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(57)【要約】
　本発明は、カプセル型内視鏡に関する。本発明は、体
内に挿入されたカプセル型内視鏡の位置及び移動に関す
る情報を確認し、前記情報に基づいてカプセル型内視鏡
が位置する消化器官によってフレームレートを制御する
ことにより、１つのカプセル型内視鏡を用いて体内の全
ての消化器官を撮影できる。また、各消化器官における
移動速度によってフレームレートを制御することにより
、不要な電力消費を減らして限られたバッテリ容量を有
するカプセル型内視鏡の動作時間を短縮する。さらに、
各消化器官における移動速度による効果的な画像取得に
より、撮影される画像の量を減らすことができ、医者の
検診時間を短縮する。
【選択図】　図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　画像のフレームレートを制御できるカプセル型内視鏡であって、
　人間を含む動物の体内の画像を撮影するためのレンズと、
　前記レンズにより撮影された画像を符号化して信号を出力し、前記体内のカプセル型内
視鏡の位置に応じてフレームレートを制御する処理装置と、
　前記処理装置から受信した前記信号を送信する送信部と、
を含むことを特徴とするカプセル型内視鏡。
【請求項２】
　前記処理装置は、
　前記レンズにより撮影された画像を符号化して前記信号を出力する画像センサと、
　クロック発生器と、
　前記画像センサ及び前記クロック発生器に接続され、前記クロック発生器からのクロッ
クによって前記フレームレートを制御する制御装置と、
を含むことを特徴とする請求項１に記載のカプセル型内視鏡。
【請求項３】
　前記処理装置は、前記フレームレートを自ら制御するか、又は、外部制御信号によって
制御することを特徴とする請求項１に記載のカプセル型内視鏡。
【請求項４】
　前記処理装置は、前記カプセル型内視鏡が前記体内に位置してからの経過時間をカウン
トするタイマーを含み、
　前記処理装置は、前記タイマーを用いて前記体内における前記カプセル型内視鏡の位置
を予測することにより前記フレームレートを制御することを特徴とする請求項１に記載の
カプセル型内視鏡。
【請求項５】
　前記体内に関する情報を検出する１つ以上のセンサをさらに含むことを特徴とする請求
項１に記載のカプセル型内視鏡。
【請求項６】
　前記１つ以上のセンサは、前記体内における前記カプセル型内視鏡の速度又は角速度を
検出し、
　前記処理装置は、前記１つ以上のセンサから前記速度又は角速度を受信し、前記体内に
おける前記カプセル型内視鏡の位置を把握することにより、前記フレームレートを制御す
ることを特徴とする請求項５に記載のカプセル型内視鏡。
【請求項７】
　前記１つ以上のセンサは、前記体内における前記カプセル型内視鏡の前記速度又は角速
度を検出し、
　前記処理装置は、前記検出された速度又は角速度を前記画像と共に符号化して信号を出
力することを特徴とする請求項５に記載のカプセル型内視鏡。
【請求項８】
　前記処理装置は、前記検出された速度又は角速度を前記画像のフレームデータ単位のフ
レームヘッダに含めて符号化することを特徴とする請求項７に記載のカプセル型内視鏡。
【請求項９】
　前記フレームレートを制御するための制御信号を受信する受信部をさらに含むことを特
徴とする請求項１に記載のカプセル型内視鏡。
【請求項１０】
　前記送信部は、２つの送信電極間の電位差を利用して前記体内に前記信号を送信するこ
とを特徴とする請求項１に記載のカプセル型内視鏡。
【請求項１１】
　画像のフレームレートを制御できるカプセル型内視鏡であって、
　人間を含む動物の消化器官の内部の画像を撮影するためのレンズと、
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　前記レンズにより撮影された画像を符号化して信号を出力し、前記カプセル型内視鏡が
前記動物の内部に位置してからの経過時間を確認することにより前記カプセル型内視鏡が
前記動物の内部のどの消化器官に位置するかを把握するためにタイマーを駆動し、前記把
握された位置又は外部制御信号に応じて前記フレームレートを制御する処理装置と、
　前記処理装置から受信された画像信号を送信する送信部と、
　前記外部制御信号を受信する受信部と、
を含むことを特徴とするカプセル型内視鏡。
【請求項１２】
　体内に関する情報を検出する１つ以上のセンサをさらに含むことを特徴とする請求項１
１に記載のカプセル型内視鏡。
【請求項１３】
