
かつ、マイクロバルーン２１４４の平形ダイアフラム２１４６にわたって配置することが
できる。
【０１９８】
　本開示に記述された任意の光ファイバ圧力センサは、図２１Ａおよび米国特許シリアル
番号５，３４１，８１８を参照して示され記述された誘導線２１０２と組み合わせること
ができる。さらに、本開示の技術は、誘導線、例えば誘導線２１０２と組み合わせる単一
のセンサの使用に限定されることはない。むしろ、二つ以上のセンサ（例えば、圧力セン
サ）は、センサ領域を画定することによって誘導線と組み合わせることができ、二つ以上
のセンサの各々は、其々、一意的な波長で機能することができ、其々のセンサの波長に整
合するレーザによって適宜処理することができる。各レーザは、遠距離通信システムに見
出される標準的技術（例えば、波長分割多重（ＷＤＭ））を利用する光ファイバ上で多重
化することができる。
【０１９９】
　別の実施例においては、図２１Ａの誘導線２１０２は、他のセンサ技術と組み合わせる
ことができる。例えば、同一の誘導線は、Ｖａｓｃｕｌａｒ　Ｉｍａｇｉｎｇ　Ｃｏｒｐ
に割り当てられたＢａｔｅｓらによる米国特許シリアル番号７，２４５，７８９（その全
内容は、参照によって本明細書に組み入れられる）に記述されたイメージングセンサ構成
を利用することによって、血管内超音波（ＩＶＵＳ）イメージングおよび圧力検知の双方
に対して使用することができる。具体的に例示する目的で、３２本のファイバ配列におけ
る光ファイバのうちの一つは、イメージングセンサ領域を超えて遠位に伸長することがで
き、光ファイバ圧力センサ（本開示において記述された任意の光ファイバ圧力センサなど
）は、イメージング配置によって使用されるのとは異なる波長を利用するように含むこと
ができる。
【０２００】
　図２２は、例えば、米国特許シリアル番号７，２４５，７８９に記述されたイメージン
グセンサ構成を利用する、イメージングセンサ２２０６および光ファイバ圧力センサ２２
０４を有する誘導線２２０２の組み合わせ２２００の一実施例を示す。より詳細には、図
２２は、組み合わせ２２００の部分的な透視断面図の一実施例である。
【０２０１】
　誘導線２２０２は、図２１Ａを参照して上述され、かつ、米国特許シリアル番号５，３
４１，８１８に示され記述された誘導線２１０２に対する構造に類似している。誘導線２
２０２は、コアワイヤ２２０８、近位コイル２２１０、遠位コイル２２１２を含むことが
できる。
【０２０２】
　イメージングセンサ２２０６は、誘導線２２０２のコアワイヤ２２０８周囲に配置され
た複数の光ファイバ（例えば、３２本の光ファイバ）と、リボン２２１４の一つ以上の其
々の光ファイバの内外へ光を結合するための複数のイメージンググレーティング２２１６
とを有する光ファイバリボン２２１４を含むことができる。
【０２０３】
　誘導線２２０２は、コアワイヤ２２０８周囲に配置され、コアワイヤ２２０８と光ファ
イバリボン２２１４の間に配置されたバッキング（裏装板）２２１８をさらに含むことが
できる。さらに、誘導線２２０２は、誘導線２２０２の近位部分２２２２を誘導線２２０
２の遠位部分２２２４に接合するための機械的接合２２２０を含むことができる。
【０２０４】
　一実施例においては、圧力センサ２２０４は、図２１Ｃの圧力センサ２１０６に類似す
る可能性がある。簡略化のために、圧力センサ２２０４は、再度詳細に記述されることは
ない。圧力センサ２２０４は、（例えば、コアワイヤ２２０８の外部表面内のグルーブ内
で、光ファイバリボン２２１４の下のグルーブ内へ）誘導線２２０２の長さに沿って縦方
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向に伸長する単一の光ファイバ２２２６を含むことができる。圧力センサ２２０４は、詳
細に上述されたように、圧力検知ウインドウ２２２８および圧力センサ膜２２３０をさら
に含むことができる。図２２の圧力センサ２２０４は、図２１Ｃの圧力センサ２１０６の
設計に限定されることはない。むしろ、本開示に記述された任意の圧力センサ構成を、組
み合わせ２２００へと適用することができる。
【０２０５】
　一実施例においては、誘導線２２０２の外径は、光ファイバリボン２２１４を誘導線２
２０２の外部表面周囲に配置することを可能にするために、遠位コイル２２１２まで誘導
線２２０２の長さに沿って縮小することができる。具体的に例示する目的で、近位コイル
２２１０の外径は、０．０１４”から０．０１１”へと縮小でき、圧力センサ２２０４は
、表面グルーブ内もしくはコアワイヤ２２０８の同軸穴内のいずれかで、誘導線２２０２
と組み込むことができる。イメージングセンサ２２０６の光ファイバリボン２２１４（例
えば、３２本の光ファイバ配列）は、アセンブリが例えば、３３本の光ファイバを含むよ
うに、その後、誘導線２２０２の０．０１１”外径上に配置することができる。この構成
は、イメージングセンサ２２０６および圧力センサ２２０４の多重化要件を分割すること
ができ、イメージングセンサ２２０６の波長を含む、任意の波長で圧力センサ２２０４が
動作することを可能にすることができる。
【０２０６】
　図２３Ａ－図２３Ｂは、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を示
す。図２３Ａは、光ファイバ圧力センサ２３０６（図２３Ｂ）に取り付けられた、誘導線
２３０２および光ファイバ２３０４の組み合わせ２３００を示す部分的断面図の一実施例
である。
【０２０７】
　誘導線２３０２は、近位部分２３０８および遠位部分２３１０を含むことができる。遠
位部分２３１０は、少なくとも部分的に超弾性材料で形成することができる。誘導線２３
０２は、近位部分２３０８の遠位端２３１４および遠位部分２３１０の近位端２３１６を
接続することができる管状コネクタ２３１２をさらに含むことができる。
【０２０８】
　誘導線２３０２は、伸長部分２３２０および伸長部分２３２０を超えて遠位に伸長する
テーパード部分２３２２を有するコアワイヤ２３１８をさらに含むことができる。さらに
は、誘導線２３０２は、伸長部分２３２０およびテーパード部分２３２２周囲に配置され
た近位コイル２３２４を含むことができる。誘導線２３０２は、テーパード部分２３２２
の一部の周囲に配置され、かつテーパード部分２３２２を超えて遠位へと伸長する遠位コ
イル２３２６も含むことができる。近位コイル２３２４および遠位コイル２３２６は、機
械的接合２３２８、例えば、はんだもしくは接着剤を介して接合することができる。誘導
線２３０２は、遠位コイル２３２６の一部を周囲に巻くことができる遠位プラグ２３３０
もしくは従来のはんだチップをさらに含むことができる。
【０２０９】
　光ファイバ圧力センサ２３０６に取り付けられた、誘導線２３０２および光ファイバ２
３０４の組み合わせ２３００の構成に関して、一実施例においては、（図示されていない
）狭く浅いチャネルもしくはグルーブは、誘導線２３０２を形成するコンポーネント（例
えば、コアワイヤ２３１８および管状コネクタ２３１２）の外壁へ切り込むことができる
。光ファイバ２３０４は、グルーブ内に配置することができる。光ファイバ２３０４の比
較的小さい寸法によって、グルーブの寸法は誘導線２３０２の性能に最小限の影響しか与
えない。
【０２１０】
　グルーブは、誘導線２３０２の縦軸に実質的に平行な誘導線２３０２の長さに沿って伸
長することができる。別の実施例においては、グルーブは、誘導線２３０２周囲に螺旋状
にすることができる（例えば、螺旋状に軸方向に伸長するグルーブ）。他の実施例におい
ては、グルーブは、誘導線２３０２の縦軸に実質的に平行な誘導線２３０２の長さの一部
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に沿って伸長することができ、その後、グルーブは、誘導線２３０２の長さの別の一部の
周囲に螺旋状にすることができる（例えば、螺旋状に軸方向に伸長するグルーブ）。螺旋
のピッチは、誘導線の長さに沿って変化することができる。
【０２１１】
　グルーブは、エッチング、機械加工およびレーザアブレーションを含むがそのいずれに
も限定はされない種々の技術を利用して作製することができる。さらには、グルーブは、
例えば、誘導線２３０２にコーティングを適用する前もしくはその後に、誘導線２３０２
の構成中に種々の段階において作製することができる。
【０２１２】
　光ファイバ２３０４は、種々の技術を利用してグルーブに接着することができる。例え
ば、光ファイバ２３０４は、グルーブ内に光ファイバ２３０４を配置する前に光ファイバ
２３０４に熱溶融接着剤を適用して、その後、熱を加えることによってグルーブに接着す
ることができる。
【０２１３】
　誘導線２３０２は、近位コイル２３２４および部分２３２０、２３２２の間の、２３３
２で図２３Ｂに示される環状間隙を含むように構成することができる。光ファイバ２３０
４は、その後、一部の外部表面と近位コイル２３２４の内部表面との間の遠位部分２３１
０の一部２３２０、２３２２の長さに沿って伸長することができる。光ファイバ２３０４
は、伸長部分２３２０の周囲に巻くことができる。幾つかの実施例においては、光ファイ
バ２３０４は、例えば接着剤を介して、伸長部分２３２０へと固定することができる。
【０２１４】
　組み合わせ２３００は、光ファイバ２３０４の遠位部分を受けるために、コアワイヤ２
３１８周囲かつ機械的接合２３２８の下に配置されたスリーブ２３３４をさらに含むこと
ができる。一実施例においては、スリーブ２３３４は、酸化アルミニウム（Ａｌ２Ｏ３）
もしくは他の硬い材料で構成することができる。コアワイヤ２３１８は、機械的接合の下
に伸長するように先細りする可能性がある。
【０２１５】
　図２３Ｂは、図２３Ａの組み合わせ２３００の一部の部分的断面図の一実施例である。
より詳細には、図２３Ｂは、本開示の種々の技術を実現するために使用することができる
圧力センサ２３０６の別の実施例を示す。
【０２１６】
　光ファイバ圧力センサ２３０６は、一つ以上の光検知信号を伝送するように構成するこ
とができる光ファイバ２３０４と、光ファイバ２３０４と光学的に連通する温度補償され
たファイバブラッググレーティング（ＦＢＧ）干渉計２３３４とを含むことができる。Ｆ
ＢＧ干渉計２３３４は、例えば圧力波から圧力を受信して、受信された圧力に応じて、光
検知信号を変調するように構成することができる。
【０２１７】
　図２３Ｂの圧力センサ２３０６の実施例は、圧力における変化を検知するために使用す
ることができる、圧力センサの種々の実施例（例えば図１０Ｄ）を参照して詳細に上述さ
れたＦＢＧと類似するＦＢＧ（図示されていない）をさらに含むことができる。ＦＢＧは
、上述された方法と類似する方法で追跡することができる位相シフトを生成することがで
きる。
【０２１８】
　図２３Ｂの圧力センサ２３０６は、近位コイル２３２４および遠位コイル２３２６をさ
らに含むことができる。近位および遠位コイル２３２４、２３２６は、ねじれた経路を通
る圧力センサ２３０６の前進を支援するための柔軟性を提供することができる。一実施例
においては、近位および遠位コイル２３２４、２３２６は、機械的接合２３２８を介して
、相互に貼付けすることができる。ＦＢＧ干渉計２３３４は、幾つかの実施例においては
、ＦＢＧ干渉計２３３４にさらなる保護を提供するために、機械的接合２３２８の下に配
置することができる。
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【０２１９】
　上記で示されたように、誘導線２３０２は、光ファイバ２３０４が部分２３２０の長さ
に沿って伸長することを可能にするために、近位コイル２３２４と部分２３２０の間に環
状間隙２３３２を含むように構成することができる。スリーブ２３３４は、光ファイバ２
３０４の遠位端を受けるための管腔、グルーブもしくはポケットを含むことができる。光
ファイバ２３０４に受信された圧力が到達することを可能にするために、機械的接合２３
２８およびスリーブ２３３４の一部は、概して２３３８で示されるセンサウインドウを画
定するために除去することができる。センサウインドウ２３３８は、センサ膜２３４０で
被覆することができる。
【０２２０】
　図２３Ｂに示された実施例においては、圧力センサ２３０６は、コアワイヤ２３１８に
おける小空洞２３４２を作製することによって構成することができる。空洞２３４２は、
例えば、１００ミクロンの深さで１００ミクロンの直径とすることができる。誘導線２３
０２は、超弾性材料で構成することができるか、または、異なる非常に硬い材料が（図示
されていない）この位置で置換されるようにしてもよい（空洞２３４２を画定するために
成形された精度とすることができる例えば、Ａｌ２Ｏ３もしくはアルミナセラミック）。
【０２２１】
　圧力センサ２３０６は、空洞２３４２内に配置されたマイクロバルーン２３４４をさら
に含むことができる。幾つかの実施例においては、（図示されていない）接着剤は、マイ
クロバルーン２３４４を位置に固定するために空洞２３４２内に配置することができる。
マイクロバルーン２３４４は、膨張したとき、マイクロバルーン２３４４が空洞２３４２
を満たし、密封された参照チャンバーを維持することができるように、気体で満たされ、
密封され、熱膨張することができる。マイクロバルーン２３４４の上部表面がその膨張中
に制限される場合、平形ダイアフラムが達成できる。ＦＢＧの光ファイバ２３０４は、ス
リーブ２３３４内かつ、マイクロバルーン２３４４の平形ダイアフラムにわたって配置す
ることができる。
【０２２２】
　圧力が適用されると、光ファイバ２３０４およびマイクロバルーン２３４４は、密封さ
れたチャンバーの圧縮によって屈伸することができる。この屈伸は、ＦＢＧ干渉計２３３
４へと受信された圧力を伝達することができ、上述された方法と類似する方法で追跡する
ことができる（図示されていない）ＦＢＧ間の応答性位相シフトを生成することができる
。
【０２２３】
　図２４は、同心円（同軸）圧力センサアセンブリ２４００の一部の一実施例を示す。同
心円圧力センサアセンブリ２４００は、直径の縮小した縦方向に伸長する中心の光ファイ
バ２４０２などの、光ファイバ２４０２に含まれるか、結合することができる。同心円圧
力センサアセンブリ２４００は、光ファイバ２４０２の遠位領域もしくはその近傍に配置
することができる。一実施例においては、圧力センサアセンブリ２４００は、光ファイバ
２４０２内の少なくとも一つのＦａｂｒｙ－Ｐｅｒｏｔ干渉計を含むことができる。Ｆａ
ｂｒｙ－Ｐｅｒｏｔ干渉計は、例えば縦方向および線形に、光ファイバ２４０２を伸長も
しくは圧縮する環境圧力変化に応じて、光ファイバ２４０２内の光の波長を変調すること
ができる。光ファイバ２４０２内の変調された光は、光電子もしくは他の光検出器へと結
果として生じる光信号を結合するために、光ファイバ２４０２の近位端へと光ファイバ２
４０２の遠位端もしくはその近傍の環境圧力変化についての情報を通信するために使用す
ることができ、今度は、検知された環境圧力変化についての情報を抽出もしくは処理する
ために、電子もしくは光信号処理回路へと結合することができる。
【０２２４】
　光ファイバ２４０２の遠位部分（例えば、一つ以上のＦａｂｒｙ－Ｐｅｒｏｔ干渉計よ
りもさらに遠位）は、同心円圧力センサアセンブリ２４００の遠位端部分に配置できるよ
うに、硬い、固体もしくは非弾性遠位ディスクアセンブリ、遠位エンドキャップ、もしく
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は他の遠位アンカー２４０４などで、確実に捕捉し、固定し、もしくは貼り付けすること
ができる。遠位アンカー２４０４の硬い、固体、もしくは非弾性材料（例えば、融解石英
もしくは他の適切な材料）は、測定されるべき対象の環境圧力変化に応じて、光ファイバ
２４０２の寸法変化と比較して、相対的に非可橈性とすることができる。例示的一実施例
においては、遠位アンカー２４０４の任意の寸法変化は、対象の環境圧力変化（経皮生体
内（ｉｎ　ｖｉｖｏ）血管内ヒト血圧検知用途で存在する可能性がある圧力変化など）に
応じて測定される光ファイバ２４０２の圧力検知部分の任意の寸法変化の１／２０、１／
１００もしくは１／１０００以下とすることができる。
【０２２５】
　管状もしくは他の遠位アンカー２４０４は、その間に配置することができる、柔らかく
、可橈性、弾性もしくは順応性ガスケット２４０８によって、硬い、固体もしくは非弾性
（例えば、融解石英）管状もしくは他の筐体２４０６へと取り付けることができる。光フ
ァイバ２４０２の第一の検知領域２４１０は、管状もしくは他の取り付け（例えば、硬化
エポキシもしくは他の接着材）領域２４１２などを介して、筐体２４０６へと確実に捕捉
、固定もしくは貼付けすることができる。光ファイバ２４０２の第二の検知領域２４１４
は、カプセル化もしくは取り付け領域２４１２と硬い遠位アンカー２４０４の間に（例え
ば、自由にもしくは順応性材料内に）吊るされた、筐体２４０６内に配置することができ
る。光ファイバ２４０２の吊るされた部分は、張力下で縦方向に据え付けるか、確実に保
持することができる。これは、光ファイバ２４０２の吊るされた部分内の正および負双方
の方向の縦方向変位の変化を可能とし、今度は、本明細書で説明されたような、正および
負双方の環境圧力変化の検知を可能とすることができる。
【０２２６】
　ガスケット２４０８材料（例えば、医療用シリコン）は、測定されるべき対象の環境圧
力変化（経皮生体内血管内ヒト血圧検知用途に存在する可能性のある圧力変化など）に応
じて、光ファイバ２４０２の吊るされた第二の検知領域２４１４およびガスケット２４０
８の縦方向の寸法変化を可能とするために、筐体２４０６および遠位アンカー２４０４よ
りも比較的可橈性、柔らかく、弾性もしくは順応性とすることができる。第一の検知領域
２４１０は、カプセル化もしくは取り付け領域２４１２によって硬い筐体２４０６へと確
実に固定することができ、第二の検知領域２４１４は、硬い筐体２４０６内に吊るすこと
ができ、（順応性ガスケット２４０８の縦方向の寸法変化とともに）縦方向の寸法変化を
受けやすくすることができる。したがって、第一の検知領域２４１０は、環境圧力変化か
ら遮蔽し、感度を低くすることができるが、環境温度変化には感度を高く、第二の検知領
域２４１４は、環境圧力および温度変化の双方に対して感度を高くすることができる。こ
の方法においては、温度変化による第一の検知領域２４１０における光変調は、環境圧力
変化を測定するために使用される第二の検知領域２４１４によって経験される類似の温度
変化の光変調の影響を補償もしくはゼロにするために測定して、使用することができる。
