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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　被検体内に挿入される内視鏡挿入部の挿入長を計測する挿入長情報、前記挿入部の挿入
速度を計測する挿入速度情報、前記挿入部のひねり角度を計測するひねり角度情報、前記
挿入部の湾曲部のアングル角度を計測するアングル角度情報、の少なくとも一つである挿
入動作情報を検出する検出部と、
　前記検出部により検出された挿入動作情報を基準となる挿入動作情報とし、この基準と
なる挿入動作情報及びこの挿入動作時における前記内視鏡挿入部先端部位置の被検体を撮
像して得られた内視鏡画像とを関連付けて記憶する記憶部と、
　前記記憶部に記憶された基準となる挿入動作情報と、前記検出部から術中に得られる挿
入動作情報とを比較して内視鏡挿入部の挿入動作状況を監視する制御部と、
　を備えたことを特徴とする内視鏡装置。
【請求項２】
　前記記憶部は、挿入動作指示コメント情報を、記憶されている関連付けされた挿入動作
情報及び内視鏡画像情報の対応する部分に対し追記して記憶することを特徴とする請求項
１に記載の内視鏡装置。
【請求項３】
　前記制御部は、さらに前記基準となる挿入動作情報に関連付けて前記記憶部に記憶され
た当該挿入動作時における挿入部先端部位置の内視鏡画像と、術中における当該挿入動作
時の挿入部先端部位置の内視鏡画像とを、比較して内視鏡挿入動作状況を監視することを
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特徴とする請求項１に記載の内視鏡装置。
【請求項４】
　前記制御装置による比較解析結果に基づき、挿入動作状況及び動作指示を告知する告知
部を有することを特徴とする請求項１又は３に記載の内視鏡装置。
【請求項５】
　挿入動作情報を検出する検出部によって検出される挿入部の挿入長を基に、記憶部に追
記憶した挿入動作指示コメントを告知部から告知することを特徴とする請求項２に記載の
内視鏡装置。
【請求項６】
　前記制御部は、挿入部先端部から得られる内視鏡画像及び前記検出部から得られる挿入
動作情報と、前記記憶部から読み出された基準となる挿入動作情報及びこの動作情報に関
連付けられた内視鏡画像とを逐次比較し、解析を行ってその結果を告知部に出力して術者
の内視鏡挿入動作状況を監視すると共に、挿入動作に対する指示を与えることを特徴とす
る請求項１に記載の内視鏡装置。
【請求項７】
　内視鏡の挿入部を被検体内に挿入するための内視鏡挿入動作プログラムにおいて、
　被検体内に挿入される内視鏡挿入部の挿入長を計測する挿入長情報、前記挿入部の挿入
速度を計測する挿入速度情報、前記挿入部のひねり角度を計測するひねり角度情報、前記
挿入部の湾曲部のアングル角度を計測するアングル角度情報、の少なくとも一つである挿
入動作情報を検出する検出工程と、
　前記検出工程により検出された挿入動作情報を基準となる挿入動作情報とし、この基準
となる挿入動作情報及びこの挿入動作時における前記内視鏡挿入部先端部位置の被検体を
撮像して得られた内視鏡画像とを関連付けて記憶する記憶工程と、
　前記記憶工程で記憶された基準となる挿入動作情報と、前記検出工程で術中に得られる
挿入動作情報とを比較して内視鏡挿入部の挿入動作状況を監視する比較監視工程と、
　を備えたことを特徴とする内視鏡挿入動作プログラム。
【請求項８】
　記憶されている関連付けされた挿入動作情報及び内視鏡画像情報の対応する部分に対し
、挿入動作指示コメント情報を追記して記憶する追記録工程を有することを特徴とする請
求項７に記載の内視鏡挿入動作プログラム。
【請求項９】
　前記挿入動作情報を検出する検出工程によって検出される挿入部の挿入長を基に、前記
追記録工程にて追記憶した挿入動作指示コメントを告知する工程を有することを特徴とす
る請求項８に記載の内視鏡挿入動作プログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、体腔内管路へ内視鏡等の挿入部の挿入動作を、安全且つ正確に行うことので
きる内視鏡装置及び内視鏡挿入動作プログラムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　近年、内視鏡システム、内視鏡装置は、広く用いられている。これら内視鏡システム、
内視鏡装置は、体腔内に細長な挿入部を挿入することで、体腔内の臓器等を観察したり、
必要に応じて処置具挿入用チャンネル内に挿入した処置具を用いて、各種治療処置ができ
るようになっている。 
　また、近年、医療用の内視鏡システム、内視鏡装置は、例えばＣＴ（ Computed　Tomog
raphy ）装置等により被検体の断層像を撮像して得た３次元画像を用いて患部の診断が行
われるようになってきている。
【０００３】
　このような３次元画像の一つに、肺の気管支の３次元像がある。この肺の気管支の３次
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元像は、例えば肺癌等が疑われる異常部の位置を、３次元的に把握するのに利用される。
そして、患部が異常であるか否かの診断は、上記のようにして把握された異常部を生検に
よって確認するために、例えば気管支内視鏡を肺の気管支に挿入して挿入部先端部から突
出させた生検具で上記異常部の組織のサンプル（ sample ）を採取することによって行わ
れている。
【０００４】
　一般に、内視鏡は、管路に挿入する挿入部ないしはその先端部に、管路内の観察像を得
るための対物光学系及び撮像素子、或いは対物光学系及びイメージガイドファイバといっ
た観察手段等を内蔵している。また、内視鏡は、上記挿入部の先端部の向きを自在に所望
する方向へ指向させるための湾曲部を上記挿入部の先端部側に有している。このような構
成を有する内視鏡は、上記湾曲部を湾曲動作させて上記挿入部先端部を所望とする様々な
方向に指向させたり、或いは挿入部にひねりを与えたりしながら、複雑な形状の管路に挿
入していくことができるようになっている。 
　このため、例えば、気管支のように、多段階の分岐を有する体腔内の管路では、異常部
の所在が上記分岐の末端に近いときなどは、内視鏡の挿入部を短時間で正しく目的部位に
到達させることが困難である。
【０００５】
　この問題を解消するため、例えば特開２０００－１３５２１５号公報では、被検体の３
次元領域の画像データに基づいて前記被検体内の管路の３次元画像を作成し、前記３次元
画像上で前記管路に沿って目的点までの経路を求め、前記経路に沿った前記管路の仮想的
な内視鏡画像を前記画像データに基づいて作成し、前記仮想的な内視鏡画像をモニタに表
示することで、気管支内視鏡を目的部位に案内する装置が提案されている。
【０００６】
　このような従来の内視鏡装置では、気管支内視鏡により撮像した被検体のライブの内視
鏡画像を表示すると共に、気管支内の仮想的な内視鏡画像をモニタに表示して内視鏡挿入
部の挿入先を案内している。この場合、術者は、上記３次元の仮想的な内視鏡画像及びラ
イブの内視鏡画像を見ながら適宜内視鏡挿入部を回転操作したり、湾曲部を湾曲動作させ
ながら気管支内に内視鏡挿入部を挿入している。
【０００７】
　しかしながら、上述したように気管支は、多段階の分岐を有するばかりでなく、分岐で
の各画像は複数の分岐先経路を持つ類似の画像となっている。例えば、図１７（Ａ）及び
図１７（Ｂ）に示すように、気管支内視鏡２００は、気管支２０１の枝分かれした末梢部
２０１Ａに対して、分岐毎に挿入部先端部２００Ａが湾曲部２００Ｂにより湾曲動作され
て関心部位まで到達するようになっている。なお、図１７は、従来の気管支内視鏡が気管
支内に挿入される際の様子を示す概略図であり、図１７（Ａ）は、従来の気管支内視鏡が
気管支内に挿入される際の様子を示す概略正面図、図１７（Ｂ）は、図１７（Ａ）の概略
側面図である。
【０００８】
　このとき、上記気管支内視鏡は、例えば、得られた内視鏡画像が、図１８（Ｂ）に示す
ように特徴のある分岐構造となっている場合は、関心部位がある気管支の分岐方向を容易
に区別できる。しかしながら、上記気管支内視鏡は、例えば、得られた内視鏡画像が、図
１８（Ａ）に示すような場合には、左右の分岐に特徴がないため、重力方向が判断できな
いと、関心部位がある分岐方向を画像だけから区別することは困難となる。なお、図１８
は従来の気管支内視鏡で得られた内視鏡画像を示す画像表示例であり、図１８（Ａ）は、
従来の気管支内視鏡で得られた内視鏡画像を示す第１の画像表示例、図１８（Ｂ）は、従