　前記１つ以上のセンサは、前記体内における前記カプセル型内視鏡の速度又は角速度を
検出し、
　前記処理装置は、前記検出された速度又は角速度を前記画像と共に符号化して信号を出
力することを特徴とする請求項１２に記載のカプセル型内視鏡。
【請求項１４】
　前記処理装置は、前記検出された速度又は角速度を前記画像のフレームデータ単位のフ
レームヘッダに含めて符号化することを特徴とする請求項１３に記載のカプセル型内視鏡
。
【請求項１５】
　前記送信部は、２つの送信電極間の電位差を利用して前記信号を前記体内に送信するこ
とを特徴とする請求項１１に記載のカプセル型内視鏡。
【請求項１６】
　フレームレートを制御できるカプセル型内視鏡であって、
　人間を含む動物の体内の画像を撮影するためのレンズと、
　前記レンズにより撮影された画像を符号化して信号を出力し、前記画像を撮影するフレ
ームレートを制御する処理装置と、
　前記処理装置から受信された信号を送信する送信部と、
を含むことを特徴とするカプセル型内視鏡。
【請求項１７】
　前記処理装置は、前記カプセル型内視鏡の移動量に応じて前記フレームレートを制御す
ることを特徴とする請求項１６に記載のカプセル型内視鏡。
【請求項１８】
　前記カプセル型内視鏡の移動量を検出する１つ以上のセンサをさらに含むことを特徴と
する請求項１７に記載のカプセル型内視鏡。
【請求項１９】
　前記移動量は、前記カプセル型内視鏡の速度、角速度、及び移動距離の少なくとも１つ
を示すことを特徴とする請求項１７に記載のカプセル型内視鏡。
【請求項２０】
　前記フレームレートを制御するための外部制御信号を受信して前記処理装置に提供する
受信部をさらに含むことを特徴とする請求項１６に記載のカプセル型内視鏡。
【請求項２１】
　診断システムであって、
　人間を含む動物の消化器官に位置し、前記消化器官の蠕動と共に移動しながら異なるフ
レームレートで前記消化器官の画像を撮影し、前記撮影された画像情報を符号化して信号
を出力するカプセル型内視鏡と、
　前記カプセル型内視鏡からの前記画像情報の信号を受信する受信装置と、
　前記受信装置から前記画像情報の信号を受信し、前記動物の消化器官の内部における前
記カプセル型内視鏡の位置を把握し、前記カプセル型内視鏡のフレームレートを制御する
ための信号を出力する信号処理部と、
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　前記信号処理部から前記制御信号を受信し、前記制御信号を前記カプセル型内視鏡に送
信する送信装置と、
を含むことを特徴とする診断システム。
【請求項２２】
　前記信号処理部は、前記受信装置から受信される前記信号の大きさを測定して前記カプ
セル型内視鏡の位置を把握することを特徴とする請求項２１に記載の診断システム。
【請求項２３】
　前記カプセル型内視鏡は、前記消化器官の内部における移動速度を測定し、前記測定さ
れた速度情報を前記画像と共に符号化して信号を出力し、
　前記信号処理部は、前記信号から前記移動速度に関する情報を抽出し、前記移動速度に
関する情報に基づいて前記カプセル型内視鏡の位置を把握することを特徴とする請求項２
１に記載の診断システム。
【請求項２４】
　前記移動速度に関する情報は、前記画像のフレームデータ単位のフレームヘッダ部分に
含まれることを特徴とする請求項２３に記載の診断システム。
【請求項２５】
　前記信号処理部は、前記画像と以前の画像との類似度を計算し、前記計算された類似度
によって前記カプセル型内視鏡の移動速度を把握し、前記把握された移動速度によって前
記カプセル型内視鏡の位置を検出することを特徴とする請求項２１に記載の診断システム
。
【請求項２６】
　カプセル型内視鏡のフレームレート制御方法であって、
　前記カプセル型内視鏡が人間を含む動物の体内に位置してからの経過時間を確認する段
階と、
　前記確認された時間が予め設定されている時間に該当する場合、フレームレートを制御
して撮影を行う段階と、
　フレームレートを制御するための外部制御信号が受信された場合、前記外部制御信号に
よって前記フレームレートを制御して撮影を行う段階と、
を含むことを特徴とする制御方法。
【請求項２７】
　カプセル型内視鏡のフレームレート制御方法であって、
　人間を含む動物の体内に位置する前記カプセル型内視鏡から信号を受信する段階と、
　前記動物の体内における前記カプセル型内視鏡の位置を把握する段階と、
　前記把握された位置に応じて前記カプセル型内視鏡のフレームレートを制御する段階と
、
を含むことを特徴とするフレームレート制御方法。