例示的一実施例においては、第一の検知領域２４１０は、第一のＦａｂｒｙ－Ｐｅｒｏｔ
干渉計を含むことができ、第二の検知領域２４１４は、第二のＦａｂｒｙ－Ｐｅｒｏｔ干
渉計を含むことができる。これらの其々の干渉計は、異なる波長で書き込むことができる
。これは、干渉計の選択的な個々のアドレス指定を実施するために、光ファイバ２４０２
の近位端へと提供するための対応する波長の光を選択することによって、各干渉計が個々
に個別にアドレス指定することを可能にすることができる。
【０２２７】
　図２４は、環境圧力変化に応じて、アンカリングチューブ２４０４、２４０６（および
それによって光ファイバ２４０２の吊るされた部分）が縦方向変位を経験することを可能
にすることができる順応性領域（例えば、ガスケット２４０８）によって互いから分離す
ることができる二つのアンカー（例えば、硬いチューブ２４０４、２４０６）から、もし
くは二つのアンカー間で、少なくとも一つの光ファイバ検知領域を吊るすことができる、
配置として概念化することができる。図２４に示された配置に対応するプロトタイプから
得られる有限要素モデリング（ＦＥＭ）シミュレーション分析および実験的研究データに
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基づいて、圧力感度は、順応性ガスケット２４０８によって互いから分離された硬いチュ
ーブ２４０４、２４０６の当該配置なしで、光ファイバの圧力感度を少なくとも１００か
ら１５０倍にすることができるように得ることができる。
【０２２８】
　例示的な一実施例においては、圧力センサアセンブリ２４００の全体は、１．０ミリメ
ートル以下の長さなど、１．５ミリメートル以下の長さとすることができる。圧力センサ
アセンブリ２４００は、１２５マイクロメートル以下とすることができる外径を有するこ
とができる。比較のために、遠距離通信で使用されるような典型的な単一標準光ファイバ
の外径は、１２５マイクロメートルである。管状筐体２４０６は、約５０マイクロメート
ルの内部管腔直径を有することができる。一実施例においては、圧力センサアセンブリ２
４００の全体は、血管内の所望の位置へ、血管内デバイス（例えば、冠動脈ステントなど
のステント）を誘導するために使用することができる、経皮もしくは他の誘導線内に簡便
に組み込むことができる。例えば、圧力センサアセンブリ２４００の全体は、誘導線の胴
体を形成するスプリングコイルの間などの誘導線のはんだもしくは他の接合内に含むこと
ができる。管状筐体２４０６もしくは融解石英遠位アンカー２４０４の全体もしくは一部
に対して融解石英もしくは他のガラス成分を使用することは、光ファイバ２４０２の材料
の温度膨張係数に対する、これらの材料の温度膨張係数の良好な一致を提供することがで
きるコンポーネントを提供することができる。
【０２２９】
　図２４の例示的実施例に示された配置は、有利に耐久性があり、容易に製造することが
でき、環境圧力変化を検出して増幅するなどを実施でき、もしくは小さいフォームファク
ターで一貫して製造することができる。
【０２３０】
　図２５は、経皮血管内誘導線アセンブリ２５００に前加工するか、含むか、さもなけれ
ば組み込むことができる圧力センサアセンブリ２４００の一実施例を示す。誘導線アセン
ブリ２５００は、コア誘導線２５０２、可橈性近位スプリングコイル領域２５０４、円形
、非侵襲的遠位先端で終端することができる可橈性遠位スプリングコイル領域２５０６を
含むことができる。略円筒状もしくは他のコネクタブロック２５０８は、近位スプリング
コイル領域２５０４と遠位スプリングコイル領域２５０６の間に相互接続して、含むこと
ができる。コネクタブロック２５０８は、縮小直径近位端シート領域２５１０および縮小
直径遠位シート領域２５１２を含むことができ、その周囲に可橈性近位スプリングコイル
領域２５０４および可橈性遠位スプリングコイル領域２５０６が其々巻かれ、近位端シー
ト領域２５１０と縮小直径遠位シート領域２５１２の間のコネクタブロック２５０８の中
間部分の外周と同一平面の外周を有する。コネクタブロック２５０８は、圧力センサアセ
ンブリ２４００用の筐体を提供することができる。光ファイバ２４０２は、誘導線アセン
ブリ２５００の近位端で光コネクタへと、近位スプリングコイル領域２５０４を通ってコ
ネクタブロック２５０８内の圧力センサアセンブリ２４００から近位に伸長することがで
き、そこで、光、電子、もしくは光電子信号生成もしくは処理回路へと任意で結合するこ
とができる。当該横方向オフセット配置におけるコネクタブロック２５０８を通ってコア
誘導線２５０２の通路を可能としつつ、コネクタブロック２５０８内に圧力センサアセン
ブリ２５００を収容可能とするための十分な空間が必要とされる場合、誘導線アセンブリ
２５００のコア誘導線２５０２は、コネクタブロック２５０８もしくはその近傍で、誘導
線アセンブリ２５００の同心円縦軸から屈曲もしくは寸動することができる。
【０２３１】
　コネクタブロック２５０８は、圧力センサアセンブリ２４００の縦方向空間変化によっ
て得られる圧力センサ測定に影響しうる、横方向圧力もしくは横方向トルクから圧力セン
サアセンブリ２４００を保護することができるセラミックもしくは他の硬い保護円周筐体
領域を提供しながら、測定すべき近傍の環境圧力にさらされる圧力センサアセンブリ２４
００の遠位端領域２５１６を残すために、圧力センサアセンブリ２４００の遠位端領域２
５１６を超えて配置することができる、横軸の入口２５１４を提供することができる。
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【０２３２】
　図２６は、圧力センサアセンブリ２４００のコンポーネントを如何にして、経皮血管内
誘導線アセンブリ２６００へと統合するか、さもなければ組み入れることができるかを示
す一実施例を示す。図２６は、幾つかの点で図２５と類似しているが、図２６においては
、図２５に示されたような屈曲もしくは寸動を必要としないように、コネクタブロック２
６０２は、コア誘導線２５０２に対して同心円上に軸方向に整列した縦方向通路を提供す
ることができる。これは、コア誘導線２５０２の機械的特性もしくは特徴、または誘導線
アセンブリ２６００の機械的特性もしくは特徴を保存するか使用することに役立つ可能性
がある。圧力センサアセンブリ２４００の一つ以上のコンポーネントは、コネクタブロッ
ク２６０２内など、同心円上で軸方向に整列したコア誘導線２５０２から横方向にオフセ
ットすることができる。コネクタブロック２６０２は、横軸の入口２５１４を含むことが
できる。遠位アンカー２４０４およびガスケット２４０８は、横軸の入口２５１４内もし
くはその近傍に配置することができ、任意で、図２５を参照して説明されたように、圧力
センサアセンブリ２４００の一体型コンポーネントの縦方向の空間変化によって得られる
、圧力センサ測定に影響しうる横方向圧力、もしくはトルクから横方向に引き込むか遮蔽
することができる。コネクタブロック２６０２は、本明細書で説明されたようなコネクタ
ブロック２６０２によって提供される筐体へと貼り付けることができる光ファイバ２４０
２の第一の検知領域２４１０を提供するための寸法とするか、形状とするか、さもなけれ
ば構成することができる、光ファイバ２４０２用の通路を構成することができる。光ファ
イバ２４０２の第二の検知領域２４１４は、本明細書で説明されたようなコネクタブロッ
ク２６０２によって提供される筐体内に吊るすことができる。光ファイバ２４０２は、近
位スプリングコイル領域２５０４を通って、誘導線アセンブリ２６００の縦中心軸から横
方向にオフセットして伸長する光ファイバ２４０２などで、近位でコネクタブロック２６
０２から外側へ伸長することができる。
【０２３３】
　図２７は、圧力検知アセンブリ２４００のコンポーネントが、Ｔｅｒｕｍｏ　Ｋａｂｕ
ｓｈｉｋｉ　Ｋａｉｓｈａ（Ｔｅｒｍｏ　Ｃｏｒｐ．としても知られる）から利用可能な
ＲＵＮＴＨＲＯＵＧＨ（登録商標）誘導線などの既存の誘導線アセンブリ２７００へと後
付けするもしくは一体化することができる一実施例を示す。誘導線アセンブリ２７００は
、ステンレススチールなどの第一の材料から構成することができる近位領域２７０２と、
ニチノールなどの第二の材料で構成することができる遠位領域２７０６とを含むことがで
きる。近位領域２７０２および遠位領域２７０４のいずれかもしくはその双方は、一つ以
上のテーパード領域において、誘導線アセンブリ２７００の遠位端に向かう方向で内側に
先細りする可能性があり、其々の非テーパード領域によって連続するか、もしくは分離す
ることができる。誘導線アセンブリ２７００の遠位領域２７０６は、近位スプリングコイ
ル領域２５０４、遠位スプリングコイル領域２５０６、その間から平板化された、もしく
は他のコア誘導線が非侵襲的円形遠位先端２７１０に向かって、接続する遠位へと伸長す
ることができるコネクタブロック２７０８（例えば、本明細書で記述されたような圧力セ
ンサアセンブリ２４００のコンポーネントを含む）を含むことができる。
【０２３４】
　少なくとも一つのグルーブ２７１２は、誘導線アセンブリ２７００の外周表面上に形成
することができる。グルーブ２７１２は、誘導線アセンブリ２７００の近位端もしくは領
域から、誘導線アセンブリ２７００の遠位部分へと伸長することができ、コネクタブロッ
ク２７０８の近位側で終端することができる。グルーブ２７１２は、螺旋渦巻きその他で
、誘導線アセンブリ２７００の長さの全てもしくはその一部に沿って伸長することができ
る。螺旋のピッチは、誘導線アセンブリ２７００の近位部分で固定するか、数倍（例えば
、より離れたピッチ（例えば、３０ｍｍと５０ｍｍの間））にすることができ、および、
誘導線アセンブリ２７００の遠位部分（例えば、約３０センチメートルの長さを超える）
においてより詰まったピッチ（例えば、５ｍｍから１０ｍｍピッチの間）にすることがで
きる。螺旋状配置は、ねじれた血管もしくは他の非線形経路に沿って導入されるとき、誘
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導線アセンブリ２７００における屈伸する湾曲に適応させるのに役立つことができる。よ
り詰まったピッチは、誘導線アセンブリ２７００における湾曲により適応させることがで
きる。グルーブ２７１２は、接着性下層（例えば、ＵＶ硬化接着剤、熱溶融接着剤、エポ
キシもしくは他の二部接着剤）もしくは上層（例えば、既存の誘導線用に使用される任意
の適切な上塗りなど）によってその中に固定できるような、光ファイバ２４０２を自体の
中に支持することができる。一実施例においては、グルーブ２７１２は、約４０マイクロ
メートルにわたって、約４０マイクロメートルの深さとすることができ、誘導線アセンブ
リ２７００の表面領域の約１／１００未満のみを占めるように構成することができ、それ
によって、グルーブ２７１２が存在しなかった場合のように、誘導線アセンブリ２７００
の機械的特性を実質的にそのまま残す。既存の誘導線を後付けするために、グルーブ２７
１２は、レーザエッチングもしくはほかの適切なプロセスによって形成することができる
。誘導線は、さらにもしくはその代わりに、誘導線胴体その他に機械的に傷跡を付けるこ
となどによって、その製造中に誘導線胴体の引抜き中に、グルーブ２７１２とともに形成
することができる。（センタレスもしくは他の研磨を利用して遠位端に向かって）誘導線
胴体の一部が先細りする場合、誘導線の引抜き間に形成され、研磨によって除去される任
意のグルーブは、誘導線胴体の下地部分をレーザエッチングすることなどによって、研磨
後に形成することができるグルーブを其々接続することによって置換することができる。
【０２３５】
　図２８は、例えば、円形非侵襲的遠位先端内もしくはそれを提供する遠位スプリングコ
イル領域２５０６よりもさらに遠位に、誘導線アセンブリ２８００の遠位端に圧力センサ
アセンブリ２４００が（例えば、本明細書で説明されるように）配置できる一実施例を示
す。コア誘導線２５０２の平板化されたもしくは他の遠位端は、圧力センサアセンブリ２
４００の筐体２４０６の近位端へと接続することができる。誘導線アセンブリ２８００の
より近位領域は、近位スプリングコイル領域２５０４、コネクタブロック（図２５を参照
して記述されたような第二の、さらなる近位圧力センサを任意で含むことができるコネク
タブロック２５０８など）、図２５に示されたような他の素子を含むことができる。
【０２３６】
　遠位端圧力センサアセンブリ２４００は、本明細書で説明されたように、固定された第
一の検知領域２４１０および吊るされた第二の検知領域２４１４を含むことができる。ガ
スケット２４０８および遠位アンカー２４０４は、誘導線アセンブリ２８００の遠位端周
囲の周囲環境に晒すことができる、円筒状もしくは他の凹部２８０２内に配置することが
できる。図２８に示されたような一実施例においては、凹部２８０２は、円筒状とするこ
とができ、誘導線アセンブリ２８００の遠位端から外側に縦方向に面するように、誘導線
アセンブリ２８００の中心軸に沿って縦方向に伸長することができる。一実施例において
は、光ファイバ２４０２の遠位端は、アンカー２４０４へと取り付けることができ、アン
カー２４０４およびガスケット２４０８の双方は、アンカー２４０４がアンカー２４０４
に対して近位で捕捉されたガスケット２４０８と共に取り付けることができる光ファイバ
２４０２内の張力によって、凹部２８０２内に吊るすことができる。これは、誘導線アセ
ンブリ２８００の遠位端近傍の縦方向の光ファイバ張力変化によって、圧力検知を提供す
ることに役立つ可能性があり、圧力センサアセンブリ２４００上の横方向圧力変化もしく
はトルクの影響を分離するのに役立つ可能性がある。
【０２３７】
　誘導線遠位先端に配置された圧力センサを有することは、閉塞に対して遠位の圧力につ
いての情報がどこで所望されうるかなど、ある適用における利点を提供することができる
。例えば、慢性の全体血管閉塞にわたって誘導線を押し込むとき、遠位先端が血管の管腔
内、もしくは血管の内膜下層内にあるか否かを判定することは困難なことがある。遠位先
端圧力センサは、誘導線アセンブリ２８００の遠位先端の当該位置の性質を判定するうえ
で有用である可能性がある遠位先端圧力情報を提供することを可能にすることができる。
遠位先端圧力センサが、より近位の圧力センサとともに提供される（例えば、近位スプリ
ングコイル領域２５０４と遠位スプリングコイル領域２５０６の間に配置される）一実施
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例においては、閉塞を隔てた圧力差を検知して、診断もしくは介入する（例えば、ステン
ト配置）目的でユーザへと提供することができる。
【０２３８】
　図２９は、本明細書で記述された種々の誘導線アセンブリのうちの一つなどの、近位端
コネクタ２９０２で終端する、誘導線アセンブリ２９００の近位領域の一実施例を示す。
誘導線アセンブリ２９００は、誘導線胴体に沿って螺旋状グルーブ２７１２内に配置する
ことができる螺旋状に巻かれた光ファイバ２４０２を含むことができる。近位端コネクタ
２９０２は、以下の分離可能な部分を含むことができる。（１）光ファイバが遠位フェル
ール２９０６の中心軸管腔へとそこを通って、誘導線胴体の周辺から伸長することができ
るように、セラミックもしくは他の遠位フェルール２９０６の外径と誘導線アセンブリ２
９００の近位領域の胴体の外径の双方に取り付けることができる内部管腔径を有する金属
もしくは他の管２９０４（管状カプラとも称される）を含むことができる遠位部分、なら
びに、（２）セラミックもしくは他の近位フェルール２９１０を支持するコネクタ筐体２
９０８と、スプリットスリーブフェルールガイド２９１２と、遠位フェルール２９０６の
一部および金属管２９０４を受け入れることができるテーパード部分を提供することがで
きる遠位ソケットガイド２９１４と、を含むことができる近位部分。光ファイバ２４０２
は、平坦もしくはドーム研磨された（例えば、超研磨された物理コネクタ“ＵＰＣ”）遠
位フェルール２９０６の近位端で終端することができ、そこで、近位フェルール２９１０
の平坦もしくはドーム研磨された（例えば、“ＵＰＣ”）遠位端に突き当たって、任意で
結合することができ、光、電子もしくは光電子信号生成もしくは処理装置などへと、光フ
ァイバ２４０２が近位方向へ伸長することができる中心軸管腔を提供することができる。
光ファイバ２４０２および２９１６は、一実施例においては同一の直径とすることができ
、光ファイバ２４０２は、小直径光ファイバ（例えば、２５マイクロメートルの外径）と
し、光ファイバ２９１６は、光ファイバ２９１６のＭＦＤ以下である光ファイバ２４０２
のモードフィールド直径（ＭＦＤ）を有する、標準寸法の遠距離通信光ファイバ（例えば
、１２５マイクロメートルの外径）とすることができる。コネクタ部分２９０２で終端す
る誘導線の近位端が取り外された場合、他のコンポーネントは誘導線上に容易に滑ること
ができる。
【０２３９】
　上述された種々の技術を利用して、周囲圧力における変化は、筐体（例えば、図３の筐
体３０８）内のＦＢＧセンサによって、波長変化（例えば、定量化された位相シフトにお
ける変化）を測定することによって検出することができる。図４Ａ－４Ｃおよび図６Ａを
参照して上述されたように、位相シフトにおける変化は、共振特性の終端ノッチのスロー
プ上の点でレーザをロックし、共振特性における特定の光電力レベルを追跡し、今度は、
この“ロックされた”関係を維持するために、わずかに波長を変化させるレーザのバイア
ス電流を調整することによって定量化することができる。
【０２４０】
　これらの技術は、光挿入損失が一定であるとき満足な結果を生み出すことができる。幾
つかの例示的実装においては、しかしながら、圧力センサおよび／もしくはシステムの全
挿入損失は、測定中に変化する可能性がある（例えば、光ファイバにおけるねじれ）。図
３０を参照して以下に示され記述されるように、光ロッキングレベルもしくは閾値が適宜
調整されない場合に、光挿入損失における変化は、追跡波長における偽りのシフトにつな
がり、それによって、圧力読みとりにおけるオフセットエラーにつながる。
【０２４１】
　図３０は、ロッキング波長上の非補正ロッキングレベルの影響を示す概念応答図を示す
。図３０においては、ｘ軸は波長を表し、ｙ軸は反射光の強度を表し、透過ノッチ３００
０は、反射帯域３００２および挿入損失によって引き起こされる縮小反射帯域３００４内
に示される。最初のロッキングレベルもしくは光閾値３００６が示され、これは、約１５
５０．８５ｎｍの波長および５０％の反射率に対応する。
【０２４２】