来の気管支内視鏡で得られた内視鏡画像を示す第２の画像表示例である。
【０００９】
　一方、特開平５－１２７１００号公報及び米国特許第５，２８０，７８１号公報には、
内視鏡画像と重力方向との関係を確認可能な内視鏡用重力方向指示装置が記載されている
。また、本出願人が先に出願した特開平１１－２８１８９７号公報には、ジャイロ等の重
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力検出部を設けて重力方向を検出可能な内視鏡が記載されている。 
　しかしながら、上記特開平１１－２８１８９７号公報に記載されているように、挿入部
先端部にジャイロ等の重力検出手段を配置することは、内視鏡の挿入部外径に制約のある
このような気管支内視鏡に用いることは困難である。
【００１０】
　従って、上記従来の（気管支）内視鏡装置は、上記挿入部先端部の重力方向を正確に検
出することができず、関心部位がある気管支の分岐方向を特定することが困難であり、気
管支内視鏡の先端部を短時間で正しく目的部位に到達するためには、内視鏡手術経験の豊
富な熟練された医師に委ねられているのが実情である。 
　従って、内視鏡挿入部を体腔内の目的部位に挿入するには、確実に且つ短時間で挿入す
ることが望ましい。
【特許文献１】特開２０００－１３５２１５号公報
【特許文献２】特開平５－１２７１００号公報
【特許文献３】米国特許第５，２８０，７８１号公報
【特許文献４】特開平１１－２８１８９７号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【００１１】
　解決しようとする問題点は、内視鏡挿入部を体腔内の目的部位に確実に且つ短時間で挿
入することが困難であった点である。
【課題を解決するための手段】
【００１２】
　本発明の請求項１は、被検体内に挿入される内視鏡挿入部の挿入長を計測する挿入長情
報、前記挿入部の挿入速度を計測する挿入速度情報、前記挿入部のひねり角度を計測する
ひねり角度情報、前記挿入部の湾曲部のアングル角度を計測するアングル角度情報、の少
なくとも一つである挿入動作情報を検出する検出部と、前記検出部により検出された挿入
動作情報を基準となる挿入動作情報とし、この基準となる挿入動作情報及びこの挿入動作
時における前記内視鏡挿入部先端部位置の被検体を撮像して得られた内視鏡画像とを関連
付けて記憶する記憶部と、前記記憶部に記憶された基準となる挿入動作情報と、前記検出
部から術中に得られる挿入動作情報とを比較して内視鏡挿入部の挿入動作状況を監視する
制御部と、を備えたことを特徴としている。 
　また、本発明の請求項２は、請求項１に記載の内視鏡装置において、前記記憶部は、挿
入動作指示コメント情報を、記憶されている関連付けされた挿入動作情報及び内視鏡画像
情報の対応する部分に対し追記して記憶することを特徴としている。 
　また、本発明の請求項３は、請求項１に記載の内視鏡装置において、前記制御部は、さ
らに前記基準となる挿入動作情報に関連付けて前記記憶部に記憶された当該挿入動作時に
おける挿入部先端部位置の内視鏡画像と、術中における当該挿入動作時の挿入部先端部位
置の内視鏡画像とを、比較して内視鏡挿入動作状況を監視することを特徴としている。 
　また、本発明の請求項４は、請求項１又は３に記載の内視鏡装置において、前記制御装
置による比較解析結果に基づき、挿入動作状況及び動作指示を告知する告知部を有するこ
とを特徴としている。 
　また、本発明の請求項５は、請求項２に記載の内視鏡装置において、挿入動作情報を検
出する検出部によって検出される挿入部の挿入長を基に、記憶部に追記憶した挿入動作指
示コメントを告知部から告知することを特徴としている。 
　また、本発明の請求項６は、請求項１に記載の内視鏡装置において、前記制御部は、挿
入部先端部から得られる内視鏡画像及び前記検出部から得られる挿入動作情報と、前記記
憶部から読み出された基準となる挿入動作情報及びこの動作情報に関連付けられた内視鏡
画像とを逐次比較し、解析を行ってその結果を告知部に出力して術者の内視鏡挿入動作状
況を監視すると共に、挿入動作に対する指示を与えることを特徴としている。 
　また、本発明の請求項７は、内視鏡の挿入部を被検体内に挿入するための内視鏡挿入動
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作プログラムにおいて、被検体内に挿入される内視鏡挿入部の挿入長を計測する挿入長情
報、前記挿入部の挿入速度を計測する挿入速度情報、前記挿入部のひねり角度を計測する
ひねり角度情報、前記挿入部の湾曲部のアングル角度を計測するアングル角度情報、の少
なくとも一つである挿入動作情報を検出する検出工程と、前記検出工程により検出された
挿入動作情報を基準となる挿入動作情報とし、この基準となる挿入動作情報及びこの挿入
動作時における前記内視鏡挿入部先端部位置の被検体を撮像して得られた内視鏡画像とを
関連付けて記憶する記憶工程と、前記記憶工程で記憶された基準となる挿入動作情報と、
前記検出工程で術中に得られる挿入動作情報とを比較して内視鏡挿入部の挿入動作状況を
監視する比較監視工程と、を備えたことを特徴としている。 
　また、本発明の請求項８は、請求項７に記載の内視鏡装置において、記憶されている関
連付けされた挿入動作情報及び内視鏡画像情報の対応する部分に対し、挿入動作指示コメ
ント情報を追記して記憶する追記録工程を有することを特徴としている。 
　また、本発明の請求項９は、請求項８に記載の内視鏡装置において、前記挿入動作情報
を検出する検出工程によって検出される挿入部の挿入長を基に、前記追記録工程にて追記
憶した挿入動作指示コメントを告知する工程を有することを特徴としている。
【発明の効果】
【００１３】
　本発明の内視鏡装置及び内視鏡挿入動作プログラムは、内視鏡挿入部を体腔内の目的部
位に確実に且つ短時間で挿入することが可能であるという利点を有する。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１４】
　以下、図面を参照して本発明の実施例を説明する。 
【実施例１】
【００１５】
　図１ないし図８は、本発明に係る内視鏡システム、内視鏡装置の第１実施例に係わり、
図１は本発明の各実施例に共通の内視鏡システム、内視鏡装置に設けられた主要構成部の
概略構成を示すブロック図、図２は第１実施例の内視鏡システム、内視鏡装置の概略構成
を示すブロック図、図３は図２の内視鏡システム、内視鏡装置の具体的な構成例を示す構
成図、図４は内視鏡挿入部の挿入長計測部の具体的な構成例を示す構成図であり、図４（
Ａ）は内視鏡挿入部の挿入長計測部を示す構成図、図４（Ｂ）は図４（Ａ）の内視鏡挿入
部の挿入長計測部の変形例を示す構成図、図５は内視鏡挿入部のひねり角度計測部の具体
的な構成例を示す構成図であり、図５（Ａ）は内視鏡挿入部のひねり角度計測部を示す構
成図、図５（Ｂ）は、図５（Ａ）の内視鏡挿入部のひねり角度計測部の変形例を示す構成
図、図６は図１の記憶部に記憶された基準となる挿入動作情報を示す説明図であり、図６
（Ａ）は内視鏡挿入部の挿入長に対する湾曲部のアングル角度を示すグラフ、図６（Ｂ）
は内視鏡挿入部の挿入長に対する挿入部のひねり角度を示すグラフ、内視鏡挿入部の挿入
長に応じた動作コメント文章、コメント画像表示、コメント音声再生（発声）等の実行を
示すグラフ、図７は第１実施例における告知部の動作例を示す説明図であり、図７（Ａ）
は図３の表示装置に表示された第１の画面表示例、図７（Ｂ）は図３の表示装置に表示さ
れた第２の画面表示例、図７（Ｃ）は図３の表示装置に表示された第３の画面表示例、図
７（Ｄ）は現在の挿入部挿入長に対する操作指示角度を表すグラフ、図８は第１実施例の
内視鏡システム、内視鏡装置の挿入動作プログラムを示すフローチャートである。
【００１６】
　図１に示すように、内視鏡システム、内視鏡装置１は、記憶部２Ａを有する処理装置２
と、内視鏡診断に必要な周辺機器３と、気管支内視鏡として後述の内視鏡挿入部を有する
内視鏡本体４と、挿入動作情報収集部５と、内視鏡映像出力部６と、コメント入力部７と
、編集部８とを備えている。 
　前記挿入動作情報収集部５は、例えば熟練された術者が内視鏡挿入部を気管支内に挿入
動作する情報を、基準となる挿入動作情報として検出し収集するものである。この挿入動
作情報収集部５は、周辺機器３及び内視鏡本体４を介して上記挿入動作情報を取得可能な
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センサ等の検出部を備えている。
【００１７】