【請求項２８】
　前記位置の把握は、前記カプセル型内視鏡から受信される前記信号の大きさを測定する
ことにより行われることを特徴とする請求項２７に記載のフレームレート制御方法。
【請求項２９】
　前記位置の把握は、前記信号に含まれる前記カプセル型内視鏡の速度関連情報によって
前記カプセル型内視鏡の移動速度を検出することにより行われることを特徴とする請求項
２７に記載のフレームレート制御方法。
【請求項３０】
　前記位置の把握は、
　前記信号から画像情報を抽出する段階と、
　前記画像と以前の画像の類似度を計算する段階と、
　前記類似度によって前記カプセル型内視鏡の移動速度を把握する段階と、
　前記移動速度によって前記カプセル型内視鏡の位置を検出する段階と、
を含むことを特徴とする請求項２７に記載のフレームレート制御方法。
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【請求項３１】
　前記カプセル型内視鏡の現在のフレームレートを確認する段階と、
　前記現在のフレームレートを制御する必要があるか否かを判断する段階と、
をさらに含むことを特徴とする請求項２７に記載のフレームレート制御方法。
【請求項３２】
　前記フレームレートの把握は、前記信号のフレーム間の間隔を測定するか、１つのフレ
ームのサイズを測定することにより行われることを特徴とする請求項３１に記載のフレー
ムレート制御方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、内視鏡に関し、特に、画像のフレームレートを制御できるカプセル型内視鏡
に関する。
【背景技術】
【０００２】
　人体内の医療情報を収集するための様々な方法が開発されている。
【０００３】
　一般に、人体内の医療情報の１つである画像情報を収集するために採用される方法には
内視鏡が用いられる。前記内視鏡は、体内の画像を撮影した後、前記撮影された画像を導
線及び光ファイバなどの通信ケーブルを介して外部装置に伝送する。しかしながら、この
ようなケーブルが内視鏡に用いられる場合、前記内視鏡が体内に挿入された後も、前記ケ
ーブルが口の中（口腔）にそのまま残っているため、患者に激しい痛みを与えていた。さ
らに、撮影部位を調整するために前記ケーブルを操作するが、これにより、体内の臓器を
損傷するなどの様々な副作用が発生する。
【０００４】
　最近、このような問題を解決するためにイスラエルに拠点を置くギブン・イメージング
（Given Imaging）社では、「PillCam」という商品名のカプセル型内視鏡を開発した。こ
のカプセル型内視鏡は、錠剤のように患者が飲み込むだけで、内視鏡のカメラで撮影され
た人体内の消化器官の画像データを外部の受信装置に送信し、この画像データをモニタで
再現することができる。
【０００５】
　しかしながら、前記ギブン・イメージング社が開発した前記カプセル型内視鏡は、一定
のフレームレートで画像を撮影する。体内の摂取物の移動速度は、体内の各消化器官の特
性に依存する。従って、全ての消化器官を１つのカプセル型内視鏡のみで撮影することは
できなかった。
【０００６】
　すなわち、摂取物の移動速度が速く、摂取物の動きが多い食道のような消化器官におい
ては、画像情報を逃さず取得するために、高速のフレームレートが必要であり、摂取物の
移動速度が遅く、摂取物の動きが少ない小腸のような消化器官においては、効率的に画像
情報を取得するために、低速のフレームレートが必要である。
【０００７】
　しかしながら、前記ギブン・イメージング社が開発した前記カプセル型内視鏡はフレー
ムレートが一定であったため、それぞれの消化器官に適したフレームレートを提供する専
用カプセル型内視鏡が開発された。従って、消費者にとって全ての消化器官を検査するた
めには多くのコストがかかるという問題がある。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００８】
　従って、本発明の目的は、カプセル型内視鏡のフレームレートを制御することにある。
【０００９】



(6) JP 2010-524557 A 2010.7.22

10

20

30

40

50

　具体的には、本発明の目的は、体内に挿入されたカプセル型内視鏡の位置又はカプセル
型内視鏡の移動情報を把握することにより、カプセル型内視鏡のフレームレートを制御す
ることにある。
【００１０】
　ここで、体内における前記カプセル型内視鏡の位置は、前記カプセル型内視鏡の移動速