(46) JP 6220868 B2 2017.10.25

10

20

30

40

50

　結果として縮小反射帯域３００４を生じる、挿入損失が導入される場合、ロッキングレ
ベルは、透過ノッチ３００４が移動しなかった事実にもかかわらず、そのロッキングレベ
ル（例えば５０％）を維持するために、縮小反射帯域３００４のスロープを上下に移動す
ることがある。挿入損失が増加する（光電力が減少する）場合、シフトはより高く、誤っ
たロッキング波長となる可能性がある。なぜなら、ロッキング回路は、３００８で示され
るような設定光レベルを維持するために、縮小反射帯域３００４のスロープを上昇するか
らである。挿入損失が減少する（光パワーが増加する）場合（図３０に図示されていない
）、シフトは、より低く、誤ったロッキング波長となる可能性がある。なぜなら、ロッキ
ング回路は、設定光電力レベルを維持するために、縮小反射帯域３００４のスロープを下
降するからである。これらの状態のうちのいずれかは、ＦＢＧフィルタ内に位相シフト変
化が存在しなかった場合でさえも、外見上圧力レベルにおける顕著なドリフトにつながる
可能性がある。
【０２４３】
　以下により詳細に記述されるように、本開示の種々の技術を利用して、ロッキングレベ
ル３００６は、挿入損失に対して補償することができ、結果として補正されたロッキング
レベル３０１０を生じる。本開示に従って、小さいディザー信号が、例えば、圧力検知に
関連付けられた周波数外の周波数で、レーザの波長に加えることができる。その後、光検
出器（例えば、図６Ａの光検出器６０８）へと圧力センサから反射される光信号における
変化であるＡＣ成分は、光検出器に関連付けられた電子回路を介して光信号から抽出する
ことができる。ＡＣ成分の大きさは、その後、任意のオフセットエラーをゼロにするため
に、ロッキングレベルへと任意の調整をするために使用することができる。
【０２４４】
　図３１は、本開示の種々の技術を使用する光圧力センサにおける光挿入損失に対して補
償された図３０の概念応答図を示す。図３１においては、ｘ軸は波長を表し、ｙ軸は反射
光の強度を表し、透過ノッチ３０００は反射帯域３００２および挿入損失によって引き起
こされる縮小反射帯域３００４内に示される。
【０２４５】
　二つのＡＣ成分３０１２、３０１４は、図３１に示され、ＡＣ成分３０１２は、過度な
損失のないＡＣ成分の大きさを示し、ＡＣ成分３０１４は、過度な損失のあるＡＣ成分の
大きさを示す。したがって、ＡＣ成分の大きさは、挿入損失で変化する可能性がある。
【０２４６】
　上記で示されたように、小さいディザー信号３０１６は、レーザの波長に加えることが
できる。その後、ＡＣ成分は、光検出器に関連付けられた電子回路を介して、光信号から
抽出することができる。図３１に示されるように、ＡＣ成分３０１２、３０１４の大きさ
は、波長ディザー量が一定に保持される限り、全信号レベルに比例して変化することがで
きる。即ち、ディザー３０１６の波長範囲が一定に保持される場合、ＡＣ成分の大きさは
、光挿入損失で直接スケール調整することができる。
【０２４７】
　ＡＣ成分の現在値（例えば、ＡＣ成分３０１４）を、ＡＣ成分の初期値（例えば、ＡＣ
成分３０１２）と比較することによって、コントローラ６０２（図６Ａ）は、光挿入損失
が増加したか減少したか否かを判定することができる。ＡＣ成分の現在値は、図６Ａの光
ロッキング回路へとフィードバックでき、その一部は図３３を参照して以下に記述される
。その後、ＡＣ成分は、挿入損失における変化に比例して減少するため、図６Ａのコント
ローラ６０２は、正確なロッキング波長を維持するために、適宜光ロッキングレベルを調
整することができる。
【０２４８】
　幾つかの実施例においては、波長ディザー３０１６の周波数および振幅は、圧力測定に
適合するように選択することができる。例えば、ディザー周波数に対して、値は、圧力検
知用に必要な帯域よりも高くなるように選択することができる。例えば、圧力帯域幅が０
－２５Ｈｚの間であると仮定すると、圧力帯域幅よりも少なくとも５倍高い波長ディザー
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用の周波数を選択することが望ましい可能性がある。
【０２４９】
　図３２は、本開示の種々の技術を利用する光圧力センサにおける光挿入損失を補償する
ための方法３２００の一実施例を示すフロー図である。図６Ａのコントローラ６０２は、
過度の挿入損失（３２０２）のない光ロッキングレベル（例えば、図３１の初期ロッキン
グレベル３００６）を確立するか決定することができ、また、圧力センサから反射された
光信号からディザー信号を抽出して、その振幅を測定することによって、ディザー信号（
３２０４）の初期振幅（例えば、図３１のＡＣ成分３０１２）を確立するか決定すること
ができる。コントローラ６０２は、ディザー信号（３２０６）（例えば、ＡＣ成分３０１
４）の新規振幅を測定して、初期振幅（３２０８）と新規振幅を比較することができる。
挿入損失が変化した場合（３２１０における“はい”分岐）、３２０８での比較によって
決定されるように、コントローラ６０２は、図６Ａのレーザ駆動電流制御６１４を制御す
るか、新規値（３２１２）へとロッキングレベルを調整するために、図６Ａのロッキング
設定点値６１２を制御することができる（例えば、ＡＣ成分が減少する場合に、ロッキン
グレベルは適切な量に減少する）。挿入損失が、３２０８での比較によって決定されるよ
うに、変化しなかった（３２１０の“いいえ”分岐）場合、コントローラ６０２は、３２
０６でディザー信号の新規振幅を測定することを継続することができる。
【０２５０】
　図３３は、本開示に従って、本開示の種々の技術を利用する光圧力センサにおける光挿
入損失を補償するための図６Ａのレーザトラッキングシステムの一部の一実施例のブロッ
ク図である。ＡＣディザージェネレータ３３１２は、加算器３３１４を介してレーザ制御
電流と加算され、レーザ電流駆動回路６１４へと伝送されるディザー信号を生成する。レ
ーザ電流駆動回路６１４は、図６Ａのレーザ６０４に対する駆動電流を生成する。
【０２５１】
　圧力センサ（例えば、図３の圧力センサ３００）から反射した光信号は、光検出器６０
８によって検出されて、電気増幅器３３００によって増幅され、ロウパスフィルタ３３０
２（例えば、約０－２５Ｈｚの周波数）およびハイパスフィルタ３３０４（例えば、２５
Ｈｚを超える周波数）によってフィルタ処理される。ロウパスフィルタ３３０２は、ロッ
キング比較器３３０６へとＤＣレベルを伝送し、ハイパスフィルタ３３０４は、コントロ
ーラ６０２へとハイパスフィルタ処理された信号もしくはＡＣ成分を伝送し、ディザー信
号（３３０８）もしくはＡＣ成分の振幅を測定し、光ロッキングレベル（３３１０）を計
算する（例えば、ＡＣ成分が減少する場合に、適切な値へとロッキングレベルが減少する
）。コントローラ６０２は、ロッキング比較器３３０６へと計算された光ロッキングレベ
ルを伝送し、ＤＣレベルと計算された光ロッキングレベルを比較する。レーザ電流駆動回
路６１４もしくはロッキング設定点６１２は、比較に基づいて調整することができる。こ
の方法においては、一定の中心波長が維持される。同一の結果は、ソフトウェア補正の形
式で、波長シフトを考慮することによって達成することもできる。
【０２５２】
　例示的一実装においては、図３１のディザー３０１６の周波数は、レーザ電流駆動回路
６１４によって制御されるロッキング回路へと、電気経路における残りのＡＣディザー成
分を減少させることができる、ロウパスフィルタ３３０２を設計するために選択すること
ができる。これは、ロッキング回路がディザーの周波数でロッキングレベルを追跡するこ
とを回避するために望ましいことがある。光ロッキングレベルの平均もしくはＤＣレベル
を見ることは、ロッキング回路用に望ましいことがある。
【０２５３】
　光信号をフィルタ処理するためには多数の方法が存在し、一実施例だけが本開示に提示
されている。他のフィルタ処理技術もしくはＡＣ成分を抑制するための技術を実施するこ
とができ、本開示の範囲内にあると考えられる。
【０２５４】
　所望の実際の波長シフトにおける任意の減少なく、選択されたディザー周波数にレーザ
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が応じることが可能なことを保証するために、ディザー周波数を選択するうえで考慮すべ
き要因が存在することがある。例えば、レーザサブマウントの設計は、レーザがレーザを
ディザー処理することができる周波数に対する影響を有することが見出された。
【０２５５】
　典型的ディザー周波数は、減少させるための応答開始前に、約１００Ｈｚから１０００
Ｈｚの範囲とすることができる。例示的な一実装においては、約３００Ｈｚから約１０４
００Ｈｚの間のディザー周波数を選択することが望ましいことがある。
【０２５６】
　ディザーの大きさは、（例えば、全体のＤＣ信号レべルの約±１０％）検出可能なＡＣ
成分を与えるために適切な程度を有するように選択することができる。この実施例におい
ては、最大光電力レベルが１０００μＷであって、スロープが５０μＷ／ｐｍであると仮
定される場合、約±２ｐｍ（±１００μＷ）の等価量、レーザの波長をシフトすることが
望ましいことがある。レーザは、約５ｐｍ／ｍＡの波長係数を有すると仮定する場合、こ
れは、約±０．４ｍＡのバイアス電流ディザーに対して同等とする。これらの数は、例示
する目的でのみ与えられ、賢明な制限内で調整することができる。
【０２５７】
　要約すると、図３１－図３３を参照して、本開示は、とりわけ以下の技術を記述する。
つまり、外見上測定された圧力における大きなドリフトとしてみられる圧力センサの光挿
入損失における変化に対して補償することと、追跡レーザを波長ディザー処理することに
よって、光挿入損失における変化の補償を達成するために、光ロッキングレベルを計算し
て調整することと、光挿入損失に比例する振幅を有する信号を生成するために追跡レーザ
に波長ディザーを適用することと、光挿入損失を補償するために、光ロッキングレベルに
対するフィードバックを適用することである。
【０２５８】
　血管内超音波（ＩＶＵＳ）イメージングデバイスの挿入損失を追跡するため、かつ光ロ
ッキングレベルに対する調整を行うために、上述されたディザー技術が、類似の方法で使
用することができることに留意されたい。受信モードでイメージング素子用の感度補正マ
トリクスに対する動的調整を行うことが望ましいこともある。イメージングの質は、サイ
ドローブレベルを減少するために、再構成マトリクスに素子の感度が釣り合うときに改善
することができる。
【０２５９】
　素子の受信感度の第一オーダの較正は、検知素子のスロープを示すとき、波長ディザー
からＡＣ成分を測定することによって行うことができる。期待された受信超音波信号は、
空洞のスロープによって乗算された素子上に伝達する超音波エネルギー（これは、光空洞
長さもしくは位相シフトにおける変化に変換される）に比例する。したがって、ディザー
からのスロープを知ることによって、素子からの期待された信号感度を計算することがで
きる。
【０２６０】
　ＩＶＵＳの場合においては、周波数の関係は反転され、ディザー周波数は、超音波周波
数のかなり下であって、超音波電気回路によってフィルタ処理される。
【０２６１】
　要約すると、ＩＶＵＳイメージングデバイスに関連して、本開示は、とりわけ以下の技
術を記述する。つまり、光ロッキングレベルを動的に調整することと、画像再構成を改善
するために、素子較正マトリクスを動的に調整することと、ディザースロープ測定に基づ
いて素子の受信感度を較正することである。本開示に記述された多くの技術は、Ｂａｔｅ
ｓ＆Ｖａｒｄｉによる米国特許シリアル番号７，２４５，７８９、米国特許シリアル番号
７，４４７，３８８、米国特許シリアル番号７，６６０，４９２、米国特許シリアル番号
８，０５９，９２３、米国特許公報シリアル番号ＵＳ－２０１２－０１０８９４３－Ａ１
ならびに“Ｏｐｔｉｃａｌ　Ｆｉｂｅｒ　Ｒｉｂｂｏｎ　Ｉｍａｇｉｎｇ　Ｇｕｉｄｅｗ
ｉｒｅ　ａｎｄ　Ｍｅｔｈｏｄｓ”と題され、Ｔａｓｋｅｒらによって２０１３年３月１
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４日に出願された米国仮特許出願シリアル番号６１／７８３，７１６（その各々はその全
体において本明細書に参照によって組み入れられる）に記述されているような血管内イメ
ージングデバイスに対して適用可能である。
【０２６２】
　別の態様に関して、高い干渉性を有する（コヒーレント）光源（例えば、狭い線幅のレ
ーザ）を有する任意の光システムにおいて、デバイス内で共振光空洞を形成することがで
きる任意の意図されない反射（非常に弱い反射であるが）が存在する可能性が存在する。
空洞は、空洞の光路長（この場合反射点間の光ファイバの長さ）に依存する強い周波数成
分を示すことができる。空洞の周波数は以下の式によって与えられる。
【数１】