　挿入動作情報としては、湾曲部のアングル角度、挿入部のひねり角度、挿入部の挿入長
、挿入部の挿入速さ、挿入部先端固定状態や挿入部保持部固定状態等がある。上記挿入動
作情報は、挿入動作情報収集部５の検出部によって検出されて取り込まれるようになって
いる。挿入動作情報収集部５は、取り込んだ挿入動作情報を、処理装置２に供給するよう
になっている。この処理装置２は、前記挿入動作情報としての湾曲部のアングル角度、挿
入部のひねり角度、挿入部の挿入長の情報から、挿入部先端部と被検体である体腔内管路
内との相対的な位置関係を検出し、その位置での内視鏡画像を当該位置（特に挿入部の挿
入長を基にした）と関連付けるようになっている。
【００１８】
　内視鏡映像出力部６は、気管支内視鏡１４の内視鏡挿入部４Ａの先端部（図示しない対
物光学系及び撮像装置を有する。）から得られた内視鏡画像（Ｌｉｖｅ画像）を処理装置
２に出力するようになっている。 
　コメント入力部７は、図示はしないが文字入力部、音声入力部及び画像入力部を備えて
構成されている。このコメント入力部７は、上記挿入動作情報に対して特徴的な動作や注
意すべき点がある場合において、各入力部を介してコメント情報を作成し、処理装置２へ
出力するようになっている。
【００１９】
　前記処理装置２は、大きな記憶容量を有する記憶部２Ａを具備しており、挿入動作情報
収集部５により得られた挿入動作情報と、内視鏡映像出力部６からの内視鏡画像とを時系
列データとして記憶部２Ａに記憶する。この場合、この処理装置２は、挿入動作情報と内
視鏡画像とを時間毎に関連付けて記憶するようになっている。ここで、処理装置２は、挿
入動作情報から内視鏡挿入部先端部と被検体との相対的な位置関係を検出し、記憶部２Ａ
はこの位置関係情報と前記内視鏡画像とが関連付けられて記憶される。この場合、この処
理装置２は、内視鏡挿入部先端部及び被検体の相対的な位置情報と、この位置における内
視鏡画像と、この位置における上記挿入動作情報とが関連付けられ、この関連付けられた
情報が、記憶装置２Ａに記憶される。
【００２０】
　さらに、上記処理装置２は、コメント入力部７から挿入動作指示などのコメント情報が
供給された場合には、記憶部２Ａに記憶されている関連付けされた挿入動作情報及び内視
鏡画像である上記時系列データに対応する部分に対し、コメント情報を追記して再記憶で
きるようになっている。 
　また、上記処理装置２には、編集部８が接続されている。この編集部８は、処理装置２
の記憶部２Ａの記憶された記憶情報を読出し、不必要な情報を消去したり、並び替えを行
ったりして再度情報を再記録させるものである。
【００２１】
　次に、第１実施例の内視鏡システム、内視鏡装置１の構成について図２を参照しながら
説明する。 
　内視鏡システム、内視鏡装置１は、図１に示す構成の他に、図２に示す監視制御部とし
ての解析部９及び告知部１０を備えている。
【００２２】
　前記監視制御部としての解析部９は、挿入動作情報収集部５、内視鏡映像出力部６及び
処理装置２に接続され、ライブの挿入動作情報及び内視鏡画像と、記憶情報として基準と
なる挿入動作情報及びこの動作情報に関連付けらた内視鏡画像（挿入動作情報に基づいて
検出された挿入部先端部位置の被検体を撮像した内視鏡画像）とが与えられるようになっ
ている。この解析部９は、術者が気管支内視鏡操作を行うことにより、リアルタイムで挿
入動作情報収集部５及び内視鏡映像出力部６からの挿入動作情報及び内視鏡画像を収集す
る一方、この収集された挿入動作情報及び内視鏡画像と、前記処理装置２の記憶部２Ａに
記憶された記憶情報である関連付けされた基準となる挿入動作情報及び内視鏡画像とを逐
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次比較、解析を行い、その比較結果を告知部１０に出力して術者の内視鏡挿入部の挿入動
作を監視するようになっている。
【００２３】
　前記告知部１０は、表示部と音声再生部とを具備して構成されている。この告知部１０
は、解析部９からの比較結果を文字、映像や音声等を用いて表示又は再生することにより
、基準となる挿入動作情報を挿入動作手順として術者に提示するようになっている。
【００２４】
　図３に示すように、内視鏡システム、内視鏡装置１は、スピーカやモニタを有する告知
部１０としての表示装置１１と、記憶部２Ａを含む処理装置２や解析部９を有する挿入動
作量処理装置１２と、挿入部４Ａを有する気管支内視鏡１４と、この内視鏡挿入部４Ａの
患者５０の口を介した気管支等の体腔内への挿入を安全且つ円滑に行うために該内視鏡挿
入部４Ａを挿通可能に保持するマウスピース１４Ａと、この気管支内視鏡１４からの内視
鏡画像情報を処理する内視鏡映像出力部６を含む内視鏡用ビデオプロセッサ１３と、挿入
動作情報収集部５として前記気管支内視鏡１４に設けられ、湾曲部のアングル角度を計測
する湾曲部のアングル計測部１５Ａ、挿入部の挿入長を計測する挿入長計測部１５Ｂ（挿
入速度を検出可能に構成できる。）及び挿入部のひねり角度を計測するひねり角度計測部
１５Ｃとを有している。
【００２５】
　診断を行う場合において、気管支内視鏡１４は、患者の口にくわえられたマウスピース
１４Ａにより該内視鏡挿入部４Ａの挿入が保持される。 
　この気管支内視鏡１４の操作部近傍には、内視鏡挿入部４Ａの湾曲部のアングル調整を
行うための操作レバー１４Ｂが設けられている。この操作レバー１４Ｂによる湾曲部のア
ングル調整時には、近傍に設けられたアングル計測部１５Ａによって、術者により湾曲部
を湾曲動作させたアングル角度が計測されるようになっている。
【００２６】
　内視鏡用ビデオプロセッサ１３は、内視鏡映像出力部６により気管支内視鏡１４からの
内視鏡画像データを処理し、挿入動作量処理装置１２へ出力するとともに、湾曲部のアン
グル計測部１５Ａ、挿入部の挿入長計測部１５Ｂ（必要に応じて挿入部の挿入速度も計測
）及び挿入部のひねり角度計測部１５Ｃからのそれぞれの計測結果を取り込み、これらの
計測結果を同様に挿入動作量処理装置１２に出力する。
【００２７】
　前記挿入動作量処理装置１２は、上述した処理装置２及び監視制御部としての解析部９
によるそれぞれの処理を実行するもので、術者による挿入部の挿入動作情報を求め、この
得られた挿入動作情報及び内視鏡画像と記憶部２Ａに記憶されている基準となる挿入動作
情報及びこの情報に関連付けされた内視鏡画像（記憶情報）とを逐次比較、解析を行い、
操作状況を監視すると同時に、比較結果を表示装置１１に出力して表示させるようになっ
ている。
【００２８】
　表示装置１１は、モニタ及びスピーカを有し、挿入動作量処理装置１２による制御によ
って、前記解析、比較結果に基づき文字、映像や音声等で気管支内視鏡１４の挿入動作状
況や動作指示を術者に知らしめることにより、基準となる挿入動作情報、手順を内視鏡手
術に反映させることができるようになっている。なお、告知部１０としての表示装置１１
による具体的な告知指示例については後述する。
【００２９】
　次に、挿入部の挿入長計測部１５Ｂ及び挿入部のひねり角度計測部１５Ｃの具体的構成
例を図４（Ａ）～図５（Ｂ）を用いて説明する。 
　まず、挿入部の挿入長計測部１５Ｂの構成例について説明する。 
　挿入部の挿入長計測部１５Ｂは、例えば図４（Ａ）に示すように、気管支内に挿通させ
る内視鏡挿入部４Ａの周面に接触するように配され、内視鏡挿入部４Ａの移動方向に回転
自在な一対のローラ１６と、このローラ１６の回転量を計測する計測部としてのポテンシ
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ョメータ１７とで構成されている。なお、ローラ１６の回転量を計測する計測部としては
、ポテンショメータ１７に限らず、ローラ１６の回転角度を計測可能な他の角度計測デバ
イスを用いて構成しても良い。この場合、単位時間当たりの挿入長を計測することにより
、挿入部の挿入速度を計測することが可能である。
【００３０】
　上記構成の挿入長計測部１５Ｂにおいては、内視鏡挿入部４Ａの押し引きに伴い、一対
のローラ１６が回転すると同時に、この回転と連動してポテンショメータ１７が回転する
ことにより、ローラ回転量に基づくポテンショメータ回転量が計測され、計測結果を電気
信号に変換して挿入動作量処理装置１２に出力する。一方、挿入動作量処理装置１２は、
この計測結果に基づき挿入部の挿入長を求める。この場合、挿入部の挿入長は、下記に示
す（式１）により求めることができる。 
　挿入部の挿入長＝ｋ（所定の変換係数）×ポテンショメータ回転量…（式１）
　次に、他の変形例を示す。 
　図４（Ｂ）に示すように、挿入部の挿入長計測部１５Ｂは、内視鏡挿入部４Ａの周面上