度／角速度を検出することにより把握される。すなわち、一般に、摂取物は、食道では速
く移動するが、小腸ではゆっくり移動するので、前記カプセル型内視鏡の移動速度／角速
度を確認すれば前記カプセル型内視鏡の位置を把握することができる。
【００１１】
　又は、体内における前記カプセル型内視鏡の位置は、撮影された複数の画像間の類似度
を計算することにより把握される。すなわち、低い類似度は、前記カプセル型内視鏡の移
動速度が速いことを示し、高い類似度は、前記カプセル型内視鏡の移動速度が遅いことを
示す。従って、前記カプセル型内視鏡がどの消化器官に位置するかを把握することができ
る。
【００１２】
　又は、前記体内における前記カプセル型内視鏡の位置は、受信された信号のエネルギー
レベルを利用して把握される。また、実験により明らかになった平均結果値により、所定
時間経過後の前記カプセル型内視鏡の臓器内の位置を予測することができる。
【課題を解決するための手段】
【００１３】
　本発明の一態様において、画像のフレームレートを制御できるカプセル型内視鏡は、人
間を含む動物の体内の画像を撮影するためのレンズと、前記レンズにより撮影された画像
を符号化して信号を出力し、前記体内のカプセル型内視鏡の位置に応じてフレームレート
を制御する処理装置と、前記処理装置から受信した前記信号を送信する送信部とを含む。
【００１４】
　好ましくは、前記処理装置は、前記フレームレートを自ら制御するか、又は、外部制御
信号によって制御する。
【００１５】
　自らフレームレートを制御する場合、前記処理装置は、タイマーを駆動してカプセル型
内視鏡が体の内部に位置してからの時間経過を確認することにより、前記カプセル型内視
鏡の位置を予測し、それにより、前記フレームレートを制御することができる。
【００１６】
　前記外部制御信号によってフレームレートを制御する場合、前記処理装置は、前記カプ
セル型内視鏡の移動速度を画像情報と共に符号化して出力することにより、体外で前記移
動速度に基づいて前記カプセル型内視鏡の位置を把握し、それにより、体外で前記フレー
ムレートを制御することができる。
【００１７】
　本発明の他の態様において、画像のフレームレートを制御できるカプセル型内視鏡は、
人間を含む動物の消化器官の内部の画像を撮影するためのレンズと、前記レンズにより撮
影された画像を符号化して信号を出力し、前記カプセル型内視鏡が前記動物の内部に位置
してからの経過時間を確認することにより前記カプセル型内視鏡が前記動物の内部のどの
消化器官に位置するかを把握するためにタイマーを駆動し、前記把握された位置又は外部
制御信号に応じて前記フレームレートを制御する処理装置と、前記処理装置から受信され
た画像信号を送信する送信部と、前記外部制御信号を受信する受信部とを含む。
【００１８】
　本発明のさらに他の態様において、フレームレートを制御できるカプセル型内視鏡は、
人間を含む動物の体内の画像を撮影するためのレンズと、前記レンズにより撮影された画
像を符号化して信号を出力し、前記フレームレートを制御する処理装置と、前記処理装置
から受信された信号を送信する送信部とを含む。ここで、前記処理装置は、前記カプセル
型内視鏡の移動量に応じて前記フレームレートを制御してもよい。前記移動量は、前記カ
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プセル型内視鏡の速度、角速度、及び移動距離の少なくとも１つに該当する。前記移動量
を測定するために、前記カプセル型内視鏡は、前記カプセル型内視鏡の移動量を測定する
少なくとも１つのセンサをさらに含んでもよい。また、前記カプセル型内視鏡は、前記フ
レームレートを制御するための制御信号を外部から受信し、前記フレームレートを前記処
理装置に提供する受信部をさらに含んでもよい。
【００１９】
　本発明のさらに他の態様において、診断システムは、人間を含む動物の消化器官に位置
し、前記消化器官の蠕動と共に移動しながら異なるフレームレートで前記消化器官の画像
を撮影し、前記撮影された画像情報を符号化して信号を出力するカプセル型内視鏡と、前
記カプセル型内視鏡からの前記画像情報の信号を受信する受信装置と、前記受信装置から
前記画像情報の信号を受信し、前記動物の消化器官の内部における前記カプセル型内視鏡
の位置を把握し、前記カプセル型内視鏡のフレームレートを制御するための信号を出力す
る信号処理部と、前記信号処理部から前記制御信号を受信し、前記制御信号を前記カプセ
ル型内視鏡に送信する送信装置とを含む。
【００２０】
　本発明の一態様において、カプセル型内視鏡のフレームレート制御方法は、前記カプセ