ここで、Δｖ＝最大周波数分離（Ｈｚ）、Ｃ＝光速、Ｌ＝光路長（長さ×屈折率）である
。空洞がより長くなると、周波数および波長ドメインにおいてより近接したリップル（ｒ
ｉｐｐｌｅ：波動）が生じる。
【０２６３】
　大量の光エネルギーは、ある条件下で、圧力検知デバイス内で循環することができ、シ
ステムの他の素子と望ましくない光共振を形成する可能性がある。望ましくない共振は、
光反射の任意の二点間で形成する可能性がある。例えば、望ましくない共振は、ＦＢＧお
よびシステムコネクタ間で形成する可能性があり、または、ＦＢＧおよび圧力ワイヤコネ
クタ間で形成する可能性がある。本開示に従って、図３４－図３７を参照して以下に詳細
に記述されるように、これらの望ましくない共振は、ディザー技術を利用して平均化され
、それによって、圧力測定に対するその全影響を減少させることができる。
【０２６４】
　図３４は、光システムにおけるさらなる反射によって引き起こされる望ましくない光共
振を示す概念応答図を示す。図３４においては、ｘ軸は波長を表し、ｙ軸は反射光の強度
を表し、透過ノッチ３４００は、反射帯域３４０２内に示される。望ましくない光共振は
、基本的応答上に重ねられたリップル３４０４として示される。この実施例においては、
望ましくない反射点は、ＦＢＧから約７０ｍｍの距離にある。
【０２６５】
　圧力検知デバイスの一実施例においては、反射の可能性のある源であるＦＢＧフィルタ
から約２メートルのシステムに対して光コネクタが存在することがある。２メートルでの
反射によって引き起こされるリップルの計算された期待される波長は、約０．４ｐｍ（１
５５０ｎｍで）である。これらのリップル３４０４およびその間のホップによってロッキ
ングシステムが乱される可能性が存在し、図３５を参照して以下に示され記述されるよう
な外見上の圧力読みとり（例えば、１０ｍｍ／Ｈｇ）において突然のジャンプとして表れ
る。圧力検知の状況においては、当該ジャンプは望まれず、正確な圧力測定に対するニー
ズによって許容不可能である。
【０２６６】
　図３５は、望ましくないロッキング回路波長ホッピングをさらに示す図３４の概念応答
図を示す。図３５は、７０ｍｍでの弱い反射（例示の目的でのみの限定されない実施例）
に対する計算された応答、およびロッキング回路が異なる波長に対して如何にして乱され
てシフトするかを示す。より詳細には、光ロッキングレベル３５０４が基本的応答３４０
２（点３５０６における）およびリップル３４０４（点３５０８における）の双方と交差
でき、二つの可能性のある光ロッキング波長を結果として生じるため、ロッキング回路は
乱される。リップル３４０４の結果として、３５００での所望の光ロッキング波長は、よ
り高い光ロッキング波長３５０２へとジャンプすることができる。センサは、２５ｍｍ／
Ｈｇに対して約１ｐｍの圧力・波長係数を有し、２ｍ空洞は、０．４ｐｍのリップル期間
を有すると仮定すると、外見上のシフトは、約１０ｍｍ／Ｈｇであって、大いに望ましく
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ない。
【０２６７】
　本開示に従って、図３６を参照して以下により詳細に記述されるように、上述された光
ディザー技術は、これらのリップル３４０４を通って平均するため、かつ、光ロッキング
波長を判定するうえでの影響を減少するか排除するために使用することができる。
【０２６８】
　図３６は、本開示の種々の技術を利用する光空洞ノイズに対して補償された図３５の概
念応答図を示す。本開示に従って、（上述された）光波長ディザーは、多数のリップル期
間を通して一括処理するか平均するために使用することができる。ディザー光波長のより
低いおよびより高い限度の実施例は、其々、３６００、３６０２で示される。図３６に示
される実施例においては、より低いおよび高い波長限度３６００、３６０２内で、平均化
することのできる４つのリップル３４０４がある。より少ないもしくはより多いリップル
を平均化することができる。
【０２６９】
　レーザ波長が（例えば、圧力信号の帯域幅の少なくとも５倍の周波数で）ディザー処理
されるとき、高周波数ＡＣ成分は、図３３に示されたような挿入損失補償技術を参照して
上述された処理と類似する、フィルタ処理によって光信号から抽出することができる。圧
力信号が約０－２５Ｈｚの帯域幅を有する場合、ディザー周波数は、例えば、少なくとも
１２５Ｈｚである。他の実施例においては、ディザー周波数は約３００－４００Ｈｚであ
る。
【０２７０】
　いったん高周波数ＡＣ成分が抽出されると、図６のコントローラ６０２は、例えば、図
３６における４つのリップル３４０４に対して、注目の領域でＡＣ成分を平均化すること
ができる。ディザリングは、測定中にリップル３４０４が横に移動する速度よりも速い速
度で生じる。結果として、コントローラ６０２は、リップル３４０４を通して平均化する
ことができ、それによって、光空洞ノイズを除去させることができる。コントローラ６０
２は、その後、乱されて誤った光ロッキング波長にジャンプすることなく、光ロッキング
レベルおよび波長を決定することができる。
【０２７１】
　ディザー波長の振幅および周波数は、（上述された）挿入損失補償を補足するために行
うことができる（例えば、約３００－４００Ｈｚの周波数）。波長ディザーの振幅は、望
ましくないリップルの波長分離に基づいて計算することができる。一実施例においては、
満足な平均を与えるために十分な数のリップルを含む波長量によってディザー処理するこ
とが望ましいことがある。リップルがより近接して配置される場合、コントローラ６０２
は、リップルが同一の平均量を達成するために、より広く間隔を開けている場合よりも比
較的少量のディザーの生成を制御することができる。例えば、反射点間に２メートル長の
距離をとると、２メートルにおける反射によって引き起こされるリップルの計算された波
長は、約０．４ｐｍ（１５５０ｎｍで）であって、満足な平均を与えるために、５リップ
ル期間、レーザの波長をディザー処理することが望ましいことがある。レーザの波長は、
合計２ｐｍ（０．４ｐｍ×５リップル）ディザー処理することができる。これは、約０．
４ｍＡのレーザ電流におけるディザーに対応し、典型的なレーザは、５ｐｍ／ｍＡである
。
【０２７２】
　例示的な一実装においては、上述された挿入損失補償技術用に使用される同一のディザ
ー周波数および電気的フィルタ処理は、０－２５Ｈｚの帯域幅における圧力読みとりの通
常の検出を可能とするために、光空洞ノイズに対して補償するために使用することができ
る。幾つかの例示的な実装においては、圧力信号に対応する低周波数（例えば、０－２５
Ｈｚ）は、個々のリップルによって提示される乱れを減少させるために、ロッキング回路
を制御するために使用することができる。一実施例においては、電気的フィルタ回路は、
ロッキング回路に平均光検出器値を提示するために使用することができ、それによって、
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個々のリップルの個別のステップ特性を減少させる。
【０２７３】
　図３７は、本開示の種々の技術を利用する光圧力センサにおける光空洞ノイズを補償す
るための方法３７００の一実施例を示すフロー図を示す。図３７においては、図６のコン
トローラ６０２は、圧力信号に関連付けられた範囲外の周波数で、ディザー信号を生成す
るためにレーザ６０４を制御することができる（３７０２）。例えば、約０－２５Ｈｚの
帯域幅を有する圧力信号に対して、ディザー周波数は、少なくとも１２５Ｈｚとすること
ができる。具体的な一実施例においては、ディザー周波数は約３００－４００Ｈｚとする
ことができる。続いて、図６Ａの光検出器６０８は、圧力センサから反射された光信号を
受信することができる（３７０４）。ロウパスフィルタ（例えば、図３３のフィルタ３３
０２）は、ディザー信号周波数のＡＣ成分を除去するか抑制することができる（３７０６
）。その後、コントローラ６０２は、注目の信号（例えば、４つのリップル）の特定の領
域上の低周波数値（例えば、低周波数帯域（０－２５Ｈｚ）における平均ロッキングレベ
ル）を決定することができる（３７０８）。最後に、コントローラ６０２は、決定された
平均低周波数値に基づいて、ノイズ補償された光ロッキング波長を決定することができる
（３７１０）。
【０２７４】
　図３８は、圧力センサアセンブリ３８００の一部の別の実施例を示す。圧力センサアセ
ンブリ３８００は、図２４で示された同心円圧力センサアセンブリ２４００に幾つかの点
で類似している。圧力センサアセンブリ３８００は、縮小直径縦方向に伸長する中心光フ
ァイバ３８０２などの、光ファイバ３８０２を含むか、それに結合することができる。圧
力センサアセンブリ３８００は、光ファイバ３８０２の遠位領域もしくはその近傍に配置
することができる。
【０２７５】
　圧力センサアセンブリ３８００は、ウインドウ部分３８０８によって分離された近位筐
体部分３８０６と遠位筐体部分３８０４を含む筐体を含むことができる。図２４を参照し
て上述されたように、近位部分３８０６および遠位部分３８０４は、硬く、固体、もしく
は非弾性（例えば、融解石英）管状もしくは他の筐体から形成することができる。ウイン
ドウ部分３８０８は、近位部分および遠位部分３８０４、３８０６の間に配置された柔ら
かく、可橈性、弾性もしくは順応性ガスケットとすることができる。
【０２７６】
　光ファイバ３８０２は、近位筐体部分３８０６の近位端３８１０に入って、管状もしく
は他の取り付け（例えば、硬化エポキシもしくは他の接着剤）領域３８１２を介して近位
筐体部分３８０６へと確実に捕捉し、固定し、貼り付けることができる。同様に、光ファ
イバは、遠位筐体部分３８０４の遠位端３８１４を出て、管状もしくは他の取り付け（例
えば、硬化エポキシもしくは他の接着剤）領域３４１６を介して、遠位筐体部分３８０４
へと確実に捕捉し、固定し、貼り付けることができる。
【０２７７】
　図３８の圧力センサアセンブリ３８００は、二つのＦＢＧ（即ち、ＦＢＧ１およびＦＢ
Ｇ２）を含むことができる検知領域をさらに含むことができる。図３８に示されるように
、図２４の同心円圧力センサアセンブリ２４００とは対照的に、ＦＢＧ、即ちＦＢＧ２は
、圧力センサアセンブリ３８００の遠位端を超えて遠位へと伸長することができる。圧力
センサアセンブリの遠位端を超えて伸長することによって、ＦＢＧ２は、例えば、生体流
体と直接接触することができる。当該例示的構成においては、材料の固定（例えば、エポ
キシ）がＦＢＧ２に対してもたらす任意の効果は、排除することができる。さらに、筐体
内にＦＢＧ２を含むのではなく、圧力センサアセンブリ３８００の遠位端を超えてＦＢＧ
２を伸長することによって、圧力センサアセンブリ３８００の筐体の長さは縮小すること
ができる。幾つかの例示的な構成においては、ＦＢＧ１は、圧力および温度の双方を測定
するために使用することができるが、ＦＢＧ２は、周囲温度（例えば、生体流体の温度）
を測定するために構成することができ、それによって、温度補償された圧力センサの一実
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施例を提供する。例示的な一構成においては、できる限りＦＢＧ２の遠位端近傍で非反射
性終端を含むことが望ましいことがある。当該終端なしでは、反射は、圧力センサから戻
る光信号を変調することができ、測定の精度に影響を与える可能性がある。
【０２７８】
　図３９－図４１は、種々の圧力センサアセンブリの一部の実施例を示す。図３９－図４
１に示された種々の圧力センサアセンブリの各々は、各其々の圧力センサアセンブリの遠
位端を超えて遠位に伸長するＦＢＧを含む。
【０２７９】
　図３９に示された圧力センサアセンブリの実施例は、図３８を参照して上述された圧力
センサアセンブリ３８００に類似しており、このように、簡略化の目的で再度詳細には記
述されない。幾つかの例示的な構成においては、各ＦＢＧ１およびＦＢＧ２は、ＦＢＧの
中心において、例えば１８０度の位相シフトを含むことができる。位相シフトは、応答に
おいて、上述されたようなトラッキング回路を利用して追跡することができるノッチを生
成することができる。
【０２８０】
　図４０は、４つのＦＢＧ（即ち、ＦＢＧ１－４）を含むことができる圧力センサアセン
ブリ４０００の一実施例を示す。圧力センサアセンブリ４０００は、縮小直径縦方向に伸
長する中心光ファイバ４００２などの光ファイバ４００２を含むか、それに結合すること
ができる。圧力センサアセンブリ４０００は、光ファイバ４００２の遠位領域もしくはそ
の近傍に配置することができる。
【０２８１】
　圧力センサアセンブリ４０００は、ウインドウ部分４００８によって分離された遠位筐
体部分４００４および近位筐体部分４００６を含む筐体を含むことができる。図２４を参
照して上述されたように、遠位部分４００４および近位部分４００６は、硬く、固体、も
しくは非弾性（例えば、融解石英）管状もしくは他の筐体から作成することができる。ウ
インドウ部分４００８は、遠位筐体部分および近位筐体部分４００４、４００６の間に配
置された、柔らかい、可橈性、弾性もしくは順応性のあるガスケットとすることができる
。
【０２８２】
　光ファイバ４００２は、近位筐体部分４００６の近位端４０１０に入って、管状もしく
は他の取り付け（例えば、硬化エポキシもしくは他の接着剤）領域４０１２を介して近位
筐体部分４００６へと確実に捕捉し、固定し、貼り付けることができる。同様に、光ファ
イバ４００２は、遠位筐体部分４００４の遠位端４０１４を出て、管状もしくは他の取り
付け（例えば、硬化エポキシもしくは他の接着剤）領域４０１６を介して、遠位筐体部分
４００４に確実に捕捉し、固定し、貼り付けることができる。
【０２８３】
　図４０の圧力センサアセンブリ４０００は、４つのＦＢＧ（即ちＦＢＧ１－４）を含む
ことができる検知領域をさらに含む。図４０に示されるように、ＦＢＧ、即ちＦＢＧ３は
、圧力センサアセンブリ４０００の遠位端を超えて遠位に伸長する。圧力センサアセンブ
リの遠位端を超えて伸長することによって、ＦＢＧ３は、例えば、生体流体と直接接触す
ることができる。当該例示的一構成においては、材料の固定（例えばエポキシ）がＦＢＧ
３に対して及ぼすことがある任意の影響は、排除することができる。さらには、筐体内に
ＦＢＧ３を含むのではなく、圧力センサアセンブリ４０００の遠位端を超えてＦＢＧ３を
伸長することによって、圧力センサアセンブリ４０００の筐体の長さを縮小することがで
きる。
【０２８４】
　幾つかの例示的な構成においては、左から右へと、ＦＢＧ４は、圧力を測定するために
使用することができ、ＦＢＧ１は、温度を測定するために使用することができ、ＦＢＧ２
は、圧力を測定するために使用することができ、ＦＢＧ３は、周囲温度（例えば、生体流
体）を測定するために構成することができ、それによって、光ファイバ４００２と光学的
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に連通する温度補償されたＦＢＧ干渉計の一実施例を提供する。二つの温度グレーティン
グ（即ち、ＦＢＧ１およびＦＢＧ３）間の距離を増大することは、フィネスを増加させ、
センサの感度を高めることができる（例えば、反射帯域における急峻なスロープおよび品
質ファクタの改善）。
【０２８５】
　図４１は、３つのＦＢＧ（即ち、ＦＢＧ１－３）を含むことができる圧力センサアセン
ブリ４１００の一実施例を示す。圧力センサアセンブリ４１００は、縮小直径縦方向に伸
長する中心光ファイバ４１０２などの光ファイバ４１０２を含むか、それに結合すること
ができる。圧力センサアセンブリ４０００は、光ファイバ４１０２の遠位領域もしくはそ
の近傍に配置することができる。
【０２８６】
　圧力センサアセンブリ４１００は、ウインドウ部分４１０８によって分離された遠位筐
体部分４１０４および近位筐体部分４１０６を含む筐体を含むことができる。図２４を参
照して上述されたように、遠位筐体部分４１０４および近位筐体部分４１０６は、硬く、
固体、もしくは非弾性（例えば、融解石英）管状もしくは他の筐体から作成することがで
きる。ウインドウ部分４４０８は、遠位および近位筐体部分４１０４、４１０６の間に配
置された、柔らかい、可橈性、弾性もしくは順応性のあるガスケットとすることができる
。
【０２８７】
　光ファイバ４１０２は、第二の筐体部分４１０６の近位端４１１０に入って、管状もし
くは他の取り付け（例えば、硬化エポキシもしくは他の接着剤）領域４１１２を介して第
二の筐体部分４１０６に確実に捕捉し、固定し、貼り付けることができる。同様に、光フ
ァイバは、第一の筐体部分４１０４の遠位端４１１４を出て、管状もしくは他の取り付け
（例えば、硬化エポキシもしくは他の接着剤）領域４１１６を介して確実に捕捉し、固定
し、貼り付けることができる。
【０２８８】
　図４１の圧力センサアセンブリ４１００は、３つのＦＢＧ（即ち、ＦＢＧ１－３）を含
むことができる検知領域をさらに含む。図４１に示されるように、ＦＢＧ、即ちＦＢＧ３
は、圧力センサアセンブリ４１００の遠位端を超えて遠位に伸長する。圧力センサアセン
ブリの遠位端を超えて伸長することによって、ＦＢＧ３は、例えば、生体流体と直接接触
することができる。当該例示的な一構成においては、材料（例えばエポキシ）がＦＢＧ３
に及ぼしうる任意の影響は排除することができる。さらには、筐体内にＦＢＧ３を含むの
ではなく、圧力センサアセンブリ４１００の遠位端を超えてＦＢＧ３を伸長することによ
って、圧力センサアセンブリ４１００の筐体の長さを縮小することができる。
【０２８９】
　幾つかの例示的な構成においては、３つのＦＢＧのうちの一つは、他の二つのＦＢＧの
応答よりも大きい応答を有することができる。例えば、ＦＢＧのうちの一つ（例えば、Ｆ
ＢＧ２）は、ＦＢＧ１もしくはＦＢＧ３のうちのいずれかの約２倍の帯域幅での応答を有
することができる。ＦＢＧ１およびＦＢＧ３は、ＦＢＧ２のグレーティングの異なる部分
と共振する狭い帯域の応答を各々有することができる。
【０２９０】
　一実施例においては、ＦＢＧ１は、圧力（例えば、狭帯域応答）を測定するために使用
することができ、ＦＢＧ３は、温度（例えば、狭帯域応答）を測定するために使用するこ
とができ、ＦＢＧ２は、圧力（例えば、広帯域応答）を測定するために使用することがで
きる。上述されたように、周囲温度補償された圧力信号を生成するために、ＦＢＧ３によ
って生成された信号は、温度におけるシフトをゼロにするための参照として使用すること
ができる。コントローラ回路は、温度補償された圧力信号を生成するために、（ＦＢＧ１
および２からの）圧力信号から（ＦＢＧ３からの）温度参照信号の減算を制御するために
構成することができる。温度補償技術の一実施例は、図５を参照して上述された。
【０２９１】
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　図４２は、光ファイバ圧力センサアセンブリと組み合わせる誘導線の別の実施例を示す
。図４２においては、光圧力センサアセンブリ４２００（例えば、図３９－図４１のアセ
ンブリ３９００、４０００、および４１００）は、４２０２で概して示される誘導線を利
用して所望の位置へと送達することができる。誘導線４２０２は、コアワイヤ４２０４、
近位コイル４２０６、および遠位コイル４２０８を含むことができる。近位コイル４２０
６および遠位コイル４２０８は、機械的接合４２１０（例えば、はんだもしくは接着剤）
を介して接合することができる。
【０２９２】
　光圧力センサアセンブリ４２００は、マウンティングユニット４２１４を介してコアワ
イヤ４２０４へとマウントすることができる。今度は、マウンティングユニット４２１４
は、その後、コイル、例えば、近位コイル４２０６に取り付けることができる。
【０２９３】
　誘導線４２０２は、一つ以上のディスクスペーサ４２１４Ａ、４２１４Ｂをさらに含む
ことができる（ディスクスペーサ４２１２として本開示で集合的に称される）。ディスク
スペーサ４２１２は、光ファイバ４２１６が伸長できる穴を画定することができる。ディ
スクスペーサ４２１２は、誘導線４２０２（例えば、コイル４２０６、４２０８）の他の
コンポーネントに光ファイバ４２１６が接触することを回避するために含むことができる
。
【０２９４】
　図４３Ａ－図４３Ｃは、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を示
す。図４３Ａにおいては、光圧力センサアセンブリ４３００（例えば、図３９－図４１の
アセンブリ３９００、４０００および４１００）は、４３０２で概して示される誘導線を
利用して所望の位置へと送達することができる。誘導線４３０２は、コアワイヤ４３０４
、近位コイル４３０６および遠位コイル４３０８を含むことができる。近位コイル４３０
６および遠位コイル４３０８は、機械的接合４３１０（例えば、はんだもしくは接着剤）
を介して相互に接合することができる。
【０２９５】
　誘導線４３０２は、センサアセンブリ４３００周囲の剛性を提供するためのクレードル
４３１２をさらに含むことができる。例えば、Ｕ形状のクレードル４３１２は、図４３Ｂ
により詳細に示される。図４３Ａに示されるように、光圧力センサアセンブリ４３００は
