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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　膨張媒体のソースと内視鏡装置とが流体連通して前記膨張媒体を前記内視鏡装置に送り
出すように適合された注入システムであって、
　前記内視鏡装置の管腔内の圧力レベルを検出するためのコントローラと、
　前記膨張媒体を前記内視鏡装置に送ると共に、前記検出された圧力レベル及び少なくと
も１つの所定の圧力しきい値に呼応して前記内視鏡装置に送られた前記膨張媒体の流速を
調整して前記膨張媒体の過剰な供給や無駄を防ぐために、前記コントローラと通信すると
共に前記膨張媒体のソースと前記内視鏡装置との間を流体連通するバルブ構体と、
を備え、
　前記コントローラは、前記検出された圧力レベルが前記少なくとも1つの圧力しきい値
よりも大きい場合は、前記流速を注入流速まで増加させるように前記バルブ構体を自動制
御するように構成され、かつ前記コントローラは、前記検出された圧力レベルが前記少な
くとも1つの圧力しきい値よりも小さい場合は、前記流速を感知流速まで減少させるよう
に前記バルブ構体を自動制御するように構成される、 
ことを特徴とする注入システム。
【請求項２】
　前記バルブ構体の出力部と前記内視鏡装置の管腔との間の流体連通部に使い捨てのチュ
ービングセットをさらに備える、ことを特徴とする請求項１に記載の注入システム。
【請求項３】
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　前記バルブ構体の出力部と前記内視鏡装置の管腔との間の流体連通部にフィルタ装置を
さらに備えて、前記フィルタ装置が、
　生物学的フィルタ、及び
　疎水性フィルタ、
を含むグループから選択されて、
　病原体が前記内視鏡装置から前記バルブ構体へ通過するのを防止する、ことを特徴とす
る請求項１に記載の注入システム。
【請求項４】
　ユーザ入力情報を受け取るために、前記コントローラ及び前記バルブ構体と通信するユ
ーザーインターフェースをさらに備える、ことを特徴とする請求項１に記載の注入システ
ム。
【請求項５】
　前記ユーザ入力情報が前記少なくとも１つの圧力しきい値を含む、ことを特徴とする請
求項４に記載の注入システム。
【請求項６】
前記注入流速が毎分約１～２０リットルであり、前記感知流速が毎分約０．０５～０．５
リットルである、ことを特徴とする請求項１に記載の注入システム。
【請求項７】
　前記少なくとも１つの圧力しきい値が低圧の転移点と高圧の転移点とを含み、前記コン
トローラは、前記検出された圧力レベルが前記低圧の転移点よりも上昇する場合は、前記
流速を前記感知流速から前記注入流速まで増加させるように前記バルブ構体を制御するよ
うに構成され、かつ前記コントローラは、前記検出された圧力レベルが前記高圧の転移点
よりも下がる場合は、前記流速を前記注入流速から前記感知流速まで減少させるように前
記バルブ構体を制御するように構成される、ことを特徴とする請求項１に記載の注入シス
テム。
【請求項８】
　前記注入流速が毎分約１～２０リットルであり、前記感知流速が毎分約０．０５～０．
５リットルである、ことを特徴とする請求項７に記載の注入システム。
【請求項９】
　前記コントローラがプログラムされた制限時間を含み、かつ前記コントローラは、前記
検出された圧力レベルが時間しきい値を超えた時間に前記低圧の転移点よりも上昇する場
合は、前記流速を前記感知流速から前記注入流速まで増加させるように前記バルブ構体を
制御するように構成され、また前記コントローラは、前記検出された圧力レベルが前記制
限時間を超えた時間に前記高圧の転移点よりも降下する場合は、前記流速を前記注入流速
から前記感知流速まで減少させるように前記バルブ構体を制御するように構成される、こ
とを特徴とする請求項７に記載の注入システム。
【請求項１０】
　複数の注入処置に対して検出された圧力レベルを含むデータを記憶するために前記コン
トローラと通信するメモリ装置をさらに含み、前記コントローラが、制限時間、低圧の転
移点、及び高圧の転移点を少なくとも部分的に記憶されたデータに基づいて自動的に定義
するようにさらに構成され、また前記コントローラは、前記検出された圧力レベルが制限
時間を超えた時間に前記低圧の転移点よりも上昇する場合は、前記流速を前記感知流速か
ら前記注入流速まで増加させるように前記バルブ構体を制御するように構成され、また前