ル型内視鏡が人間を含む動物の体内に位置してからの経過時間を確認する段階と、前記確
認された時間が予め設定されている時間に該当する場合、フレームレートを制御して撮影
を行う段階と、フレームレートを制御するための外部制御信号が受信された場合、前記外
部制御信号によって前記フレームレートを制御して撮影を行う段階とを含む。
【００２１】
　本発明の他の態様において、カプセル型内視鏡のフレームレート制御方法は、人間を含
む動物の体内に位置するカプセル型内視鏡から信号を受信する段階と、前記動物の体内に
おける前記カプセル型内視鏡の位置を把握する段階と、前記把握された位置に応じて前記
カプセル型内視鏡のフレームレートを制御する段階とを含む。
【発明の効果】
【００２２】
　本発明は、カプセル型内視鏡の体内における位置を把握し、前記把握された位置に応じ
て画像のフレームレートを制御することにより、１つのカプセル型内視鏡のみを利用して
前記体内の全ての臓器を撮影できる。また、前記フレームレートを制御することにより、
バッテリの消耗を防止し、前記撮影された画像の量を調節して、この画像を読み取るユー
ザの時間を節約できるようにする。さらに、画像のフレームレートを制御することにより
、疾病の発生が疑われる部分ではより精密な撮影を可能にする。
【図面の簡単な説明】
【００２３】
【図１】本発明によるカプセル型内視鏡を含むシステムを示す構成図である。
【図２】図１のカプセル型内視鏡の詳細図である。
【図３】図２のカプセル型内視鏡の動作を示すフローチャートである。
【図４】図１の信号処理部の動作を示すフローチャートである。
【図５】図１の信号処理部の詳細な動作を示すフローチャートである。
【図６】本発明によるカプセル型内視鏡で撮影された画像の１フレーム単位を示す図であ
る。
【図７】本発明によるカプセル型内視鏡で撮影された画像の複数のフレームを示す図であ
る。
【図８】撮影された画像間の類似度を示す図である。
【図９】図８の前記撮影された画像間の類似度を示すグラフである。
【発明を実施するための最良の形態】
【００２４】
　以下、本発明の実施形態を添付図面を参照して詳細に説明する。
【００２５】
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　図１は、本発明によるカプセル型内視鏡を含むシステムを示す構成図であり、図２は、
図１のカプセル型内視鏡の構成図であり、図３は、図２のカプセル型内視鏡の動作を示す
フローチャートである。
【００２６】
　図１に示すように、本発明によるシステムは、体１０の内部に位置するカプセル型内視
鏡１００と、体１０の表面に取り付けられてカプセル型内視鏡１００から信号を受信して
送信する受信装置２００と、受信装置２００から送信される信号を処理し、制御信号を出
力する信号処理部３００と、信号処理部３００からの前記制御信号をカプセル型内視鏡１
００に送信する送信装置４００とを含む。
【００２７】
　まず、図１を参照して本発明について簡単に説明する。
【００２８】
　人間又は動物の体１０の内部、例えば、消化器官に位置するカプセル型内視鏡１００は
、画像情報又は各種情報（例えば、内部の画像、ｐＨ（potential of hydrogen ）、温度
又は電気的インピーダンスなど）を収集し、体１０を介して体１０表面に位置する受信装
置２００に送信する。ここで、カプセル型内視鏡１００は、体１０の内部のどこに位置す
るか、すなわち、食道、胃、小腸、及び大腸のうちどこに位置するかにより、画像のフレ
ームレートを自ら制御するか、又は、信号処理部３００からの制御信号によって制御する
ことができる。従って、食道のようにカプセル型内視鏡１００が速く移動する所では、逃
さず画像情報を取得するためには、高速で撮影する必要がある。これに対して、小腸のよ
うにカプセル型内視鏡１００がゆっくり移動する所では、速い動作がほとんどないため、
低速で撮影することが有利である。
【００２９】
　受信装置２００は、前記受信した情報を信号処理部３００に送信する。ここで、受信装
置２００は、前記信号を所定時間保存することができる。すなわち、受信装置２００は、
図１に示すように人間又は動物の体に取り付けられてカプセル型内視鏡１００から受信さ
れる信号を所定時間保存する。これにより、前記人間又は動物は、病院に行かなくても、
数時間普段通りに活動しながら内視鏡検査及び内分泌検査を行うことができる。
【００３０】
　信号処理部３００は、前記情報を処理して出力する。信号処理部３００は、カプセル型