に等間隔で設けられたマーカ４ａの移動をリアルタイムで撮像する１台又は複数のビデオ
カメラ１８と、このビデオカメラ１８からの撮像信号に対しリアルタイムで画像処理を行
い、画面上（表示装置１１の表示画面上）でのマーカ４ａの移動量を算出する画像処理部
１９とで構成されている。なお、マーカ４ａの移動をリアルタイムで撮像する撮像部とし
ては、ビデオカメラ１８に限らず、２次元の撮像デバイス、例えばＣＩＳを用いて構成し
ても良い。
【００３１】
　上記構成の挿入部の挿入長計測部１５Ｂは、内視鏡挿入部４Ａの押し引きに伴い、ビデ
オカメラ１８によって移動するマーカ４ａをリアルタイムで撮影する。そして、画像処理
部１９は、ビデオカメラ１８からの撮像信号に対しリアルタイムで画像処理を行い、画面
上（表示装置１１の表示画面上）でのマーカ４ａの移動量を算出してこの算出結果をもと
に挿入部の挿入長を求める。
【００３２】
　次に、挿入部のひねり角度計測部１５Ｃの構成例について説明する。 
　挿入部のひねり角度計測部１５Ｃは、例えば図５（Ａ）に示すように、気管支内に挿通
させる内視鏡挿入部４Ａの周面に接触するように配され、内視鏡挿入部４Ａの回転方向に
回転自在な一対のローラ１６Ａと、このローラ１６Ａの回転量を計測する計測部としての
ポテンショメータ１７Ａとで構成されている。なお、ローラ１６Ａの回転量を計測する計
測部としては、上記同様ポテンショメータ１７Ａに限らず、ローラ１６Ａの回転角度を計
測可能な他の角度計測デバイスを用いて構成しても良い。
【００３３】
　上記構成の挿入部のひねり角度計測部１５Ｃは、内視鏡挿入部４Ａの押し引きに伴い内
視鏡挿入部４Ａ自体がひねられたりすると、一対のローラ１６Ａが回転すると同時に、こ
の回転と連動してポテンショメータ１７Ａが回転する。このことにより、挿入部のひねり
角度計測部１５Ｃは、ローラ回転量に基づくポテンショメータ回転量が計測されてこの計
測結果を電気信号に変換して挿入動作量処理装置１２に出力する。そして、この挿入動作
量処理装置１２は、計測結果に基づき挿入部のひねり角度を求める。この場合、挿入部の
ひねり角度は、下記に示す（式２）により求めることができる。 
　挿入部のひねり角度＝ｈ（所定の変換係数）×ポテンショメータ回転量…（式２）
　次に、他の変形例を示す。図５（Ｂ）に示すように挿入部の挿入長計測部１５Ｂと同様
に、内視鏡挿入部４Ａの周面上に該内視鏡挿入部４Ａの挿入方向と同じ方向に等間隔で設
けられたマーカ４ｂの移動をリアルタイムで撮像する１台又は複数のビデオカメラ１８Ａ
、このビデオカメラ１８Ａからの撮像信号に対しリアルタイムで画像処理を行い、画面上
（表示装置１１の表示画面上）でのマーカ４ｂの移動量を算出する画像処理部（図示はし
ないが図４（Ｂ）の構成と略同様）１９とで構成されている。なお、本例においても、マ
ーカ４ｂの移動をリアルタイムで撮像する撮像部としては、図４（Ｂ）に示す構成と同様
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にビデオカメラ１８Ａに限らず、２次元の撮像デバイス、例えばＣＩＳを用いて構成して
も良い。
【００３４】
　上記構成の挿入部のひねり角度計測部１５Ｃは、内視鏡挿入部４Ａの押し引きに伴い内
視鏡挿入部４Ａ自体がひねられると、ビデオカメラ１８Ａによって移動したマーカ４ｂの
移動量を撮像し、このビデオカメラ１８Ａからの撮像信号に対しリアルタイムで画像処理
を行い、画面上（表示装置１１の表示画面上）でのマーカ４ｂの移動量を算出してこの算
出結果をもとに挿入部のひねり角度を求める。
【００３５】
　次に、第１実施例の内視鏡システム、内視鏡装置１の動作について図６（Ａ）ないし図
８を参照して説明する。 
　いま、本実施例の内視鏡システム、内視鏡装置１を用いて術者が気管支等の診断を行う
ものとする。挿入動作量処理装置１２の図示しない制御部は、図８に示す内視鏡挿入動作
プログラムの処理ルーチンを起動する。すなわち、ステップＳ１の処理にて挿入動作量処
理装置１２内の記憶部２Ａに記憶される記憶情報（基準となる挿入動作情報とこの動作時
における挿入部先端位置の内視鏡画像）を読出し、処理をステップＳ２に移行する。
【００３６】
　ステップＳ２の処理において、前記制御部は、挿入部の挿入長をもとにして記憶データ
の並び替えを行う。例えばこの処理により得られた記憶データの一例が図６（Ａ）、図６
（Ｂ）に示されている。
【００３７】
　図６（Ａ）は、縦軸に示す湾曲部のアングル角度が横軸に示す挿入部の挿入長に応じて
どれくらいの角度になっているのかを示す挿入動作情報である。また、図６（Ｂ）は、縦
軸に示す挿入部のひねり角度が横軸に示す挿入部の挿入長に対してどれくらいの角度にな
っているのかを示す挿入動作情報である。また、基準となる挿入動作情報に関連付けて記
憶されている内視鏡画像、コメント情報の場合についても同様に、必要に応じて挿入部の
挿入長をもとにして並び替えを行い、例えば図６Ｃに示すように、横軸の挿入部の挿入長
に応じて文章Ａ、画像Ｂ表示、音声Ｃ再生（発声）等を実行するための挿入動作指示デー
タが作成される。
【００３８】
　なお、この場合、各挿入動作指示データは、各に示す式（３），（４）に示すように挿
入部の挿入長の関数で算出される。 
　湾曲部アングル角度＝ｆ（挿入部の挿入長）…（式３）　
　挿入部のひねり角度＝ｇ（挿入部の挿入長）…（式４）
　なお、内視鏡画像及び指示コメント情報（文章，音声，画像）も、同様の挿入部挿入長
の関数で算出される。
【００３９】
　そして、前記制御部は、続くステップＳ３に処理を移行し、該処理にて現在術者が操作
している挿入部の挿入長を、挿入部の挿入長計測部１５Ｂに用いてリアルタイムで計測し
、処理をステップＳ４に移行する。
【００４０】
　ステップＳ４の処理において、制御部は、上記ステップＳ２の処理にて用意された関係
式（式３，式４）を用い、ステップＳ３にて計測された挿入部の挿入長を入力し、湾曲部
のアングル角度、挿入部のひねり角度、挿入動作情報に関連付けられた内視鏡画像及び表
示すべき指示コメント情報を求め、処理をステップＳ５に移行する。
【００４１】
　前記制御部は、ステップＳ５の処理により、ステップＳ４で求めたデータを、告知部１
０としての表示装置１１（図３参照）に出力し表示させる。 
　その後、処理をステップＳ３に戻し、該ステップＳ３ないしステップＳ５による処理ル
ーチンを周期的に実行させ、術者に挿入動作の指示を与える。 
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　上記ステップＳ５の処理により、表示装置１１に提示された表示例が図７（Ａ）～図７
（Ｃ）に示されている。
【００４２】
　挿入部の挿入動作量処理装置１２の制御部は、例えば図７（Ａ）に示すように、表示装
置１１の画面上に、少なくとも３つの多画面表示を行うことにより、術者に挿入動作の指
示を告知する。すなわち、表示装置１１の画面上部に２つの画面１１Ａ、１１Ｂ、画面下
部には１つの画面１１Ｃをそれぞれ多画面表示し、画面１１Ａには気管支内視鏡の内視鏡
挿入部４Ａにより得られた内視鏡画像（ライブ画像）を表示し、もう一方の画面１１Ｂに
は被検体に挿入した挿入部の挿入長に応じた、ＣＴ画像データに基づき気管支内部の仮想
の内視鏡画像（ＶＢＳ画像）を表示する。同時に、画面下部の画面１１Ｃには、文字によ
り挿入動作の指示がガイダンス表示され、またこの文字はスピーカ１１Ｄを介して音声と
して再生される。すなわち、挿入部の挿入長を基準にして、術者に対してライブ画像及び
ＶＢＳ画像を見せながら文字や音声によって湾曲部のアングル角や挿入部のひねり角度等
を指示する。
【００４３】
　なお、指示コメント情報があり、或いはコメント情報が図１に示す編集部８により追加
された場合には、例えば図６Ｃに示すように挿入部の挿入長を基準にして、コメント情報
（文章，音声，画像）を表示装置１１の画面上の対応する画面に表示したり、スピーカ１
１Ｄにより再生して提示する。 
　図７（Ａ）に示す例において、画面１１Ｂに表示される仮想の内視鏡画像に代えて、基
準となる挿入動作情報に関連付けて記憶した挿入部の挿入長に基づく内視鏡画像を表示す
るようにもされる。
【００４４】
　さらに、図７（Ａ）に示す例において、図７（Ｃ）に示す如く画面１１Ｂには、湾曲部
のアングルの現在角度を示す表示バー２１ａ及び記憶されている基準となる挿入動作情報
としての動作指示角度を示す表示バー２１ｂを表示した湾曲部アングル表示部２０ｂと、
挿入部のひねり角度の現在角度を示す表示バー２２ａ及び記憶されている基準挿入動作指
示角度を示す表示バー２２ｂを表示した挿入部のひねり角度表示部２０ｃと、基準となる