記コントローラは、前記検出された圧力レベルが前記制限時間を超えた時間に前記高圧の
転移点よりも降下する場合は、前記流速を前記注入流速から前記感知流速まで減少させる
ように前記バルブ構体を制御するように構成される、ことを特徴とする請求項１に記載の
注入システム。
【請求項１１】
　前記ユーザーインターフェースが、
　前記内視鏡装置に送られた膨張媒体の体積、
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　前記膨張媒体のソースの中に残っている膨張媒体の体積、
　ユーザ入力情報、及び
　それらの組合せ、
　を含むグループから選択されたデータを表示するためのディスプレイを備える、ことを
特徴とする請求項４に記載の注入システム。
【請求項１２】
　前記コントローラが圧力トランスジューサを備える、ことを特徴とする請求項１に記載
の注入システム。
【請求項１３】
　前記バルブ構体が電空式バルブを備える、ことを特徴とする請求項１に記載の注入シス
テム。
【請求項１４】
　前記膨張媒体が、
　二酸化炭素、
　非痙攣性ガス状媒体、
　弛緩性ガス状媒体、及び
　これらの組合せ、
　を含むグループから選択される、ことを特徴とする請求項１に記載の注入システム。
【請求項１５】
　膨張媒体を内視鏡装置に送り出すことができるように、膨張媒体のソースと内視鏡装置
との間が流体連通している注入装置を制御することができ、コンピュータが読取り可能な
プログラムコード部分を有するコンピュータが読取り可能な記録媒体であって、前記コン
ピュータが読取り可能なプログラムコード部分が、
　前記内視鏡装置の管腔内の圧力レベルを検出するための第１のコンピュータ命令の組と
、
　膨張媒体を内視鏡装置に送り出すための第２のコンピュータ命令の組と、
　膨張媒体の過剰な供給や無駄を防ぐために、前記検出された圧力レベル及び少なくとも
１つの圧力しきい値に応じて、前記内視鏡装置に送られる前記膨張媒体の流速を自動調整
するための第３のコンピュータ命令の組と、を含み、
　前記自動調整するための第３のコンピュータ命令の組が、
　前記検出された圧力レベルが前記少なくとも１つの圧力しきい値よりも大きい場合は、
前記流速を注入流速まで増加させる第４のコンピュータ命令の組と、
　前記検出された圧力レベルが前記少なくとも１つの圧力しきい値よりも小さい場合は、
前記流速を感知流速まで減少させる第５のコンピュータ命令の組と、
をさらに含む、ことを特徴とする記録媒体。
【請求項１６】
　前記調整するステップを制御するためのユーザ入力情報を受信する第６のコンピュータ
命令の組をさらに含む、ことを特徴とする請求項１５に記載の記録媒体。
【請求項１７】
　前記ユーザ入力情報が前記少なくとも１つの圧力しきい値を含む、ことを特徴とする請
求項１６に記載の記録媒体。
【請求項１８】
　前記注入流速が毎分約１～２０リットルであり、前記感知流速が毎分約０．０５～０．
５リットルである、ことを特徴とする請求項１５に記載の記録媒体。
【請求項１９】
　前記自動調整するための第３のコンピュータ命令の組が、低圧の転移点と高圧の転移点
とに応じて前記膨張媒体の流速を調整することを含み、かつ前記自動調整するための第３
のコンピュータ命令の組が、
　前記検出された圧力レベルが前記低圧の転移点よりも上昇する場合は、前記流速を前記
感知流速から前記注入流速まで増加させる第７のコンピュータ命令の組と、
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　前記検出された圧力レベルが前記高圧の転移点よりも下がる場合は、前記流速を前記注
入流速から前記感知流速まで減少させる第８のコンピュータ命令の組と、
をさらに含む、ことを特徴とする請求項１５に記載の記録媒体。
【請求項２０】
　前記注入流速が毎分約１～２０リットルであり、前記感知流速が毎分約０．０５～０．
５リットルである、ことを特徴とする請求項１９に記載の記録媒体。
【請求項２１】
　プログラムされた制限時間にアクセスする第９のコンピュータ命令の組をさらに含み、
かつ前記自動調整するための第３のコンピュータ命令の組が、
　前記検出された圧力レベルが前記制限時間を超えた時間に前記低圧の転移点よりも上昇
する場合は、前記流速を前記感知流速から注入流速まで増加させる第１０のコンピュータ
命令の組と、
　前記検出された圧力レベルが前記制限時間を超えた時間に前記高圧の転移点よりも降下
する場合は、前記流速を前記注入流速から前記感知流速まで減少させる第１１のコンピュ
ータ命令の組と、