内視鏡１００の現在のフレームレートを確認し、カプセル型内視鏡１００が体１０の内部
のどこに位置するか、すなわち、食道、胃、小腸、及び大腸のうちカプセル型内視鏡１０
０がどこに位置するかを確認する。信号処理部３００は、前記確認によってカプセル型内
視鏡１００のフレームレートを制御する制御命令を送信装置４００を介してカプセル型内
視鏡１００に伝送する。
【００３１】
　以下、図２を参照してカプセル型内視鏡１００について詳細に説明する。カプセル型内
視鏡１００は、レンズ１１０と、撮影のための光を照射する照明１２０と、レンズ１１０
により撮影された画像を処理し、画像のフレームレートを制御する処理装置１３０と、体
１０の内部におけるカプセル型内視鏡１００の位置を検出するか、体１０の内部に関する
各種情報を収集する１つ以上のセンサ１４０と、送信部１５０と、受信部１６０と、送信
電極１７１、１７２と、受信アンテナ１７３とを含む。ここで、１つ以上のセンサ１４０
は、選択的に含まれてもよく、含まれなくてもよい。
【００３２】
　レンズ１１０は、処理装置１３０内のＣＭＯＳ画像センサ１３１が人間又は動物の体１
０の内部、例えば、消化器官の内部にある対象物の画像（静止画像又は動画像）を撮影で
きるようにする。
【００３３】
　照明１２０は、処理装置１３０に接続され、処理装置１３０の制御により、レンズ１１
０が体１０の内部の画像を撮影するときに光を照射する。照明１２０は、１つ以上のＬＥ
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Ｄ（Light Emiitting Diode ）として実現される。
【００３４】
　処理装置１３０は、レンズ１１０を介して対象物の画像を撮影するとき、適切な放射強
度の光が照射できるように照明１２０を制御する。また、処理装置１３０は、レンズ１１
０を介して撮影された前記画像を符号化して送信部１５０に出力する。また、処理装置１
３０は、体１０の内部におけるカプセル型内視鏡１００の位置に応じて体１０の内部に対
する画像のフレームレートを制御することができる。このようなフレームレートの制御は
、処理装置１３０自身により行われるか、又は、外部制御信号により行われる。
【００３５】
　自らフレームレートを制御する場合、処理装置１３０は、内部のタイマーを駆動してカ
プセル型内視鏡１００が体１０の内部に位置してからの時間経過をカウントする。その後
、処理装置１３０は、予め設定されている時間経過後には体１０の内部におけるカプセル
型内視鏡１００の位置を予測し、それにより、画像のフレームレートを制御することがで
きる。ここで、前記タイマーの時間は、様々な実験による平均結果値によって設定されて
もよい。
【００３６】
　又は、自らフレームレートを制御する場合、処理装置１３０は、１つ以上のセンサ１４
０から移動速度／角速度を取得し、前記取得された移動速度／角速度に対応する臓器を確
認することにより、フレームレートを制御することができる。
【００３７】
　外部制御信号によってフレームレートを制御する場合、処理装置１３０は、受信部１６
０を介して信号処理部３００から制御信号を受信し、前記制御信号によって画像のフレー
ムレートを制御する。ここで、カプセル型内視鏡１００の体１０の内部における位置を信
号処理部３００に認知させるために、処理装置１３０は、１つ以上のセンサ１４０により
検出された情報、例えば、移動速度／角速度を前記撮影された画像と共に符号化し、この
符号化した画像を送信部１５０に出力する。ここで、１つ以上のセンサ１４０により検出
された情報は、図６に示すように、フレームヘッダに含まれる。
【００３８】
　このような処理装置１３０は、具体的には、ＣＭＯＳ画像センサ１３１と、制御装置１
３２と、クロック発生器１３５とから構成される。
【００３９】
　ＣＭＯＳ画像センサ１３１は、レンズ１１０により撮影された画像を符号化して信号を
出力し、この信号を送信部１５０に出力する。ここで、ＣＭＯＳ画像センサ１３１は、１
つ以上のセンサ１４０により検出された情報、例えば、移動速度／角速度を前記画像と共
に符号化する。１つ以上のセンサ１４０により検出された情報は、図６に示すフレームヘ
ッダに含まれて符号化されてもよい。ＣＭＯＳ画像センサ１３１は、１つ以上のセンサ１
４０からの情報だけでなく、現在のフレームレート関連情報を図６に示すフレームヘッダ
に含めて共に符号化する。
【００４０】
　制御装置１３２は、クロック発生器１３５からのクロックによって時間をカウントする
タイマー１３３と、タイマー１３３のカウントによって撮影周期信号を発生するタイミン