挿入動作情報に関連付けられた当該挿入動作における挿入部先端部位置の内視鏡画像を表
示した表示部２０ａとを、同時に表示して術者に提示するようにしても良いものである。
【００４５】
　また、第１実施例では、図７（Ｂ）に示すように、ライブ画像を表示する画面１１Ａ内
に、基準となる挿入動作情報に関連付けて記憶した同じ挿入部長に基づく内視鏡画像を子
画面１１ａに表示しても良く、これにより、さらに詳細な挿入動作の指示を提示すること
ができる。従って、内視鏡装置１Ａは、確実に気管支内視鏡１４の挿入部の挿入を行うこ
とができる。
【００４６】
　さらに、他の挿入動作指示の表示例として、図７（Ｃ）に示すように、子画面１１ａ内
に、湾曲部のアングルの現在角度を示す表示バー２１ａ及び記憶されている基準となる挿
入動作情報としての動作指示角度を示す表示バー２１ｂを表示した湾曲部アングル表示部
２０ｂと、挿入部のひねり角度の現在角度を示す表示バー２２ａ及び記憶されている基準
挿入動作指示角度を示す表示バー２２ｂを表示した挿入部のひねり角度表示部２０ｃと、
基準となる挿入動作情報に関連付けられた当該挿入動作における挿入部先端部位置の内視
鏡画像を表示した表示部２０ａとを、同時に表示して術者に提示するようにしても良い。
なお、この場合、挿入動作指示角度は、図７（Ｄ）に示すように現在の挿入部の挿入長に
対して表される。そして、現在角度と挿入動作指示角度とがあまりにも違い過ぎる場合に
は、警告を示す文字や音声を表示装置１１に表示或いは再生するように制御しても良い。
【００４７】
　このように、第１実施例によれば、基準となる挿入部の挿入動作情報に基づく挿入動作
の指示を提示可能な構成とすることにより、内視鏡を目的部位に確実に且つ短時間で挿入
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することが可能となる。
【実施例２】
【００４８】
　図９ないし図１２は、本発明に係る内視鏡システム、内視鏡装置の第２実施例に係わり
、図９は第２実施例の内視鏡システム、内視鏡装置の概略構成を示すブロック図、図１０
は第２実施例における自動挿入動作部の構成例を示す構成図、図１１は図９の記憶部に記
憶された基準となる挿入動作情報を示す説明図であり、図１１（Ａ）は時間に対する湾曲
部のアングル角度を示すグラフ、図１１（Ｂ）は時間に対する内視鏡挿入部の挿入長を示
すグラフ、図１１（Ｃ）は、時間に対する内視鏡挿入部のひねり角度を示すグラフ、図１
２は図１０の自動挿入動作部の具体的な構成例を示すブロック図である。なお、図９ない
し図１２は、第１実施例の内視鏡装置１と同様な構成要素については同一の符号を付して
説明を省略し、異なる部分のみを説明する。
【００４９】
　第２実施例の内視鏡システム、内視鏡装置は、上記第１実施例の告知部１０による挿入
動作指示及びこれに基づく挿入動作を自動的に行うように制御する自動挿入動作部２３を
設けて構成したことが特徴であり、その他の構成は第１実施例の内視鏡装置１と略同様の
構成である。
【００５０】
　図９に示すように、第２実施例の内視鏡装置（システム）１Ｂでは、自動挿入動作部２
３が、解析部９と周辺機器３及び気管支内視鏡１４との間に配されている。この自動挿入
動作部２３は、上記第１実施例の告知部１０と同様の処理内容を行うとともに、解析部９
からの解析結果に基づき気管支内視鏡１４及びその他の周辺機器３の各種動作を自動的に
制御する。
【００５１】
　すなわち、自動挿入動作部２３は、解析結果に基づき、気管支内視鏡１４の挿入部の挿
入動作を自動的に行うように制御するものである。気管支内視鏡１４の挿入部挿入動作と
しては、上記第１実施例と略同様に湾曲部のアングル動作、挿入部のひねり動作、挿入部
の挿入動作、挿入部の先端固定・解除動作及び挿入部の保持部固定・解除動作等がある。
 
　なお、この場合、上記第１実施例と同様に、自動的に挿入動作されている気管支内視鏡
１４の挿入動作状況を表示装置１１に表示するようにしても良い。
【００５２】
　次に、気管支内視鏡１４の自動挿入動作のための構成を図１０に示す。この自動挿入装
置は、自動挿入動作部２３によって制御される、気管支内視鏡１４の挿入部の挿入動作を
行うための複数の駆動部が設けられている。 
　前記複数の駆動部は、湾曲部のアングル調節用モータ２４Ａ、挿入部の挿入長調節用モ
ータ２５Ａ及び挿入部のひねり角度調節用モータ２６Ａなどの各種モータで構成されてい
る。
【００５３】
　アングル調節用モータ２４Ａは、気管支内視鏡１４の湾曲部のアングル角度計測部２４
Ｂと一体的に構成されているとともに、その回転軸が気管支内視鏡１４の湾曲部アングル
角度調節機構(図示せず）に連結されて回動力を伝えることにより、内視鏡挿入部４Ａの
湾曲部のアングル動作を行うことが可能となっている。湾曲部のアングル角度計測部２４
Ｂは、常時湾曲部のアングル角度を検出し、検出結果を自動挿入動作部２３に出力するよ
うになっている。
【００５４】
　挿入部の挿入長調節用モータ２５Ａは、気管支内に挿通させる内視鏡挿入部４Ａの周面
に接触するように配され、内視鏡挿入部４Ａの移動方向に回転する一対のローラと直結さ
れ、ローラに駆動力を与えるようになっている。また、この挿入部の挿入長調節用モータ
２５Ａの回転量を計測する挿入部の挿入長計測部２５Ｂが近傍に設けられており、常時、
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計測結果を自動挿入動作部２３に出力するようになっている。
【００５５】
　挿入部のひねり角度調節用モータ２６Ａは、気管支内に挿通させる内視鏡挿入部４Ａの
周面に接触するように配されている。そして、挿入部のひねり角度調節用モータ２６Ａは
、内視鏡挿入部４Ａの回転方向（ひねり方向）に回転する一対のローラと直結され、ロー
ラに駆動力を与えるようになっている。また、この挿入部のひねり角度調節用モータ２６
Ａの回転量を計測する挿入部のひねり角度計測部２６Ｂが近傍に設けられており、常時計
測結果を自動挿入動作部２３に出力するようになっている。
【００５６】
　自動挿入動作部２３は、湾曲部のアングル角度計測部２４Ｂ、挿入部の挿入長計測部２
５Ｂ、挿入部のひねり角度計測部２６Ｂからの計測結果から気管支内視鏡１４の現在の湾
曲部のアングル角度、挿入部の挿入長及び挿入部のひねり角度を認識し、内視鏡挿入部４
Ａの挿入状態が記憶部２Ａから読出される基準となる挿入動作情報に基づく挿入動作状態
となるように、湾曲部のアングル調節用モータ２４Ａ、挿入部の挿入長調節用モータ２５
Ａ及び挿入部のひねり角度調節用モータ２６Ａの回転駆動を制御する。
【００５７】
　すなわち、この実施例では、記憶部２Ａから読出される基準となる挿入動作情報の一例
が図１１（Ａ）、図１１（Ｂ）、図１１（Ｃ）に示されているが、自動挿入動作部２３は
、気管支内視鏡１４の挿入部の挿入動作状態が、図１１（Ａ）～図１１（Ｃ）に示す動作
情報と略と一致するように湾曲部のアングル調節用モータ２４Ａ、挿入部の挿入長調節用
モータ２５Ａ及び挿入部のひねり角度調節用モータ２６Ａの回転駆動を制御するものであ
る。
【００５８】
　図１２に上記自動挿入動作部２３の構成が示されている。
　図１２に示すように、自動挿入動作部２３は、気管支内視鏡１４の各種駆動制御及び記
憶部２Ａの読出し制御等を行う制御部としてのＣＰＵ２３ａと、記憶部２Ａからの基準と
なる挿入動作情報を取り込む入力インターフェイス（以下、Ｉ／Ｆと称す）２３ｂと、取
り込んだ挿入動作情報等の動作情報や自動挿入動作をするのに必要なプログラム等を記憶
するためのＲＯＭ２３ｃと、気管支内視鏡１４の挿入部の挿入に関する計測結果と、基準
となる挿入動作情報とを比較演算処理するための作業領域として一時的に記憶するＲＡＭ
２３ｄと、湾曲部のアングル調節用モータ２４Ａを駆動制御する駆動信号を増幅して出力
する第１のアンプ２３ｅと、挿入部のアングル角度計測部２４Ｂからの計測結果を取り込
むためのＩ／Ｆ２３ｈと、挿入部の挿入長調節用モータ２５Ａを駆動制御する駆動信号を
増幅して出力する第２のアンプ２３ｆと、挿入部の挿入長計測部２５Ｂからの計測結果を
取り込むためのＩ／Ｆ２３ｉと、挿入部のひねり角度調節用モータ２６Ａを駆動制御する
駆動信号を増幅して出力する第３のアンプ２３ｇと、挿入部のひねり角度計測部２６Ｂか
らの計測結果を取り込むためのＩ／Ｆ２３ｊとを備えている。
【００５９】
　第２実施例の内視鏡装置（システム）１Ｂにおいては、自動挿入動作部２３により、湾
曲部のアングル角度計測部２４Ｂ、挿入部の挿入長計測部２５Ｂ、挿入部のひねり角度計