、クレードル４３１２内に適合することができる。光ファイバ４３１４は、クレードル４
３１２内外に伸長し、クレードル４３１２は、コイル４３０６、４３０８の内側に適合す
ることができる。圧力センサアセンブリ４３００は、クレードル４３１２を通って伸長す
ることができるマウンティング材料４３１６（例えば、エポキシ）を介してコアワイヤ４
３０４にマウントすることができる。
【０２９６】
　図４３Ｃは、図４３Ａに示される誘導線アセンブリの断面図を示す。図４３Ｃに示され
るように、コアワイヤ４３０４の直径の一部は、圧力センサアセンブリ４３００をマウン
ティングするための十分な空間を提供するために、クレードル４３１２の長さにわたって
縮小することができる。
【０２９７】
　図４４Ａ－図４４Ｃは、光ファイバ圧力センサと組み合わせる誘導線の別の実施例を示
す。図４４Ａにおいては、光圧力センサアセンブリ４４００（例えば、図３９－図４１の
アセンブリ３９００、４０００および４１００）は、４４０２で概して示される誘導線を
利用して所望の位置へと送達することができる。誘導線４４０２は、コアワイヤ４４０４
、近位コイル４４０６および遠位コイル４４０８を含むことができる。
【０２９８】
　誘導線４４０２は、センサアセンブリ４４００周囲の剛性を提供するためにチューブア
センブリ４４１２をさらに含むことができる。チューブアセンブリ４４１２は、図４４Ｂ
により詳細に示される。チューブアセンブリは、チューブアセンブリ４４１２のメイン胴
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体４４２２の近位端４４１８および遠位端４４２０から其々伸長する、近位端部分４４１
４および遠位端部分４４１６を含む。メイン胴体４４２２の円周の一部は、圧力信号が圧
力センサアセンブリ４４００に到達することを可能にするために除去することができる。
【０２９９】
　図４４Ａに示されるように、光圧力センサアセンブリ４４００は、チューブアセンブリ
４４１２内に適合することができる。光ファイバ４４２４は、チューブアセンブリ４４１
２の内外に伸長することができる。図４３Ａ－図４３Ｃにおける誘導線設計とは対照的に
、チューブアセンブリ４４１２は、コイル４４０６、４４０８と適合しない。その代わり
に、コイル４４０６、４４０８は、其々、チューブアセンブリ４４１２の近位端および遠
位端４４１８、４４２０から伸長する近位端部分４４１４および遠位端部分４４１６へと
其々貼り付けることができる。圧力センサアセンブリ４４００は、チューブアセンブリ４
４１２を通って伸長することができるマウンティング材料４４２６（例えば、エポキシ）
を介してコアワイヤ４４０４にマウントすることができる
【０３００】
　図４４Ｃは、図４４Ａに示された誘導線アセンブリの断面図を示す。図４４Ｃに示され
るように、コアワイヤ４４０４の直径の一部は、圧力センサアセンブリ４４００をマウン
ティングするための十分な空間を提供するために、チューブアセンブリ４４１２の長さに
わたって縮小することができる。
【０３０１】
　図４５Ａ－図４５Ｂは、光ファイバ圧力センサと組み合わせて使用することができ、概
して４５００で示されるコアワイヤの一実施例を示す。製造中に、コアワイヤ４５００の
直径は、所望の形状を形成するために特定の長さにわたって変化することができる。例え
ば、図４５Ａに示されるように、コアワイヤ４５００は、其々コアワイヤ４５００の残り
の近位部分および遠位部分４５０４、４５０６よりも大きい直径を有する部分４５０２を
含むように製造することができる。コアワイヤ４５００は、近位部分および遠位部分４５
０４、４５０６のより小さい直径に対して、そのより大きい直径から部分４５０２を先細
りさせる一つ以上のテーパード部分４５０８Ａ－４５０８Ｃを含むように製造することが
できる。
【０３０２】
　コアワイヤ４５００は、所望の寸法へと製造された後、クレードルは、図４５Ｂにおけ
る４５１０で概して示されるより大きい直径を有する（複数）部分内に（例えば、圧印プ
ロセスを利用して）形成することができる。コアワイヤ４５００内に形成されるクレード
ル４５１０は、図４６に示されるような圧力センサアセンブリ（例えば、図３９－図４１
のアセンブリ３９００、４０００および４１００）用の筐体を提供するために使用するこ
とができる。当該設計は、単一の構造がコアワイヤ４５００としてと、圧力センサアセン
ブリの筐体としての双方として機能することができるために有利である可能性があり、そ
の強度を改善することができる。さらには、図４５Ｂの設計は、図４６に示される誘導線
とコアワイヤ４５００が同軸であるために有利である可能性があり、誘導線の性能を高め
ることができる。例えば、誘導線は、誘導線の操縦を改善することができ、例えば、病変
を評価する間重要である可能性があるホイップ（ｗｈｉｐ）もしくはレイテンシーなく、
より予測通りに誘導線を実施することを可能にする。
【０３０３】
　図４６は、図４５Ｂの光ファイバ圧力センサおよびコアワイヤと組み合わせる誘導線の
一実施例を示す。図４６においては、光圧力センサアセンブリ４６００（例えば、図３９
－図４１のアセンブリ３９００、４０００および４１００）は、概して４６０２で示され
る誘導線を利用して所望の位置へと送達することができる。誘導線４６０２は、コアワイ
ヤ４６０４（例えば、図４５Ｂのコアワイヤ４５００）、近位コイル４６０６および遠位
コイル４６０８を含むことができる。上述されたように、コアワイヤ４６０４は、圧力セ
ンサアセンブリ４６００を保持することができるクレードル４６１０（例えば、図４５Ｂ
のクレードル４５１０）を含むように形成することができる。光ファイバ４６１２は、コ
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アワイヤ４６０４と接触することなく、コアワイヤ４６０４に沿って伸長することができ
る。図４６に示されるように、コアワイヤ４６０４は、誘導線４６０２と同軸であり、誘
導線の性能を高めることができる。
【０３０４】
　本明細書で開示されるような一つ以上の技術を利用して、本出願人は、例えば、冠動脈
閉塞の診断的評価用に、患者の体腔内の送達に適した光圧力検知誘導線を記述してきた。
これは、体腔内の圧力を検知するための温度補償を有利なことに任意で提供することがで
きる。さらには、本発明の主題は、外部配置などの圧力に対するファイバの感度を有利に
機械的に高めることができる。さらに、本発明の主題は、小型化された光ファイバにおけ
るファイバブラッググレーティングを使用することができ、それによって、対費用効果が
高く、かつ製造可能な設計を生じる。
【０３０５】
　実施例１は、伸長アセンブリを含むか使用することができる主題（例えば、システム、
装置、方法、態様、マシン可読媒体など）を含むか使用することができる。伸長アセンブ
リの少なくとも一部は、体内の内部位置で生理学的パラメータを測定するために、ヒトの
身体（例えば、血管構造）へと挿入されるような寸法、形状とするか、もしくは構成とす
ることができる。伸長アセンブリは、長さを有する伸長部材を含むことができる。伸長部
材のうちの少なくとも一部は、伸長部材の長さのうちの少なくとも一部に沿って縦方向に
伸長することができる縦方向の光ファイバキャリアを画定することができる。光ファイバ
キャリアは、グルーブもしくはフラットのうちの少なくとも一つを含むことができる。光
ファイバは、光ファイバキャリアに沿って縦方向に伸長することができる。光ファイバは
、生理学的パラメータが測定されるべき体内の内部位置もしくはその近傍に配置されるべ
き光ファイバの一部と、体外の位置の間で光を通信するように構成することができる。
【０３０６】
　実施例２は、唯一つの光ファイバ用の寸法でかつ唯一つの光ファイバを支持する光ファ
イバキャリアを含むか利用するために、含むか利用することができる（もしくは実施例１
の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。唯一つの光ファイバは
、２５マイクロメートルおよび３０マイクロメートルの間の直径を包括的に有することが
できる。
【０３０７】
　実施例３は、伸長部材の長さのうちの少なくとも一部に沿って螺旋状に伸長する光ファ
イバキャリアを含むか使用するために、含むか利用することができる（もしくは実施例１
もしくは実施例２のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせ
ることができる）。
【０３０８】
　実施例４は、伸長部材内のグルーブを含む光ファイバキャリアを含むか使用するために
含むか使用することができる（または、実施例１から実施例３のうちの任意の一つ以上の
少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３０９】
　実施例５は、伸長部材の外部表面におけるフラットを含む光ファイバキャリアを含むか
使用するために含むか使用することができる（または、実施例１から実施例４のうちの任
意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３１０】
　実施例６は、複数のフィラメントを含む伸長部材を含むか使用するために、含むか使用
することができる（または、実施例１から実施例５のうちの任意の一つ以上の少なくとも
幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。隣接するフィラメントの間の隙間は
、光ファイバキャリアの少なくとも一部を画定することができる。
【０３１１】
　実施例７は生理学的パラメータが圧力である、装置を含むか使用するために、含むか使
用することができる（または、実施例１から実施例６のうちの任意の一つ以上の少なくと
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も幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。装置は、圧力を測定すべき体内の
内部位置もしくはその近傍に配置することを可能にするために、伸長アセンブリ上に配置
するように構成することができる少なくとも一つの光ファイバ圧力センサを含むことがで
きる。
【０３１２】
　実施例８は、ファイバブラッググレーティング（ＦＢＧ）干渉計を含む少なくとも一つ
の光ファイバ圧力センサを含むか使用するために、含むか使用することができる（または
、実施例１から実施例６のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み
合わせることができる）。
【０３１３】
　実施例９は、少なくとも二つのファイバブラッググレーティングを含むことができるＦ
ＢＧ干渉計を含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１か
ら実施例８のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせること
ができる）。少なくとも二つのファイバブラッググレーティングは、圧力における変化と
温度における変化の間で、圧力が測定されるべき体内の内部位置もしくはその近傍で任意
で識別を可能とするように配置することができるか、または構成することができる。
【０３１４】
　実施例１０は、異なる波長で動作するように構成することができる二つ以上の光ファイ
バ圧力センサを含むことができる、少なくとも一つの光ファイバ圧力センサを含むか使用
するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例９のうちの任意
の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３１５】
　実施例１１は、複数の光ファイバを含むことができる光ファイバリボンを含むか使用す
るために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例１０のうちの任意
の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。光ファイバ
リボンは、伸長部材の外側表面周囲に配置することができる。
【０３１６】
　実施例１２は、リボンの一つ以上の其々の光ファイバの内外へ光を結合するように構成
することができる複数のイメージンググレーティングを含むか使用するために、含むか使
用することができる（または、実施例１から実施例１１のうちの任意の一つ以上の少なく
とも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３１７】
　実施例１３は、誘導線であるか、または誘導線を含む伸長部材を含むか使用するために
、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例１２のうちの任意の一つ以
上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３１８】
　実施例１４は、順応性センサ膜もしくは部材を含む光ファイバ圧力センサを含むか使用
するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例１３のうちの任
意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。順応性膜
もしくは部材は、ＦＢＧ干渉計に受信された圧力を機械的に結合するように構成すること
ができる。
【０３１９】
　実施例１５は、センサ膜に隣接する支持部材を含む光ファイバ圧力センサを含むか使用
するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例１４のうちの任
意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。光ファイ
バは、両方に及ぶことができ、支持部材およびセンサ膜へと機械的に結合することができ
る。光ファイバの第一部分は、センサ膜に機械的に結合される光ファイバの第二部分より
も圧力における変化に対して比較的感度が低くなるように、支持部材へと機械的に結合す
ることができる。
【０３２０】
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　実施例１６は、支持部材およびセンサ膜の少なくとも第一部分周囲に配置されたシース
を含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例１
５のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる
）。圧力センサの外径の一部は、シースおよびセンサ膜の第二部分によって画定すること
ができる。シースの一部および支持部材の一部は、少なくとも部分的に空洞を画定するこ
とができる。
【０３２１】
　実施例１７は、センサ膜およびＦＢＧ干渉計などの間の機械的結合を含むか使用するた
めに含むか使用することができる（または、実施例１から実施例１６のうちの任意の一つ
以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。機械的結合は、セ
ンサ膜における圧力もしくは応力によって生成されるＦＢＧ干渉計における力を集中させ
るために、センサ膜で比較的大きい領域からＦＢＧ干渉計で比較的小さい領域へと変化す
ることができる。
【０３２２】
　実施例１８は、支持部材から遠くに配置された二つのファイバブラッググレーティング
間の表面に接触するように構成された機械的結合を含むか使用するために、含むか使用す
ることができる（または、実施例１から実施例１７のうちの任意の一つ以上の少なくとも
幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３２３】
　実施例１９は、第一の支持部材および第一の支持部材に対して遠位の第二の支持部材を
含む支持部材を含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１
から実施例１８のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせる
ことができる）。センサ膜および光ファイバは、第一および第二の支持部材に及ぶことが
できる。
【０３２４】
　実施例２０は、第一および第二の支持部材によって配置され、支持される光ファイバ内
のファイバブラッググレーティング間の第一および第二の支持部材に及ぶ光ファイバを含
むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例１９の
うちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３２５】
　実施例２１は、第一の外径および第一の外径よりも小さい第二の外径を含むか使用する
ために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例２０のうちの任意の
一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。伸長部材は、
光ファイバの一部の周囲に配置された第一のチューブを含むことができる。第二のチュー
ブは、第一のチューブの周囲に配置することができる。第二のチューブは、第二の外径で
伸長部材へと噛み合うことができる。
【０３２６】
　実施例２２は、４つのファイバブラッググレーティングを含む光ファイバの一部の周囲
に配置された第一のチューブを含むか使用するために、含むか使用することができる（ま
たは、実施例１から実施例２１のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意
で組み合わせることができる）。
【０３２７】
　実施例２３は、３つのファイバブラッググレーティングのうちの第一および第二の周囲
に配置される第一のチューブを含むか使用するために、含むか使用することができる（ま
たは、実施例１から実施例２２のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意
で組み合わせることができる）。第二のチューブは、３つのファイバブラッググレーティ
ングのうちの第三と第一のチューブの周囲に配置することができる。
【０３２８】
　実施例２４は、マイクロバルーンを配置することができる空洞を画定する伸長部材を含
むか使用するため、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例２３のう
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ちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３２９】
　実施例２５は、光ファイバの第一部分を固定することができる第一の光ファイバアンカ
ーを含む光ファイバ圧力センサを含むか使用するために含むか使用することができる（ま
たは、実施例１から実施例２４のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意
で組み合わせることができる）。光ファイバの第二部分を固定することができる第二の光
ファイバアンカーを含むことができる。ガスケットは、第一および第二のアンカーの間に
縦方向に整列することができる。ガスケットは、光ファイバの第三部分が通る通路を含む
ことができる。ガスケットは、第一および第二のアンカーよりもより弾性があるもしくは
順応性があるとすることができる。第一および第二のアンカーおよびガスケットは、体内
の内部位置で圧力を検知するために、光ファイバの第一および第二のアンカー間の縦方向
伸長および圧縮のうちの少なくとも一つを可能とするために、ガスケットの弾性もしくは
順応性特性を使用するように整列することができる。
【０３３０】
　実施例２６は、第一および第二のアンカー間の縦方向張力下で整列される光ファイバを
含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例２５
のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）
。
【０３３１】
　実施例２７は、伸長アセンブリの縦軸に対して同軸に整列されたスプリングコイルを含
む伸長アセンブリを含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施
例１から実施例２６のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わ
せることができる）。コネクタブロックは、スプリングコイルに結合することができる。
コネクタブロックは、体内の内部位置で周囲圧力を受信するように晒された順応性ガスケ
ットと整列された光ファイバ圧力センサを含むことができる。
【０３３２】
　実施例２８は、光ファイバ圧力センサを適応させるための寸動を含む伸長部材を含むか
使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例２７のうち
の任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３３３】