グ発生器１３４とを含む。タイミング発生器１３４は、前述したように、タイマー１３３
のカウントによって所定時間経過後に体１０の内部におけるカプセル型内視鏡１００の位
置を予測できるようにし、それにより、適切なフレームレートで撮影するための制御信号
を発生する。
【００４１】
　一方、送信部１５０は、ＣＭＯＳ画像センサ１３１による前記符号化した信号を電気信
号に変換し、出力線を介して２つの送信電極１７１、１７２に印加する。
【００４２】
　送信電極１７１、１７２は、体１０の内部に接触し、送信しようとするデータによって
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２つの送信電極１７１、１７２間に電位差を発生させることにより、体１０を介して伝導
電流が流れるようにする。高電位の送信電極からの前記電流は、体１０の内部の任意の経
路を介して低電位の送信電極に流れる。ここで、体１０を介して流れる前記電流の一部は
体１０の表面に到達するため、前記表面に取り付けられる受信装置２００の受信電極（図
示せず）は、前記表面に到達した電流から電圧を発生させることができる。
【００４３】
　受信部１６０は、受信アンテナ１７３を介して送信装置４００から受信される制御信号
を処理装置１３０に伝送する。ここで、受信アンテナ１７３は、コイルのような多様な手
段で実現される。ここで、前記制御信号は、ＦＩＮＴ信号、Ｃｌｋ Ｓｅｌ信号、及び外
部制御信号のＯｎ／Ｏｆｆ信号でもよい。前記制御信号によるフレームレートは、表１の
通りである。
【００４４】
【表１】

【００４５】
　以上、カプセル型内視鏡１００の構成について説明した。以下、カプセル型内視鏡１０
０の動作について説明する。
【００４６】
　図３に示すように、カプセル型内視鏡１００は、タイマー１３３のカウントによって所
定時間が経過すると（Ｓ１０１）、体１０の内部の特定地点に位置することを認識し、フ
レームレートを制御する（Ｓ１０２）。
【００４７】
　その後、カプセル型内視鏡１００は、受信部１６０を介して信号処理部３００から制御
信号が受信されているか否かを判断する（Ｓ１０３）。制御信号が受信されていないと判
断される場合、カプセル型内視鏡１００は、ステップＳ１０１に戻る。 
【００４８】
　前記制御信号が受信されていると判断される場合、カプセル型内視鏡１００は、前記制
御信号によってフレームレートを制御する（Ｓ１０４）。
【００４９】
　前述したように、本発明によるカプセル型内視鏡１００は、タイマー１３３のカウント
によってフレームレートを制御することができる。また、信号処理部３００から制御信号
が受信されると、前記制御信号によってフレームレートを制御することができる。
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【００５０】
　図４は、図１の信号処理部３００の動作を示すフローチャートである。
【００５１】
　図４に示すように、受信装置２００を介してカプセル型内視鏡１００からデータが受信
されると（Ｓ２０１）、本発明による処理装置３００は、カプセル型内視鏡１００の位置
を把握する（Ｓ２０２）。
【００５２】
　その後、信号処理部３００は、カプセル型内視鏡１００の現在のフレームレートを確認
する（Ｓ２０３）。
【００５３】
　信号処理部３００は、カプセル型内視鏡１００のフレームレートを制御する必要がある
か否かを判断する（Ｓ２０４）。
【００５４】
　前記フレームレートの制御が必要である場合、信号処理部３００は、フレームレートを
計算し（Ｓ２０５）、制御信号を送信装置４００を介して出力することにより、カプセル
型内視鏡１００に前記制御信号を伝送する（Ｓ２０６）。
【００５５】
　図５は、図１の信号処理部３００の詳細な動作を示すフローチャートであり、図６は、
本発明によりカプセル型内視鏡で撮影された画像の１フレーム単位を示す図であり、図７
は、本発明によりカプセル型内視鏡で撮影された画像の複数のフレームを示す図であり、
図８は、撮影された画像間の類似度を示す図であり、図９は、図８の撮影された画像間の
類似度を示すグラフである。
【００５６】
　図５に示すように、カプセル型内視鏡１００の位置を確認する（すなわち、Ｓ２０２）
ためには以下の３つの方式のいずれか１つが採用される。
【００５７】
　第１の方式として、カプセル型内視鏡１００の位置の把握（Ｓ２０２）は、図６に示す
ようにフレーム単位のデータから画像情報とフレームヘッダを分離した後、前記フレーム