測部２６Ｂからの計測結果から気管支内視鏡１４の現在の湾曲部のアングル角度、挿入部
の挿入長及び挿入部のひねり角度を認識すると同時に、内視鏡挿入部４Ａの挿入状態が記
憶部２Ａから読出される基準となる挿入動作情報に基づく挿入動作状態となるように、湾
曲部のアングル調節用モータ２４Ａ、挿入部の挿入長調節用モータ２５Ａ及び挿入部のひ
ねり角度調節用モータ２６Ａの回転駆動を制御する。これにより、第２実施例の内視鏡装
置（システム）１Ｂは、基準となる挿入動作情報に基づく気管支内視鏡１４における挿入
部の挿入動作を自動的に行うことができる。
【００６０】
　なお、第２実施例においては、自動挿入動作部２３により気管支内視鏡１４の挿入部挿
入動作を自動的に行うことについて説明したが、例えば自動モードと手動モードとで切り
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換え可能な構成とし、手動が必要な場合には手動モードに切り換えて第１実施例と同様に
操作指示を術者に提示するように構成しても良い。 
　従って、第２実施例によれば、気管支内視鏡１４の挿入部の挿入動作を、基準となる挿
入動作情報に基づいて自動的に行うことができるので、術者の技量に拘わらず、より確実
に且つ短時間で内視鏡を目的部位に挿入することができる。
【００６１】
　ところで、この実施例では、基準となる挿入動作情報を、内視鏡手術における術者によ
る気管支内視鏡１４の挿入部の挿入動作に反映させることにより、挿入部の挿入動作を確
実且つ短時間に行うことが可能であるが、この基準となる挿入動作情報を訓練用の内視鏡
装置を用いて術者に体験させることで、基準となる挿入動作情報を有効に活用することが
できる。このような実施例を次に示す。
【実施例３】
【００６２】
　図１３ないし図１５は、本発明に係る内視鏡システム、内視鏡装置の第３実施例に係わ
り、図１３は第３実施例の内視鏡システム、内視鏡装置の概略構成を示すブロック図、図
１４は第３実施例の内視鏡システム、内視鏡装置を示す構成図、図１５は図１４の仮想画
像表示装置の画面表示例を示す図である。なお、図１３ないし図１５は、第１実施例の内
視鏡装置１と同様な構成要素については同一の符号を付して説明を省略し、異なる部分の
みを説明する。
【００６３】
　第３実施例の内視鏡装置（システム）１Ｃは、第１実施例の気管支内視鏡１４に代えて
、略同様の構成を備えた訓練用の気管支内視鏡を有する訓練用内視鏡部３１を構成し、ま
た内視鏡映像出力部６に代えて仮想内視鏡画像データを出力する仮想内視鏡画像データ出
力部６Ａを設け、さらに、編集部８及び解析部９と略同様の処理が可能な編集分析部３２
とを設けて構成している。その他の構成については、第１実施例と略同様である。
【００６４】
　図１３に示すように、第３実施例の内視鏡装置（システム）１Ｃにおいて、処理装置２
の記憶部２Ａには、基準となる挿入動作情報及び仮想内視鏡画像データが記憶されている
。これらの記憶データは編集分析部３２によって上記第１実施例と同様に読出し或いは並
び替え、編集が可能である。
【００６５】
　訓練用内視鏡部３１は、周辺機器３及び内視鏡挿入部４Ａを有する気管支内視鏡を備え
て、第１実施例で示した気管支内視鏡１４と略同様に構成されたものである。訓練用内視
鏡部３１は、詳しくは図１４に示すように湾曲部のアングル計測部１５Ａ、挿入部の挿入
長計測部１５Ｂ及び挿入部のひねり角度計測部１５Ｃを有している。訓練用内視鏡部３１
は、これらの計測部１５Ａ、１５Ｂ、１５Ｃにより得られた挿入動作情報を編集分析部３
２に出力するようになっている。また、訓練用内視鏡の手元操作部近傍には、フリーズボ
タン１５Ｄが設けられている。このフリーズボタン１５Ｄを押下すると、そのとき表示さ
れていた仮想内視鏡画像をスナップショットとして表示するようになっている。
【００６６】
　仮想内視鏡画像データ出力部６Ａは、ＣＴ画像データに基づき気管支内部の仮想の内視
鏡画像（ＶＢＳ画像）を生成し、編集分析部３２に出力する。 
　仮想画像表示装置３３は、第１実施例で使用した表示装置１１と略同様に構成されたも
のである。この仮想画像表示装置３３は、少なくとも３つの多画面表示を行うことで、訓
練用内視鏡部３１の挿入動作による仮想内視鏡画像を表示するようになっている。
【００６７】
　編集分析部３２は、訓練用内視鏡部３１を用いた術者による挿入部計測結果から挿入動
作情報を求め、得られた挿入動作情報及び仮想内視鏡画像と、記憶部２Ａに記憶された記
憶情報（基準となる挿入動作情報、内視鏡画像）と逐次比較、分析を行い、挿入動作状況
を監視すると同時に、比較結果を仮想画像表示装置３３に出力して表示させるようになっ
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ている。
【００６８】
　この場合、編集分析部３２は、例えば図７（Ａ）に示すように、仮想画像表示装置３３
の画面上部に２つの画面３３Ａ，３３Ｂ、画面下部には１つの画面３３Ｃをそれぞれ多画
面表示している。この画面３３Ａには、訓練用内視鏡部３１の各挿入動作計測結果を基に
仮想内視鏡画像データ出力部６Ａからの仮想内視鏡画像（ＶＢＳ画像）を表示し、もう一
方の画面３３Ｂには訓練用内視鏡部３１のフリーズボタン１５Ｄが押下されたときに表示
されていた仮想内視鏡画像（ＶＢＳ画像）のスナップショットを表示する。同時に、画面
下部の画面３３Ｃには、過去のスナップショット（ＶＢＳ画像）３４が挿入部挿入長の短
い方から順に図中左から右へと一覧表示される（図１５参照）。
【００６９】
　また、この画面３３Ｃによるスナップショットの一覧表示情報は、編集分析部３２によ
る制御により、処理装置２の記憶部２Ａに記憶されるとともに、上記第１実施例と同様に
告知部１０としての仮想画像表示装置３３に表示がなされることにより、訓練用内視鏡部
３１を挿入操作している術者に動作指示を提示することが可能である。 
　その他の構成、及び作用については上記第１実施例と同様である。　
　従って、第３実施例によれば、基準となる挿入動作情報を訓練用内視鏡装置を用いて訓
練を受ける術者に体験させることで、基準となる挿入動作情報、手順を有効に活用するこ
とができ、例えば教育用システムとして利用すれば術者の挿入技量などの向上に大きく寄
与することができる。
【００７０】
　なお、第３実施例の内視鏡装置（システム）１Ｃにおいて、上記第２実施例と同様に、
編集分析部３２が基準となる挿入動作情報に基づき訓練用内視鏡部３１を自動的に操作す
ることで、訓練用内視鏡部３１を操作している術者に基準となる挿入動作情報、手順と同
様の挿入手法を体験するように構成してもよい。 
　また、第１ないし第３実施例において、ライブ画像の他にＶＢＳ画像を表示しながら基
準となる挿入動作情報に応じた挿入動作指示を与えるように説明したが、これに限定され
ることはなく、ライブ画像のみを表示しながら挿入動作指示を提示するように構成しても
良いことは勿論である。
【実施例４】
【００７１】
　図１６は、本発明に係る内視鏡システム、内視鏡装置の第４実施例に係わり、図１６は
第４実施例の医療用処置システムを示す構成図である。 
　前記第１～３実施例は内視鏡の挿入部について適用した例を示したが、第４実施例は、
細長な挿入部を有する医療用処置具として、例えば血管治療用カテーテルの挿入に関して
の適用例である。
【００７２】
　図１６に示す第４実施例の医療用処置システムは、第１実施例の挿入動作情報収集部の
代わりに挿入位置情報収集部とし、また血管治療用カテーテル（以下、単にカテーテル）
５１の挿入に関する実施例であるので内視鏡映像出力部が省略されている。
【００７３】
　この実施例では、血管治療用カテーテル（以下、単にカテーテル）５１の挿入位置を検
出するカテーテル挿入長計測部５２が設けられており、この計測部５２により検出された
カテーテル先端部の位置情報が図示しない前記挿入位置情報収集部に出力されるようにな
っている。上記カテーテル挿入長計測部５２は、例えば体表面に取り付けられる装置本体
５３の内部空間部に配設されている。この装置本体５３には、その先端側部と基端側部と
の２箇所に上記カテーテル５１が挿通可能な開口部５５ａ，５５ｂを形成している。
【００７４】
　前記装置本体５３内には、前記カテーテル５１を案内するガイドホイール６２と、この
カテーテルを繰り出し或いは引き戻すための一対の第１挟持ホイール６１及び第２挟持ホ
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イール６４とを配置している。前記第２挟持ホイール６４には、ギア６３を同軸に軸着し