　実施例２９は、伸長アセンブリの遠位先端に配置された光ファイバ圧力センサを含むか
使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例２８のうち
の任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３３４】
　実施例３０は、伸長部材の遠位端に結合されるように構成された近位端コネクタを含む
第一の光ファイバである光ファイバを含むか使用するために、含むか使用することができ
る（または、実施例１から実施例２４のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体
と任意で組み合わせることができる）。近位端コネクタは、遠位部分および近位部分を含
むことができる。遠位部分は、チューブを含むことができ、チューブは、伸長部材の近位
端を受けるような寸法と形状とすることができる、内部第一通路を画定することができる
。遠位部分は、その少なくとも一部が、遠位ガイドフェルールの近位端に向かって、より
縦方向の中心位置へと伸長部材の近位端の外周の周辺から過渡的に光ファイバをルーティ
ングすることを可能とするための寸法および形状とすることができる、過渡的内部第二通
路を画定する、遠位ガイドフェルールを含むことができる。近位部分は、近位ガイドフェ
ルールを含むことができる。近位ガイドフェルールは、第一の光ファイバよりも大きい直
径を有する第二の光ファイバを通すための寸法および形状の管腔を含むことができる。遠
位および近位部分は、第一および第二の光ファイバを互いに同心円状の縦方向に整列させ
るために、ユーザ取付け可能とすることができる。
【０３３５】
　実施例３１は、近位ガイドフェルールの一部に対して遠位ガイドフェルールの少なくと
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も一部を保持して、かつ同心円状に整列するスプリットスリーブフェルールを含むか使用
するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例３０のうちの任
意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３３６】
　実施例３２は、伸長部材の少なくとも一部周囲に配置されたコイルを含むか使用するた
めに、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例３２のうちの任意の一
つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３３７】
　実施例３３は、体腔内に挿入するための装置を含むか使用するために、含むか使用する
ことができる（または、実施例１から実施例３２のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾
つかの形体と任意で組み合わせることができる）。装置は、光ファイバ圧力センサを含む
ことができる。光ファイバ圧力センサは、光検知信号を伝送するように構成することがで
きる光ファイバを含むことができる。順応性センサ膜は、光ファイバの第一部分と物理的
に連通することができる。膜は、ＦＢＧ干渉計に受信された圧力を通信するように構成す
ることができる。支持構造は、光ファイバの第二部分と物理的に連通することができる。
光ファイバの第二部分は、光ファイバの第一部分よりも受信された圧力における変化に対
する低い感度で構成することができる。
【０３３８】
　実施例３４は、光ファイバ圧力センサを支持する遠位部分を含む誘導線を含むか使用す
るために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例３３のうちの任意
の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３３９】
　実施例３５は、約２５マイクロメートルから約３０マイクロメートルの間の直径を包括
的に有する単一ファイバである光ファイバを含むか使用するために、含むか使用すること
ができる（または、実施例１から実施例３４のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つか
の形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３４０】
　実施例３６は、コントローラ回路を含むことができるシステムを含むか使用するために
、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例３５のうちの任意の一つ以
上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。コントローラ回路は
、光ファイバ圧力センサに向かって、光ファイバを介してレーザから伝送される光を制御
するように構成することができる。伝送された光波、第一の波長を有することができる。
光ファイバ圧力センサは、第一の波長を含む反射帯域を有する光信号を反射するように構
成することができる。コントローラ回路は、反射帯域のノッチのスロープ上の点上に第一
の波長を設定して、スロープ上の点の位置を追跡し、点の位置における変化を使用して第
一の波長におけるシフトを決定し、第一の波長において決定されたシフトを使用して圧力
読みとりを決定するように構成することができる。
【０３４１】
　実施例３７は、体内の内部位置での圧力を測定するために、少なくとも一部が体内に挿
入されるような寸法、形状とするか、もしくは構成とすることのできる伸長アセンブリを
含むシステムを含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１
から実施例３６のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせる
ことができる）。伸長アセンブリは、長さを有する伸長部材を含むことができる。伸長部
材の少なくとも一部は、伸長部材の長さの少なくとも一部に沿って縦方向に伸長すること
ができる縦方向光ファイバキャリアを画定することができる。光ファイバは、光ファイバ
キャリアに沿って縦方向に伸長することができる。光ファイバは、胴体の外側の位置と、
圧力が測定されるべき体内の内部位置もしくはその近傍に配置された光ファイバの一部と
の間で光を通信するように構成することができる。伸長アセンブリは、光ファイバ圧力セ
ンサを含むことができる。
【０３４２】
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　実施例３８は、光を提供するレーザの駆動電流を変調するように構成されたコントロー
ラ回路を含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実
施例３７のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることが
できる）。
【０３４３】
　実施例３９は、レーザの動作温度を示す情報を受信し、第一の波長における意図されて
いないドリフトを示す情報にレーザの動作温度を示す情報を変換し、第一波長における意
図されていないドリフトを示す情報に基づいて、圧力読みとりを調整するように構成され
たコントローラ回路を含むか使用するため、含むか使用することができる（または、実施
例１から実施例３８のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わ
せることができる）。
【０３４４】
　実施例４０は、ノッチが第一のノッチである、第一のレーザであるレーザを含むか使用
するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例３９のうちの任
意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。コントロ
ーラ回路は、光ファイバセンサに向かって光ファイバを介して第二のレーザから伝送され
た光を制御するように構成することができる。伝送された光は、第二波長を有することが
できる。光ファイバ圧力センサは、第二波長を含む反射帯域を有する光信号を反射するよ
うに構成することができる。コントローラ回路は、反射帯域の第二ノッチのスロープ上の
第二の点で第二の波長を設定し、第二ノッチのスロープ上の第二の点の位置を追跡し、第
二の点の位置における変化を利用して、第二の波長におけるシフトを決定し、第二波長に
おける決定されたシフトに基づいて、周囲温度読みとりを決定するように構成することが
できる。
【０３４５】
　実施例４１は、第二のレーザの動作温度を示す情報を受信し、第二の波長における意図
されていないドリフトを示す情報へと、第二のレーザの動作温度を示す情報を変換し、第
二の波長における意図されていないドリフトを示す情報に基づいて圧力読みとりを調整す
るようにさらに構成されたコントローラ回路を含むか使用するために、含むか使用するこ
とができる（または、実施例１から実施例４０のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つ
かの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３４６】
　実施例４２は、少なくとも一つの光偏光状態修正器を含むか使用するために、含むか使
用することができる（または、実施例１から実施例４１のうちの任意の一つ以上の少なく
とも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。コントローラ回路は、光ファイ
バの全ての複屈折の影響を実質的にゼロにするために、少なくとも一つの光偏光状態修正
器を利用して、圧力サンプリング間隔間に、複数の光偏光状態を生成するように構成する
ことができる。
【０３４７】
　実施例４３は、光挿入損失における変化を補償するように構成されたコントローラ回路
を含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例４
２のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる
）。
【０３４８】
　実施例４４は、ディザー信号の適用を制御することなどによって、光ロッキングレベル
を計算して調整することによって、光挿入損失における変化を補償するように構成された
コントローラ回路を含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施
例１から実施例４３のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わ
せることができる）。
【０３４９】
　実施例４５は、圧力信号に関連付けられた範囲外の周波数でディザー信号を生成し、光
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ファイバ圧力センサから反射された光信号を受信し、ディザー信号周波数でのＡＣ成分を
除去するか抑制し、注目の信号の特定の領域上の低周波数値を決定し、決定された低周波
数値に基づいて、ノイズ補償された光ロッキング波長を決定するように構成されたコント
ローラ回路を含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１か
ら実施例４４のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせるこ
とができる）。
【０３５０】
　実施例４６は、少なくとも一部が、体内の内部位置で圧力を測定し、イメージングを実
施するために、ヒト体内へと挿入されるような寸法、形状もしくはそのように構成された
伸長部材を含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から
実施例４５のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせること
ができる）。伸長部材は、体内の内部位置もしくはその近傍の領域を画像化し、領域の画
像へと処理するための生体の外側位置へと、伸長部材を介して通信用に応答性イメージン
グ信号を検出するように構成された音響イメージング変換器と、内部位置もしくはその近
傍で圧力を測定し、生体の外側位置へと伸長部材を介して応答性圧力信号を通信するよう
に構成された圧力変換器と、を含むことができる。
【０３５１】
　実施例４７は、体内に位置する心臓内の血管内位置へと冠動脈ステントを血管内で送達
するような寸法、形状とするか、もしくは構成とすることができる誘導線を含む伸長部材
を含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例４
６のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる
）。
【０３５２】
　実施例４８は、伸長部材の近位端へと結合することができる、近位端コネクタを含むこ
とができる装置を含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例
１から実施例４７のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせ
ることができる）。近位端コネクタは、遠位部分および近位部分を含むことができる。遠
位部分は、伸長部材の近位端を受けるための寸法および形状とすることができる第一の内
部通路を画定することができるチューブを含むことができる。遠位部分は、その少なくと
も一部が、遠位ガイドフェルールの近位端まで、より縦方向の中心位置へと伸長部材の近
位端の外周の周辺から、第一の光ファイバを過渡的にルーティングすることを可能とする
ような寸法および形状とすることができる過渡的第二内部通路を画定することができる、
遠位ガイドフェルールを含むことができる。近位部分は、近位ガイドフェルールを含むこ
とができる。近位ガイドフェルールは、第一の光ファイバよりも大きい直径を有する第二
の光ファイバを通すための寸法および形状とすることができる管腔を含むことができる。
遠位および近位部分は、互いに第一および第二の光ファイバを同心円上の縦方向に整列さ
せるために、ユーザ取付け可能とすることができる。
【０３５３】
　実施例４９は、近位ガイドフェルールの一部に対して、遠位ガイドフェルールの少なく
とも一部を支持して同心円状に整列することができるスプリットスリーブフェルールを含
むか使用するために含むか使用することができる（または、実施例１から実施例４８のう
ちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３５４】
　実施例５０は、光ファイバの第一部分が固定される、第一の光ファイバアンカーを含む
ことができる光ファイバ圧力センサ装置を含むか使用するために、含むか使用することが
できる（または、実施例１から実施例４９のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの
形体と任意で組み合わせることができる）。光ファイバの第二部分を固定することができ
る第二の光ファイバアンカーを含むことができる。ガスケットは、第一および第二のアン
カー間に縦方向に整列し、光ファイバの第三部分が通る通路を含むことができる。ガスケ
ットは、第一および第二のアンカーよりもさらに弾性もしくは順応性とすることができる
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。第一および第二のアンカーならびにガスケットは、ヒト体内の内部位置での圧力を検知
するために、第一および第二のアンカー間の光ファイバの縦方向の伸長もしくは縦方向の
圧縮のうちの少なくとも一つを可能とするために、ガスケットの弾性もしくは順応性特性
を使用するために整列することができる。光ファイバは、約２５マイクロメートルと約３
０マイクロメートルの間の直径を包括的に有する単一のファイバとすることができる。
【０３５５】
　実施例５１は、第一および第二のアンカー間の縦方向の張力下で整列される光ファイバ
を含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例５
０のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる
）。
【０３５６】
　実施例５２は、伸長アセンブリの縦軸に対して同軸に整列することができるスプリング
コイルを含むことができる伸長アセンブリ上に支持された光ファイバ圧力センサを含むか
使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例５１のうち
の任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。装置
は、スプリングコイルに結合することができるコネクタブロックを含むことができる。コ
ネクタブロックは、体内の内部位置で周囲圧力を受信するように晒された順応性ガスケッ
トと整列する光ファイバ圧力センサを含むことができる。
【０３５７】
　実施例５３は、心臓内の血管内位置へ冠動脈ステントを血管内で送達するための寸法と
された伸長アセンブリ上に支持された光ファイバ圧力センサを含むか使用するために、含
むか使用することができる（または、実施例１から実施例５２のうちの任意の一つ以上の
少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３５８】
　実施例５４は、第一および第二のファイバブラッググレーティング（ＦＢＧ）を含む光
ファイバを含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から
実施例５３のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせること
ができる）。第一のＦＢＧは、第一のアンカーに配置することができ、第二のＦＢＧは、
第二のアンカーを超えて遠位に伸長することができる。
【０３５９】
　実施例５５は、第二のアンカーに配置された第二のＦＢＧを含むか使用するために、含
むか使用することができる（または、実施例１から実施例５４のうちの任意の一つ以上の
少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３６０】
　実施例５６は、ガスケットのうちの少なくとも一部に及ぶ第一および第二のＦＢＧのう
ちの少なくとも一つを含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実
施例１から実施例５５のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合
わせることができる）。
【０３６１】
　実施例５７は、第二のアンカーから間隔をあけられた正の分離距離で配置された第二の
ＦＢＧを含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実
施例５６のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることが
できる）。
【０３６２】
　実施例５８は、第一および第二のファイバブラッググレーティング（ＦＢＧ）を含む光
ファイバを含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から
実施例５７のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせること
ができる）。第一のＦＢＧは、第一のアンカーに配置することができ、第二のＦＢＧは、
第二のアンカーを超えて遠位に伸長することができる。
【０３６３】
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　実施例５９は、第二のアンカーに配置された第二のＦＢＧを含むか使用するために、含
むか使用することができる（または、実施例１から実施例５８のうちの任意の一つ以上の
少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３６４】
　実施例６０は、ガスケットの少なくとも一部に及ぶ第一および第二のＦＢＧのうちの少
なくとも一つを含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１
から実施例５９のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせる
ことができる）。
【０３６５】
　実施例６１は、第二のアンカーから間隔を開けた正の分離距離に配置された第二のＦＢ
Ｇを含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例
６０のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができ
る）。
【０３６６】
　実施例６２は、光挿入損失における変化を補償するように構成された光挿入損失補償回