ヘッダから前述した１つ以上のセンサ１００により検出された情報（例えば、カプセル型
内視鏡１００の移動速度／角速度に関する情報）を抽出することにより行われる。すなわ
ち、前述したように、カプセル型内視鏡１００は、体１０の内部に対応する画像のフレー
ムヘッダに１つ以上のセンサ１４０により検出された情報（例えば、カプセル型内視鏡１
００の移動速度／角速度に関する情報）を含め、この情報と共に前記フレームヘッダを符
号化して出力するので、前記フレームヘッダから１つ以上のセンサ１４０により検出され
た情報を抽出すると、カプセル型内視鏡１００の移動速度が検出できる。一般に、摂取物
の移動速度は各臓器（例えば、食道、胃腸、小腸、大腸など）毎に異なる。従って、カプ
セル型内視鏡１００の移動速度を知っていると、カプセル型内視鏡１００がどの臓器に位
置しているかを認知できる。
【００５８】
　第２の方式として、カプセル型内視鏡１００の位置の把握（Ｓ２０２）は、図６に示す
ようにフレーム単位のデータから画像情報及びフレームヘッダを分離した後、以前の画像
（例えば、図８Ａに対応する）と現在の画像（例えば、図８Ｂに対応する）間の類似度を
確認することにより、移動速度を検出してカプセル型内視鏡１００の位置を検出すること
ができる。
【００５９】
　ここで、前記類似度は、前記以前の画像と前記現在の画像の類似の程度を定量的に示す
。前記以前の画像と前記現在の画像間の類似度が高い場合、カプセル型内視鏡１００の移
動速度が速いことを示し、前記以前の画像と前記現在の画像間の類似度が低い場合、カプ
セル型内視鏡１００の移動速度が遅いことを示す。このような類似度は、ｎ番目のフレー
ムをＮと、ｎ＋１番目のフレームをＭと仮定すると、下記の式で表現される。
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【００６０】
【数１】

【００６１】
　ここで、ｘは横軸の座標を示し、ｙは縦軸の座標を示す。
【００６２】
　このような計算は、フレーム毎に行われるので、計算の高速化のために１０個のフレー
ムを平均して１０フレーム毎に計算を行うことができる。
【００６３】

【数２】

【００６４】
　一方、エラーを防止するために、多様なフィルタ、例えば、Ａｖｅｒａｇｅ、Ｍｅｄｉ
ａｎフィルタなどを適用してもよい。
【００６５】
　このように計算された類似度は、図９に示すようにグラフで示すことができる。
【００６６】
　第３の方式として、カプセル型内視鏡１００の位置の把握（Ｓ２０２）は、受信装置２
００を介して受信される信号のエネルギーレベルを利用して行われる。例えば、受信装置
２００の受信電極が複数の対で存在し、前記複数の対の電極が体１０の表面の様々な部分
に分けられて取り付けられる場合、前記複数の対の電極を介して受信される信号により各
位置に対して予め保存されているデータベースを検索及び比較してカプセル型内視鏡１０
０の位置を把握することができる。
【００６７】
　前述した方式以外にも、前記カプセル型内視鏡の位置を把握する他の方式が存在するが
、これは、当業者にとって明らかなものである。従って、本発明の要点が曖昧になること
を防ぐために、その説明は省略する。しかしながら、前記カプセル型内視鏡の位置を把握
する他の方式が説明されていなくても、当業者にとって明らかなものは本発明の権利範囲
に含まれる。
【００６８】
　一方、前記現在のフレームレートの確認（すなわち、Ｓ２０３）は、カプセル型内視鏡
１００が画像を符号化するときに前記フレームヘッダに前記現在のフレームレートを含め
た場合、図６に示す前記フレームヘッダから抽出することにより行われる。また、前記現
在のフレームレートの確認（Ｓ２０３）は、図７に示すフレーム間隔（Interval）に対応
する時間を計算することにより、又は、１つのフレームに対応する時間を計算することに
より実現できる。例えば、フレームレートが５ｆｐｓである場合、表１に示すようにフレ
ーム間隔は１ｍｓである。フレームレートが４ｆｐｓである場合、フレーム間隔は５０ｍ
ｓである。従って、前記フレーム間隔を測定すれば前記フレームレートを把握できる。
【００６９】
　本発明の特性から外れない限り多様な形態で本発明を実現することができ、前述した実
施形態は前述した詳細な記載内容によって限定されるのではなく、添付された請求の範囲
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まれる。
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