、このギア６３は前記カテーテル５１を狭持押圧した状態でこのカテーテル５１の進退に
応じて回転するようになっている。前記ギア６３は、ウォームギア６５に噛合し、このウ
ォームギア６５の回動軸６６にエンコーダ６７を配置してカテーテル挿入長計測部５２を
構成している。
【００７５】
　前記エンコーダ６７には、信号線６７ａが延出しており、この信号線６７ａを介してエ
ンコーダ６７からの信号が上記第１実施例で説明した挿入動作量処理装置１２とほぼ同様
な構成の図示しないカテーテル挿入位置処理装置に入力され、血管６８内部におけるカテ
ーテル５１の挿入長、位置が算出されるようになっている。
【００７６】
　このように構成されているカテーテル挿入長計測部５２の作用を説明する。 
　カテーテル５１は、装置本体５３の先端部に形成されている開口部５５ａを通して装置
本体５３の外部に導き出された後、基端部に形成されている開口部５５ｂを介して再び装
置本体５３の内部空間部に導入されている。このカテーテル５１は、第１挟持ホイール６
１と第２挟持ホイール６４との間に挿通されて所定の力によって繰り出され、或いは引き
戻されるようになっている。この実施例では、カテーテル５１の挿入量に応じて第２挟持
ホイール６４が回転し、この第２挟持ホイール６４の回転により歯車部６３が回転するこ
とで、この歯車部６３に噛合したウォームギア６５が回転し、エンコーダ６７により回転
量が電気信号に変換されて、挿入長情報が前記カテーテル挿入位置処理装置に出力される
。
【００７７】
　前記カテーテル挿入位置処理装置は、エンコーダ６７からの信号に基づき、血管６８内
部におけるカテーテル５１の挿入長を算出し、この算出した挿入長に応じて上記第１実施
例とほぼ同様な処理を行い、挿入位置情報に関連付けられた表示或いは告知すべき指示コ
メント情報を告知部としての表示装置に出力し表示し或いは告知させるようになっている
。
【００７８】
　前記構成及び作用により、第１～３実施例で説明した内視鏡挿入部に適用した場合とほ
ぼ同様に、細長な挿入部を有する医療用処置具である血管治療用カテーテル５１に本発明
が適用できる。 
　なお、第４実施例では、医療用処置具として血管治療用カテーテル５１について説明し
たが、これに限定されずに、例えば内視鏡の処置具挿通用チャンネルに挿入される鉗子等
の内視鏡用処置具に関しても当然適用することが可能である。 
　なお、本発明は、以上述べた実施例のみに限定されるものではなく、発明の要旨を逸脱
しない範囲で種々変形実施可能である。
【００７９】
［付記］
付記１．被検体内に挿入するための細長な挿入部を有する医療用処置システムにおいて、
　前記挿入部の先端部と前記被検体との相対的な位置関係を検出する位置関係検出部と、
　所定の情報を入力可能な情報入力部と、
　前記位置関係検出部により検出された位置情報と前記所定の情報とを関連付けて記憶す
る記憶部と、
　を備えたことを特徴とする医療用処置システム。
【００８０】
付記２．被検体内に挿入するための挿入部を有する内視鏡システムにおいて、
　前記挿入部の先端部と前記被検体との相対的な位置関係を検出する位置関係検出部と、
　所定の情報を入力可能な情報入力部と、
　前記位置関係検出部により検出された位置情報と前記所定の情報とを関連付けて記憶す
る記憶部と、
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　を備えたことを特徴とする内視鏡システム。
【００８１】
付記３．付記２に記載の内視鏡システムにおいて、
　前記位置関係検出部は、前記内視鏡の挿入部の被検体に対する挿入長を検出する挿入長
検出部であることを特徴とする。 
付記４．付記３に記載の内視鏡システムにおいて、
　前記位置関係検出部は、さらに前記内視鏡の湾曲部の湾曲角を検出する湾曲角検出部と
、前記内視鏡の挿入部のひねり角度を検出するひねり角度検出部と、の少なくとも一つを
備えていることを特徴とする。
【００８２】
付記５．付記２に記載の内視鏡システムにおいて、
　前記所定の情報は、内視鏡により撮像した被検体内の内視鏡画像情報、文字情報、前記
被検体の３次元データに基づいて生成された仮想内視鏡画像、挿入動作情報、の少なくと
も一つであることを特徴とする。
【００８３】
付記６．内視鏡挿入部を被検体内に挿入するための内視鏡挿入動作プログラムにおいて、
　前記挿入部の先端部と前記被検体との相対的な位置関係を検出する位置関係検出工程と
、
　所定の情報を入力する情報入力工程と、
　前記位置関係検出工程で検出された位置情報と前記情報入力工程で入力された所定の情
報とを関連づけて記憶する記憶工程と、
　を有することを特徴とする内視鏡挿入動作プログラム。
【００８４】
付記７．付記６に記載の内視鏡挿入動作プログラムにおいて、
　前記位置関係検出工程は、前記内視鏡の挿入部の被検体に対する挿入長を検出する挿入
長検出工程であることを特徴とする。 
付記８．付記７に記載の内視鏡挿入動作プログラムにおいて、
　前記位置関係検出工程は、さらに前記内視鏡の湾曲部の湾曲角を検出する湾曲角検出工
程と、前記内視鏡の挿入部のひねり角度を検出するひねり角度検出工程と、の少なくとも
一つを備えていることを特徴とする。
【００８５】
付記９．付記６に記載の内視鏡挿入動作プログラムにおいて、
　前記所定の情報は、内視鏡により撮像した被検体内の画像情報、文字情報、前記被検体
の３次元データに基づいて生成された仮想画像、挿入動作情報、の少なくとも一つである
ことを特徴とする。 
付記１０．被検体部に挿入するための挿入部を有する内視鏡システムにおいて、
　前記挿入部の先端部と前記被検体との相対的な位置関係の情報に対して所定の情報を予
め関連づけて記憶した記憶部と、
　前記被検体と前記挿入部の先端部との相対的な位置関係を検出する位置関係検出部と、
　前記位置関係検出部により検出された位置関係情報と関連付けた所定の情報を前記記憶
部から出力する情報出力部と、
　を備えたことを特徴とする内視鏡システム。
【００８６】
付記１１．付記１０に記載の内視鏡システムにおいて、
　前記情報出力部から出力された所定の情報に基づいて前記挿入部を前記被検体内に挿入
させるための動作を行う駆動部を有することを特徴とする。 
付記１２．付記１０に記載の内視鏡システムにおいて、
　前記所定の情報は、内視鏡により撮像した被検体内の画像情報、文字情報、前記被検体
の３次元データに基づいて生成された仮想画像、挿入動作情報、の少なくとも一つである
ことを特徴とする。
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【００８７】
付記１３．内視鏡挿入部を被検体内に挿入するための内視鏡挿入動作プログラムにおいて
、
　前記挿入部の先端部と前記被検体との相対的な位置関係を検出する位置関係検出工程と
、
　前記挿入部の先端部と前記被検体との相対的な位置関係に対して所定の情報を予め関連
づけて記憶した記憶部から、前記位置関係検出工程で検出された位置情報に対応する所定
の情報を出力する情報出力工程と、
　を有することを特徴とする内視鏡挿入動作プログラム。
【００８８】
付記１４．付記１３に記載の内視鏡挿入動作プログラムにおいて、
　前記位置関係検出工程は、前記内視鏡の挿入部の被検体に対する挿入長を検出する挿入
長検出工程であることを特徴とする。 
付記１５．付記１４に記載の内視鏡挿入動作プログラムにおいて、
　前記位置関係検出工程は、さらに前記内視鏡の湾曲部の湾曲角を検出する湾曲角検出工
程と、前記内視鏡の挿入部のひねり角度を検出するひねり角度検出工程と、の少なくとも
一つを備えていることを特徴とする。 
付記１６．付記１３に記載の内視鏡挿入動作プログラムにおいて、
　前記所定の情報は、内視鏡により撮像した被検体内の画像情報、文字情報、前記被検体
の３次元データに基づいて生成された仮想画像、挿入動作情報の少なくとも一つであるこ
とを特徴とする。
【００８９】
付記１７．被検体内に挿入される内視鏡挿入部の挿入動作情報を検出する検出部と、
　前記検出部により検出された挿入動作情報を基準となる挿入動作情報とし、この基準と
なる挿入動作情報及びこの挿入動作時における前記内視鏡挿入部先端部位置の被検体を撮
像して得られた内視鏡画像とを関連付けて記憶する記憶部と、
　前記記憶部に記憶された基準となる挿入動作情報と、前記検出部から術中に得られる挿
入動作情報とを比較して内視鏡挿入部の挿入動作状況を監視する制御部と、
　を備えたことを特徴とする内視鏡装置。
【００９０】
付記１８．付記１７に記載の内視鏡装置において、
　前記挿入動作情報は、内視鏡挿入部の挿入長を計測する挿入長情報、前記挿入部の挿入