路と、少なくとも一部を体内の内部位置で生理学的パラメータを測定するためにヒトの体
内へ挿入するような寸法、形状とするか、もしくは構成することができる、伸長アセンブ
リを含む装置と、を含むコントローラ回路を含むシステムを含むか使用するために、含む
か使用することができる（または、実施例１から実施例６１のうちの任意の一つ以上の少
なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。伸長アセンブリは、長さを
有する伸長部材を含むことができ、伸長部材の少なくとも一部は、伸長部材の長さのうち
の少なくとも一部に沿って縦方向に伸長することができる縦方向光ファイバキャリアを画
定することができる。光ファイバキャリアは、グルーブもしくはフラットのうちの少なく
とも一つを含むことができる。光ファイバは、光ファイバキャリアに沿って縦方向に伸長
することができ、光ファイバは、生理学的パラメータを測定するべき体内の内部位置もし
くはその近傍に配置するべき光ファイバの一部と生体体の位置の間で光を通信するように
構成することができる。
【０３６７】
　実施例６３は、光ファイバの複屈折をゼロにするもしくは打ち消すための光偏光状態変
換器を利用して圧力サンプリング間隔中に、複数の光偏光状態を生成するように構成され
たコントローラ回路を含み、さらに装置を含むシステムを含むか使用するために、含むか
使用することができる（または、実施例１から実施例６２のうちの任意の一つ以上の少な
くとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。装置は、伸長アセンブリを含
み、その少なくとも一部は、体内の内部位置で生理学的パラメータを測定するために体内
に挿入するための寸法、形状とすることができるか、構成することができる。伸長アセン
ブリは、長さを有する伸長部材を含むことができ、伸長部材の少なくとも一部は、伸長部
材の長さの少なくとも一部に沿って縦方向に伸長することができる縦方向光ファイバキャ
リアを画定することができる。光ファイバキャリアは、グルーブもしくはフラットのうち
の少なくとも一つを含むことができる。光ファイバは、光ファイバキャリアに沿って縦方
向に伸長することができる。光ファイバは、生理学的パラメータを測定すべき体内の内部
位置もしくはその近傍に配置するべき光ファイバの一部と生体の外側の位置の間で光を通
信するように構成することができる。
【０３６８】
　実施例６４は、伸長血管内誘導線の近位端へと結合するように構成された、近位端コネ
クタを含む装置を含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例
１から実施例６３のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせ
ることができる）。近位端コネクタは、遠位部分および近位部分を含むことができる。遠
位部分は、伸長血管内誘導線の近位端を受ける寸法および形状とされた第一内部通路を画
定するチューブを含むことができる。遠位ガイドフェルールは、少なくとも一部が遠位ガ
イドフェルールの近位端に向かって第一の光ファイバを通すための寸法および形状とされ
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た第二内部通路を画定するように含むことができる。近位部分は、第一の光ファイバより
も大きい直径を有する第二の光ファイバを通すための寸法および形状の管腔を含む近位ガ
イドフェルールを含むことができる。遠位および近位部分は、第一および第二の光ファイ
バを互いに同心円上の縦方向に整列させるために、ユーザ取付け可能とすることができる
。
【０３６９】
　実施例６５は、近位ガイドフェルールの一部に対して、遠位ガイドフェルールの少なく
とも一部を保持し、同心円状に整列するスプリットガイドフェルールを含むか使用するた
めに、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例６４のうちの任意の一
つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３７０】
　実施例６６は、体腔内に挿入するための装置を含むか使用するために、含むか使用する
ことができる（または、実施例１から実施例６５のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾
つかの形体と任意で組み合わせることができる）。装置は、光検知信号を伝送するように
構成された光ファイバと、光ファイバと光学的に連通する周囲温度補償されたファイバブ
ラッググレーティング（ＦＢＧ）干渉計であって、圧力を受け、受けた圧力に応答して、
光検知信号を変調するように構成されたＦＢＧ干渉計と、ＦＢＧ干渉計と物理的に連通す
るセンサ膜と、を含む光ファイバ圧力センサを含むことができ、ＦＢＧ干渉計は、圧力を
受信して、受信された圧力に応じて光検知信号を変調するように構成され、膜は、ＦＢＧ
干渉計に受信された圧力を伝送するように構成される。
【０３７１】
　実施例６７は、誘導線を含むか使用するために、含むか使用することができる（または
、実施例１から実施例６６のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組
み合わせることができる）。
【０３７２】
　実施例６８は、約２５マイクとメートルから約３０マイクロメートルの間の直径を有す
る単一ファイバである光ファイバを含むか使用するために、含むか使用することができる
（または、実施例１から実施例６７のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と
任意で組み合わせることができる）。
【０３７３】
　実施例６９は、近位端および遠位端を有する血管内誘導線を含むか使用するために、含
むか使用することができる（または、実施例１から実施例６８のうちの任意の一つ以上の
少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。誘導線は、近位端および
遠位端を有する伸長高強度近位部分と、応力を受けるとマルテンサイト相へと変換する、
生体温度でオーステナイト相にある超弾性合金で形成された近位端および遠位端を有する
遠位部分と、応力を受けると、マルテンサイト相へと変換するオーステナイト相にある超
弾性合金の少なくとも一部で形成される、近位部分の遠位端と遠位部分の近位端を接続す
るための手段と、を含むことができる。
【０３７４】
　実施例７０は、その少なくとも一部が体内の内部位置で圧力を測定するために、ヒトも
しくは動物の体内へ挿入するための寸法、形状とするか、もしくは構成とすることができ
る、伸長アセンブリを含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実
施例１から実施例６９のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合
わせることができる）。伸長アセンブリは、内部位置もしくはその近傍に配置された光フ
ァイバの一部と、体外の位置との間で光を通信するように構成された光ファイバと、体内
の内部位置での圧力変化に応じて、光ファイバの少なくとも一部における縦方向の空間変
化を可能とするように整列される順応性材料を含む圧力センサアセンブリと、を含むこと
ができる。
【０３７５】
　実施例７１は、体内の内部位置での圧力変化に応じて、第一の検知領域における光ファ
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イバの縦方向の空間変化を抑制するか防止するために、圧力センサアセンブリに貼付けら
れる第一の検知領域を含む光ファイバを含むか使用するために、含むか使用することがで
きる（または、実施例１から実施例７０のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形
体と任意で組み合わせることができる）。第二の検知領域は、体内の内部位置における圧
力変化に応じて、第二の検知領域における光ファイバの縦方向の空間変化を可能とするた
めに、圧力センサアセンブリの少なくとも一部に対して吊るすことができる。
【０３７６】
　実施例７２は、類似の温度感度と非類似の圧力感度を有するように構成された第一およ
び第二の検知領域を含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施
例１から実施例７０のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わ
せることができる）。
【０３７７】
　実施例７３は、圧力センサアセンブリの筐体内に吊るされた少なくとも一部を含む第二
の検知領域を含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１か
ら実施例７２のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせるこ
とができる）。
【０３７８】
　実施例７４は、第一および第二の誘導線スプリングコイル領域を含む伸長アセンブリを
含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例７３
のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）
。圧力センサアセンブリの少なくとも一部は、第一および第二の誘導線スプリングコイル
領域の間に配置することができる。
【０３７９】
　実施例７５は、誘導線コアを含む伸長アセンブリを含むか使用するために、含むか使用
することができる（または、実施例１から実施例７４のうちの任意の一つ以上の少なくと
も幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３８０】
　実施例７６は、伸長アセンブリの少なくとも一部に対する横方向の圧力変化に晒される
かアクセス可能なように構成される順応性材料を含むか使用するために、含むか使用する
ことができる（または、実施例１から実施例７５のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾
つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３８１】
　実施例７７は、伸長アセンブリの遠位端に対して縦方向に遠位への圧力変化に晒される
かアクセス可能なように構成される順応性材料を含むか使用するために、含むか使用する
ことができる（または、実施例１から実施例７６のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾
つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３８２】
　実施例７８は、伸長アセンブリの少なくとも一部周囲に螺旋状に巻かれた光ファイバを
含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例７７
のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）
。
【０３８３】
　実施例７９は、伸長アセンブリの非侵襲的遠位先端領域に配置された光ファイバを含む
か使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例７８のう
ちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３８４】
　実施例８０は、伸長アセンブリの近位端に配置された近位コネクタアセンブリを含むか
使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例７９のうち
の任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。近位
コネクタは、第一のモジュールを含むことができる。第一のモジュールは、第一のフェル
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ールを含むことができ、第一のフェルールは、第一のフェルールを通って光ファイバの近
位部分を確実に支持するための寸法および形状とされた第一のスルー管腔を含む。第一の
モジュールは、管状カプラも含み、その間に伸長する光ファイバで第一のフェルールおよ
び誘導線胴体を接続する。
【０３８５】
　実施例８１は、第一のモジュールからユーザによる取付け可能およびユーザによる取外
し可能とすることができる、第二のモジュールを含む近位コネクタを含むか使用するため
に、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例８０のうちの任意の一つ
以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。第二のモジュール
は、第二のフェルールを含むことができ、第二のフェルールを通って外部器具リード光フ
ァイバの遠位部分を確実に支持するための寸法および形状とすることができる、第二のス
ルー管腔を含むことができる。第二のモジュールは、第一および第二のモジュールが接続
されるとき、第二のフェルール内の外部器具リード光ファイバと第一のフェルール内の光
ファイバの整列を可能とすることができる整列形体を含むことができる。
【０３８６】
　実施例８２は、体腔内に挿入するためのコントローラおよび装置を含むシステムを含む
か使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例８１のう
ちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。装
置は、光信号を伝送するように構成された光ファイバを含む光ファイバデバイスを含む。
コントローラは、装置の光挿入損失における変化を補償するように構成することができる
。
【０３８７】
　実施例８３は、トラッキングレーザに対するディザー信号の適応を制御することによっ
て、光ロッキングレベルを計算して調整するように構成されたコントローラを含むか使用
するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例８２のうちの任
意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３８８】
　実施例８４は、光挿入損失に比例する振幅を有する信号を生成するディザー信号の適用
を含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例８
３のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる
）。コントローラは、挿入損失を補償するために、生成された信号の振幅に基づいて、レ
ーザ電流における変化を決定するように構成することができる。
【０３８９】
　実施例８５は、光圧力検知デバイスを含む光ファイバデバイスを含むか使用するために
、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例８４のうちの任意の一つ以
上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３９０】
　実施例８６は、光イメージングデバイスを含む光ファイバデバイスを含むか使用するた
めに、含むか使用することができる（または、実施例１から実施例８５のうちの任意の一
つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。
【０３９１】
　実施例８７は、体腔内に挿入するための光ファイバ装置における挿入損失を補償するた
めの方法を含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１から
実施例８６のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせること
ができる）。方法は、過度の挿入損失のない光ロッキングレベルを決定することと、ディ
ザー信号の第一の振幅を決定することと、ディザー信号の第二の振幅を決定することと、
第一および第二の振幅を比較することと、比較に基づいて挿入損失が変化したか否かを判
定することと、挿入損失が変化したことの判定に応じて、光ロッキングレベルを調整する
ことと、を含むことができる。
【０３９２】
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　実施例８８は、体腔内に挿入するための装置を含むシステムを含むか使用するために、
含むか使用することができる（または、実施例１から実施例８７のうちの任意の一つ以上
の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせることができる）。装置は、光信号を伝送
するように構成された光ファイバを含む光ファイバデバイスと、装置の光空洞ノイズを補
償するように構成することができるコントローラとを含むことができる。
【０３９３】
　実施例８９は、トラッキングレーザへのディザー信号の適用を制御することによって、
光ロッキング波長を決定するように構成された装置の光空洞ノイズを補償するように構成
されたコントローラを含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実
施例１から実施例８８のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合
わせることができる）。
【０３９４】
　実施例９０は、光信号からディザー信号の周波数で抽出された成分の平均信号値を決定
し、決定された平均信号値に基づいて、光ロッキング波長を決定するようにさらに構成さ
れたコントローラを含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施
例１から実施例８９のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わ
せることができる）。
【０３９５】
　実施例９１は、体腔内に挿入するための光ファイバ装置における光空洞ノイズを補償す
るための方法を含むか使用するために、含むか使用することができる（または、実施例１
から実施例９０のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾つかの形体と任意で組み合わせる
ことができる）。方法は、圧力信号に関連付けられた範囲外の周波数でディザー信号を生
成することと、装置の圧力センサから反射された光信号を受信することと、ディザー信号
周波数で光信号の成分を除去することと、興味ある信号の特定の領域にわたる平均値を決
定することと、決定された平均値に基づいて光ロッキング波長を決定することと、を含む
ことができる。
【０３９６】
　実施例９２は、体腔内に挿入するための装置を含むか使用するために、含むか使用する
ことができる（または、実施例１から実施例９１のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾
つかの形体と任意で組み合わせることができる）。装置は、伸長アセンブリを含むことが
でき、少なくとも一部は体内の内部位置で生理学的パラメータを測定するために、ヒトの
体内に挿入するような寸法および形状とすることができるか、構成することができる。伸
長アセンブリは、長さを有する伸長部材であって、伸長部材の少なくとも一部は、伸長部
材の長さの少なくとも一部に沿って縦方向に伸長する縦方向光ファイバキャリアを画定し
、光ファイバキャリアは、グルーブもしくはフラットのうちの少なくとも一つを含む、伸
長部材と、光ファイバキャリアに沿って縦方向に伸長する光ファイバと、を含むことがで
きる。光ファイバは、生理学的パラメータを測定されるべき体内の内部位置もしくはその
近傍に配置された光ファイバの一部と体外の位置との間で光を通信するように構成され、
光ファイバは、第一および第二のファイバブラッググレーティング（ＦＢＧ）を含む。装
置は、光ファイバの第一部分が固定される、第一の光ファイバアンカーと、光ファイバの
第二部分が固定される第二の光ファイバアンカーと、第一および第二のアンカー間に縦方
向に整列し、光ファイバの第三部分が通る通路を含むガスケットであって、第一および第
二のアンカーよりも弾性もしくは順応性であって、第一および第二のアンカーおよびガス
ケットは、ヒト体内の内部位置で圧力を検知するために、第一および第二のアンカー間の
光ファイバの縦方向伸長もしくは縦方向圧縮のうちの少なくとも一つを可能とするために
ガスケットの弾性もしくは順応性特性を使用するために整列され、第一のＦＢＧは、第一
のアンカーに配置され、第二のＦＢＧは、第二のアンカーを超えて遠位に伸長する、ガス
ケットと、第一および第二のスペーサであって、光ファイバの近位部分は、第一のスペー
サによって画定された穴を通って伸長し、光ファイバの遠位部分は、第二のスペーサによ
って画定された穴を通って伸長する、第一および第二のスペーサと、伸長部材に光ファイ



(69) JP 6220868 B2 2017.10.25

10

20

30

40

50

バ圧力センサ装置を貼付けるように構成されたマウンティングユニットと、を含むことが
できる。
【０３９７】
　実施例９３は、体腔内に挿入するための装置を含むか使用するために、含むか使用する
ことができる（または、実施例１から実施例９２のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾
つかの形体と任意で組み合わせることができる）。装置は、伸長アセンブリを含むことが
でき、その少なくとも一部は、体内の内部位置で生理学的パラメータを測定するために、
ヒトの体内へと挿入するための寸法、形状とすることができるか、もしくは構成とするこ
とができる。伸長アセンブリは、長さを有する伸長部材を含むことができる。伸長部材の
少なくとも一部は、伸長部材の長さの少なくとも一部に沿って縦方向に伸長することがで
きる縦方向光ファイバキャリアを画定することができる。光ファイバキャリアは、グルー
ブもしくはフラットのうちの少なくとも一つを含むことができる。光ファイバは、光ファ
イバキャリアに沿って縦方向に伸長することができる。光ファイバは、生理学的パラメー
タが測定されるべき、体内の内部位置もしくはその近傍に配置された光ファイバの一部と
体外の位置との間で光を通信するように構成することができる。光ファイバは、第一およ
び第二のファイバブラッググレーティング（ＦＢＧ）を含むことができる。光ファイバ圧
力センサ装置を含むことができ、光ファイバ圧力センサ装置は、光ファイバの第一部分が
固定される第一の光ファイバアンカーと、光ファイバの第二部分が固定される第二の光フ
ァイバアンカーと、第一および第二のアンカーの間に縦方向に整列し、かつ、光ファイバ
の第三部分が通る通路を含むガスケットと、を含むことができ、ガスケットは、第一およ
び第二のアンカーよりもさらに弾性もしくは順応性である。第一および第二のアンカーと
ガスケットは、ヒト体内の内部位置で圧力を検知するために、第一および第二のアンカー
間での光ファイバの縦方向伸長もしくは縦方向圧縮のうちの少なくとも一つを可能とする
ために、ガスケットの弾性もしくは順応性特性を使用するように整列することができる。
第一のＦＢＧは、第一のアンカーに配置することができ、第二のＦＢＧは、第二のアンカ
ーを超えて遠位に伸長することができる。伸長支持は、光ファイバ圧力センサ装置の少な
くとも一部と伸長部材の一部の周囲に配置することができる。マウンティング材料は、伸
長支持内の伸長部材へと光ファイバ圧力センサ装置を貼付けるように構成することができ
る。
【０３９８】
　実施例９４は、体腔内に挿入するための装置を含むか使用するために、含むか使用する
ことができる（または、実施例１から実施例９３のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾
つかの形体と任意で組み合わせることができる）。装置は、伸長アセンブリを含むことが
でき、その少なくとも一部は、体内の内部位置で生理学的パラメータを測定するために、
ヒト体内に挿入するための寸法、形状とすることができるか、もしくは構成とすることが
できる。伸長アセンブリは、長さを有する伸長部材を含むことができる。伸長部材の少な
くとも一部は、伸長部材の長さの少なくとも一部に沿って縦方向に伸長することができる
縦方向光ファイバキャリアを画定することができる。光ファイバキャリアは、グルーブも
しくはフラットのうちの少なくとも一つを含むことができる。光ファイバは、光ファイバ
キャリアに沿って縦方向に伸長することができる。光ファイバは、生理学的パラメータが
測定されるべき体内の内部位置もしくはその近傍に配置された光ファイバの一部と体外の
位置との間で光を通信するように構成することができる。光ファイバは、第一および第二
のファイバブラッググレーティング（ＦＢＧ）を含むことができる。光ファイバ圧力セン
サ装置を含むことができ、光ファイバ圧力センサ装置は、光ファイバの第一部分を固定す
る第一の光ファイバアンカーと、光ファイバの第二部分を固定する第二の光ファイバアン
カーと、第一および第二のアンカー間に縦方向に整列し、かつ光ファイバの第三部分が通
る通路を含むガスケットと、を含み、ガスケットは、第一および第二のアンカーよりもさ
らに弾性もしくは順応性がある。第一および第二のアンカーとガスケットは、体内の内部
位置で圧力を検知するために、第一および第二のアンカー間の光ファイバの縦方向伸長も
しくは縦方向圧縮のうちの少なくとも一つを可能とするために、ガスケットの弾性もしく
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は順応性特性を使用するように整列することができる。第一のＦＢＧは、第一のアンカー
に配置することができ、第二のＦＢＧは、第二のアンカーを超えて遠位に伸長することが
できる。管状アセンブリは、伸長部材の一部の周囲に配置することができる。管状アセン
ブリは、光ファイバ圧力センサ装置を受けるように構成することができる。管状アセンブ
リは、管状アセンブリの長さに沿って開口を有する円周を画定することができる。マウン
ティング材料は、管状アセンブリ内の伸長部材に光ファイバ圧力センサ装置を貼付けるよ
うに構成することができる。
【０３９９】
　実施例９５は、体腔内に挿入するための装置を含むか使用するために、含むか使用する
ことができる（または、実施例１から実施例９４のうちの任意の一つ以上の少なくとも幾
つかの形体と任意で組み合わせることができる）。装置は、伸長アセンブリを含むことが
でき、その少なくとも一部は、体内の内部位置で生理学的パラメータを測定するために、
ヒト体内へ挿入するための寸法、形状とすることができるか、もしくは構成とすることが
できる。伸長アセンブリは、長さを有する伸長部材を含むことができる。伸長部材の少な
くとも一部は、伸長部材の長さの少なくとも一部に沿って縦方向に伸長することができる
縦方向光ファイバキャリアを画定することができる。光ファイバキャリアは、グルーブも
しくはフラットのうちの少なくとも一つを含むことができる。光ファイバは、光ファイバ
キャリアに沿って縦方向に伸長することができる。光ファイバは、生理学的パラメータが
測定されるべき体内の内部位置もしくはその近傍に配置された光ファイバの一部と体外の
位置との間で光を通信するように構成することができる。光ファイバは、第一および第二
のファイバブラッググレーティング（ＦＢＧ）を含むことができる。光ファイバ圧力セン
サ装置は、光ファイバの第一部分を固定する第一の光ファイバアンカーと、光ファイバの
第二部分を固定する第二の光ファイバアンカーと、を含むことができる。ガスケットは、
第一および第二のアンカー間に縦方向に整列することができ、光ファイバの第三部分が通
ることができる通路を含むことができる。ガスケットは、第一および第二のアンカーより
もさらに弾性もしくは順応性とすることができる。第一および第二のアンカーとガスケッ
トは、ヒト体内の内部位置で圧力を検知するために、第一および第二のアンカー間の光フ
ァイバの縦方向伸長もしくは縦方向圧縮のうちの少なくとも一つを可能とするために、ガ
スケットの弾性もしくは順応性特性を使用するように整列することができる。第一のＦＢ
Ｇは、第一のアンカーに配置され、第二のＦＢＧは、第二のアンカーを超えて遠位に伸長
することができる。伸長部材は、光ファイバ圧力センサ装置を受けるように構成された開
口を画定することができる。
【０４００】
　上述された限定することのない実施例の各々は、それ自体に基づくものとすることがで
きるか、他の実施例の一つ以上と種々の置換もしくは組み合わせにおいて組み合わせるこ
とができる。
【０４０１】
　上記の詳細な記述は、詳細な記述の一部を形成する添付の図面に対する参照を含む。図
面は、例示する目的で、本発明を実践することができる具体的実施形態を示す。これらの
実施形態は、本明細書では“実施例”とも称される。当該実施例は、示され記述された構
成要素に加えて構成要素を含むことができる。しかしながら、本発明者は、示され、記述
された当該構成要素のみが提供される実施例をも考慮する。さらに、本発明者は、本明細
書で示されるか記述された特定の実施例（もしくはその一つ以上の態様）に対して、もし
くは他の実施例（もしくはその一つ以上の態様）に対してのいずれかで、示されるか記述
された当該構成要素（もしくはその一つ以上の態様）の任意の組み合わせもしくは置換を
利用する実施例も考慮する。
【０４０２】
　参照によって組み入れられた任意の文書と本文書の間に一致しない用法がある場合、本
文書における用法が優先する。
【０４０３】
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　本文書においては、“ａ”もしくは“ａｎ”という用語は、特許文書においてよくある
ように、“ａｔ　ｌｅａｓｔ　ｏｎｅ”もしくは“ｏｎｅ　ｏｒ　ｍｏｒｅ”の用法もし
くは任意の他の例から独立して、一つ以上を含むように、使用される。本文書においては
、“ｏｒ”という用語は、他に示されない限り、“ＡｏｒＢ”が“ＢではなくＡ”、“Ａ
ではなくＢ”および“ＡおよびＢ”を含むように、非排他的に参照するために使用される
。本文書においては、“ｉｎｃｌｕｄｉｎｇ”および“ｉｎ　ｗｈｉｃｈ”という用語は
、其々の用語“ｃｏｍｐｒｉｓｉｎｇ”および“ｗｈｅｒｅｉｎ”の平易な英語（ｐｌａ
ｉｎ－Ｅｎｇｌｉｓｈ）の均等物として使用される。また、以下の請求項においては、用
語“ｉｎｃｌｕｄｉｎｇ”および“ｃｏｍｐｒｉｓｉｎｇ”は、オープンエンドであって
、即ち、請求項内の当該用語の後に記載された構成要素に加えて構成要素を含むシステム
、デバイス、態様、構成、剤型もしくはプロセスは、請求項の範囲内にあるものとしてみ
なされる。さらに、以下の請求項においては、用語“ｆｉｒｓｔ”、“ｓｅｃｏｎｄ”お
よび“ｔｈｉｒｄ”は、単なるラベルとして使用されるものにすぎず、当該対象に対する
数値的要件を課すことを意図するものではない。
【０４０４】
　一実施例においては、本文書に議論されたその種々の素子を含む、本明細書で記述され
た回路は、ハードウェアおよびソフトウェアの組み合わせを含むことができる。例えば、
含まれる一つ以上の部分、素子もしくは回路は、当該（複数の）機能を実施するためにプ
ログラムされた一つ以上の特定機能もしくは汎用回路を実施するように構成された用途特
化回路を利用することなどで実現することができる。当該汎用回路（例えば、プロセッサ
回路）は、メモリ回路などのマシンもしくはデバイスによって可読な媒体上もしくは媒体
内に格納された命令を実行するかまたは実施するように構成された、マイクロプロセッサ
もしくはマイクロプロセッサの一部、マイクロコントローラもしくはマイクロコントロー
ラの一部、プログラマブル論理回路もしくはプログラマブル論理回路の一部、を含むこと
ができるが、そのいずれにも限定されることはない。
【０４０５】
　本明細書で記述された方法の実施例は、少なくとも部分的にマシンもしくはコンピュー
タ実装することができる。幾つかの実施例は、上記の実施例で記述されたように、方法を
実施するために電子デバイスを構成するように動作可能な命令でエンコードされたコンピ
ュータ可読媒体もしくはマシン可読媒体を含むことができる。当該方法の実装は、マイク
ロコード、アセンブリ言語コード、より高いレベルの言語コードなどのコードを含むこと
ができる。当該コードは、種々の方法を実施するためのコンピュータ可読命令を含むこと
ができる。コードは、コンピュータプログラム製品の一部を形成してもよい。さらに、一
実施例においては、コードは、実行中もしくは他の時間に、一つ以上の、揮発性、非一時
的、もしくは不揮発性有形コンピュータ可読媒体上に実体的に格納することができる。こ
れらの有形コンピュータ可読媒体の実施例は、ハードディスク、リムーバブル磁気ディス
ク、リムーバブル光ディスク（例えば、コンパクトディスクおよびデジタルビデオディス
ク）、磁気カセット、メモリカードもしくはスティック、ランダムアクセスメモリ（ＲＡ
Ｍ）、リードオンリーメモリ（ＲＯＭ）などを含むことができるが、そのいずれにも限定
はされない。
【０４０６】
　上記の記述は、例示的なものであって限定的なものを意図するものではない。例えば、
上述された実施例（もしくはその一つ以上の態様）は、互いに組み合わせて使用されても
よい。他の実施形態は、上記を再考することで当業者によって使用することができる。要
約は、３７Ｃ．Ｆ．Ｒ§１．７２（ｂ）に従うために提供され、技術的開示の本質を読者
が迅速に確認することを可能にする。要約は、請求項の範囲もしくは意味を解釈するか、
もしくは限定するために使用されるべきではないことを理解したうえで提出される。また
、上記の詳細な説明において、種々の形体が本開示を効率化するためにグループ化される
ことがある。これは、請求されていない開示された形体が任意の請求項に対して必要不可
欠であることを意図するものとして解釈されるべきではない。むしろ、本発明の主題は、
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開示された具体的実施形態の全ての形体よりも少ない形体に及ぶことがある。したがって
、以下の請求項は、実施例もしくは実施形態として詳細な説明に本明細書によって組み入
れられ、各請求項は、個別の実施形態としてそれ自体に基づき、当該実施形態は、種々の
組み合わせもしくは置換において、互いに組み合わせることができることを考慮される。
本発明の範囲は、当該請求項が権利を付与される均等物の全範囲とともに、添付の請求項
を参照して決定されるべきである。
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摘要(译)

本公开包括用于插入体腔的装置。该装置可包括光纤压力传感器。光纤
压力传感器可包括配置成传输光传感信号的光纤。温度补偿光纤布拉格
光栅（FBG）干涉仪可以与光纤进行光通信。 FBG干涉仪可以被配置为
接收压力并响应于所接收的压力调制光感测信号。诸如传感器膜的适形
构件可以与FBG干涉仪物理连通。膜被配置为将接收的压力传递到FBG
干涉仪。 .The 42
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