速度を計測する挿入速度計報、前記挿入部のひねり角度を計測するひねり角度情報、挿入
部の湾曲部のアングル角度を計測するアングル角度情報、の少なくとも一つであることを
特徴とする。 
付記１９．付記１７に記載の内視鏡装置において、
　前記記憶部は、挿入動作指示コメント情報を、記憶されている関連付けされた挿入動作
情報及び内視鏡画像情報の対応する部分に対し追記して記憶することを特徴とする。
【００９１】
付記２０．付記１７に記載の内視鏡装置において、
　前記制御部は、さらに前記基準となる挿入動作情報に関連付けて前記記憶部に記憶され
た当該挿入動作時における挿入部先端部位置の内視鏡画像と、術中における当該挿入動作
時の挿入部先端部位置の内視鏡画像とを、比較して内視鏡挿入動作状況を監視することを
特徴とする。 
付記２１．付記１７又は２０に記載の内視鏡装置において、
　前記制御装置による比較解析結果に基づき、挿入動作状況及び動作指示を告知する告知
部を有することを特徴とする。　
付記２２．付記１９に記載の内視鏡装置において、
　挿入動作情報を検出する検出部によって検出される挿入部の挿入長を基に、記憶部に追
記憶した挿入動作指示コメントを告知部から告知することを特徴とする。 
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付記２３．付記１７に記載の内視鏡装置において、
　前記制御部は、挿入部先端部から得られる内視鏡画像及び前記検出部から得られる挿入
動作情報と、前記記憶部から読み出された基準となる挿入動作情報及びこの動作情報に関
連付けられた内視鏡画像とを逐次比較し、解析を行ってその結果を告知部に出力して術者
の内視鏡挿入動作状況を監視すると共に、挿入動作に対する指示を与えることを特徴とす
る。
【００９２】
付記２４．内視鏡の挿入部を被検体内に挿入するための内視鏡挿入動作プログラムにおい
て、
　被検体内に挿入される内視鏡挿入部の挿入動作情報を検出する検出工程と、
　前記検出工程により検出された挿入動作情報を基準となる挿入動作情報とし、この基準
となる挿入動作情報及びこの挿入動作時における前記内視鏡挿入部先端部位置の被検体を
撮像して得られた内視鏡画像とを関連付けて記憶する記憶工程と、
　前記記憶工程で記憶された基準となる挿入動作情報と、前記検出工程で術中に得られる
挿入動作情報とを比較して内視鏡挿入部の挿入動作状況を監視する比較監視工程と、
　を備えたことを特徴とする内視鏡挿入動作プログラム。
【００９３】
付記２５．付記２４に記載の内視鏡挿入動作プログラムにおいて、
　記憶されている関連付けされた挿入動作情報及び内視鏡画像情報の対応する部分に対し
、挿入動作指示コメント情報を追記して記憶する追記録工程を有することを特徴とする。
 
付記２６．付記２５に記載の内視鏡挿入動作プログラムにおいて、
　前記挿入動作情報を検出する検出工程によって検出される挿入部の挿入長を基に、前記
追記録工程にて追記憶した挿入動作指示コメントを告知する工程を有することを特徴とす
る。
【００９４】
付記２７．被検体内に挿入される内視鏡挿入部の挿入動作情報として予め検出された情報
を基準となる挿入動作情報とし、この基準となる挿入動作情報及びこの挿入動作時におけ
る前記内視鏡挿入部先端部位置の被検体を撮像して得られた内視鏡画像とを関連付けて記
憶した記憶部と、
　前記被検体内に内視鏡挿入部を挿入するための挿入部挿入駆動部と、
　前記記憶部に記憶された基準となる挿入動作情報に基づいて前記挿入部挿入駆動部を動
作制御する制御部と、
　を備えたことを特徴とする内視鏡装置。 
付記２８．被検体内に挿入される内視鏡挿入部の挿入動作情報として予め検出された情報
を基準となる挿入動作情報とし、この基準となる挿入動作情報を記憶した記憶部と、
　訓練用内視鏡の挿入動作情報を検出する検出部と、
　前記記憶部に記憶されてた基準となる挿入動作情報と、前記検出部から得られる挿入動
作情報とを比較して挿入動作状況を監視する制御部と、
　を備えたことを特徴とする内視鏡装置。
【００９５】
付記２９．被検体内に挿入される内視鏡挿入部の挿入動作情報として予め検出された情報
を基準となる挿入動作情報とし、この基準となる挿入動作情報及びこの挿入動作時におけ
る前記内視鏡挿入部先端部位置の被検体を撮像して得られた内視鏡画像とを関連付けて記
憶した記憶部と、
　訓練用内視鏡の挿入動作情報を検出する検出部と、
　前記訓練用内視鏡の各挿入動作時おける前記訓練用内視鏡挿入部先端部の位置の仮想内
視鏡画像データを格納したデータ格納部と、
　前記記憶部に記憶されてた基準となる挿入動作情報及び前記データ格納部に記憶された
前記基準となる挿入動作情報に関連付けて前記記憶部に記憶された当該挿入動作時におけ
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る挿入部先端部位置の内視鏡画像と、前記検出部から得られる挿入動作情報及び当該訓練
用内視鏡の挿入動作時の挿入部先端部位置の仮想内視鏡像とを比較して挿入動作状況を監
視する制御部と、
　を備えたことを特徴とする内視鏡装置。　
【図面の簡単な説明】
【００９６】
【図１】本発明の各実施例に共通の内視鏡システム、内視鏡装置に設けられた主要構成部
の概略構成を示すブロック図である。
【図２】第１実施例の内視鏡システム、内視鏡装置の概略構成を示すブロック図である。
【図３】図２の内視鏡システム、内視鏡装置の具体的な構成例を示す構成図である。
【図４】内視鏡挿入部の挿入長計測部の具体的な構成例を示す構成図である。
【図５】内視鏡挿入部のひねり角度計測部の具体的な構成例を示す構成図である。
【図６】図１の記憶部に記憶された基準となる挿入動作情報を示す説明図である。
【図７】第１実施例における告知部の動作例を示す説明図である。
【図８】第１実施例の内視鏡システム、内視鏡装置の制御動作プログラムを示すフローチ
ャートである。
【図９】第２実施例の内視鏡システム、内視鏡装置の概略構成を示すブロック図である。
【図１０】第２実施例における自動挿入動作部の構成例を示す構成図である。
【図１１】図９の記憶部に記憶された基準となる挿入動作情報を示す説明図である。
【図１２】図１０の自動挿入動作部の具体的な構成例を示すブロック図である。
【図１３】第３実施例の内視鏡システム、内視鏡装置の概略構成を示すブロック図である
。
【図１４】第３実施例の内視鏡システム、内視鏡装置を示す構成図である。
【図１５】図１４の仮想画像表示装置の画面表示例を示す図である。
【図１６】第４実施例の医療用処置システムを示す構成図である。
【図１７】従来の気管支内視鏡が気管支内に挿入される際の様子を示す概略図である。
【図１８】従来の気管支内視鏡で得られた内視鏡画像を示す画像表示例である。
【符号の説明】
【００９７】
　１　内視鏡システム、内視鏡装置
　２　処理装置
　２Ａ　記憶部
　３　周辺機器
　４　内視鏡本体
　５　挿入動作情報収集部
　６　内視鏡映像出力部
　７　コメント入力部
　８　編集部
　９　解析部
　１０　告知部
　１１　表示装置
　１２　挿入動作量処理装置
　１３　内視鏡用ビデオプロセッサ
　１４　気管支内視鏡
　１４Ａ　マウスピース
　１４Ｂ　操作レバー
　１５Ａ　アングル計測部
　１５Ｂ　挿入長計測部
　１５Ｃ　ひねり角計測部
　１６，１６Ａ　ローラ
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　１７，１７Ａ　ポテンショメータ
　１８，１８Ａ　ビデオカメラ
　１９　画像処理部

　代理人　　弁理士　　伊藤　進
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摘要(译)

要解决的问题：提供一种内窥镜系统，其中内窥镜的插入部分可以在短
时间内牢固地插入到细胞内的目标位置，以及内窥镜插入动作程序。
ŽSOLUTION：内窥镜系统1配备有分析部分9和通知部分10.分析部分9连
接到插入动作信息收集部分5，内窥镜图像输出部分6和处理器2.实时插
入动作信息，内窥镜图像，插入作为存储信息参考的动作信息，以及与
动作信息相关的内窥镜图像被提供给分析部9.分析部9从插入动作信息收
集中实时收集插入动作信息和内窥镜图像。部分5和内窥镜图像输出部分
6由操作者通过支气管内窥镜操作。另一方面，所收集的插入动作信息和
内窥镜图像通过插入动作信息和内窥镜图像逐一进行比较和分析，所述
插入动作信息和内窥镜图像是存储在处理器2的存储器部分2A中的存储器
信息以作为相关参考。比较结果输出到通知部10，以监视操作者对内窥
镜插入部的插入动作。Ž
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