をさらに含む、ことを特徴とする請求項１９に記載の記録媒体。
【請求項２２】
　複数の注入処置に対応する複数の検出された圧力プロフィールを含むデータを記憶する
第１２のコンピュータ命令の組と、
　少なくとも部分的に記憶されたデータに基づいて、制限時間、低圧の転移点、及び高圧
の転移点を定義する第１３のコンピュータ命令の組と、をさらに含み、
　前記調整する第３のコンピュータ命令の組が、
　前記検出された圧力レベルが前記制限時間を超えた時間に前記低圧の転移点よりも上昇
する場合は、前記流速を前記感知流速から前記注入流速まで増加させる第１４のコンピュ
ータ命令の組と、
　前記検出された圧力レベルが前記制限時間を超えた時間に前記高圧の転移点よりも降下
する場合は、前記流速を前記注入流速から前記感知流速まで減少させる第１５のコンピュ
ータ命令の組と、
　をさらに含む、ことを特徴とする請求項１５に記載の記録媒体。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は全体的に、被験者の生体組織の中で定義された１つ以上のキャビティを選択的
に膨張させるために、内視鏡による医療処置で使用されることが多いガス注入装置に関す
る。さらに詳細には、本発明は、注入ガスをより良く節約できるように、医療処置を行う
間に注入装置に送られる注入ガスを供給することに対してより正確な電空制御を行うため
のシステム、方法、及び／又はコンピュータプログラム製品に関する。
【背景技術】
【０００２】
　胃腸（ＧＩ）用内視鏡の現在の方法では、この方法を実行するとき、胃腸管のある部分
を膨張させるための気体媒体として、周囲の部屋の空気が主として使用される。診療を行
う中で、周囲の部屋の空気で胃腸管（又は、腹腔鏡検査の場合などの別の体腔）を膨張さ
せるとき、周囲の部屋の空気の中で見出される構成窒素ガスは正常な代謝及び呼吸工程を
通して容易に除去されないことは周知である。このため、医療処置の後の、窒素のガスポ
ケットは人体によって容易に我慢されず、それらが消散するまで処理後の苦痛及び不快感
がもたらされる。同様に、周囲の部屋の空気中に見出される酸素も、容易に吸収されない
。それに対して、二酸化炭素（ＣＯ2）は、注入による体腔の膨張が要求される医療処置
を受ける個人によって極めて急速に吸収され、通常の処理後の呼吸により放出される。当
業者は理解されるように、腹部又は婦人科のラパロスコーピー及びつい最近では仮想結腸
内視術（virtual colonoscopy）を含む医療処置に対して、ＣＯ2注入法（電空式注入器を
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使用することによる）を使用することは一般的である。これらの医療処置に対して、閉じ
た解剖学的キャビティ（バルーンに酷似している）が電空式注入器（electro-pneumatic
）を用いて膨張される。こうした処置で使用される電空式注入器は、トロカール、エント
リーニードル（entry needle）、又はカテーテルを通して、選択された圧力に達するまで
ＣＯ2を一定の調整された流量で送り出して、医療処置を行っている間に望ましい膨張レ
ベルを維持する。腹腔鏡又は仮想結腸内視術の処置を行う間にＣＯ2の何らかの漏洩又は
吸収があると、電空式注入器は付加的なＣＯ2を送り出すことによって不足分を埋め合わ
せて、設定された膨張圧力を維持する。
【０００３】
　しかしながら、胃腸内視鏡用の内視鏡を用いる医療処置では、膨張媒体用の空気が患者
の胃腸管に向かう内視鏡の管腔を通過する。現在の装置を用いて胃腸管を膨張させる処置
には一般に、望ましい膨張レベルを実現するために、処置の工程にわたって医師が内視鏡
の制御部のポート又はバルブを手作業で操作するという、医師が行う処置が含まれる。腹
腔鏡及び仮想結腸内視術の処置とは異なり、膨張媒体は、組織上のキャビティが指定され
た圧力すなわち膨張レベルに達するまでは指定された流量で自動的に送られない。膨張レ
ベルに達した後では、指定された流量が設定された圧力に釣り合って維持される。胃腸の
内視鏡検査法では、胃腸管の注入法は一般に、内視鏡のナビゲーションを支援するように
、また任意の評価又は遠心端が内視鏡により明確にされるようにローカライズされる。さ
らに、内視鏡の使用を支援するために、潅注及び吸引機能も頻繁に使用される。このため
、胃腸に対する内視鏡検査の現在のシステム及び方法では、膨張ガス（部屋の周囲空気）
が、腹腔鏡及び仮想結腸内視術に対する臨床的な要求事項を十分超えた最大ソース圧力の
連続した流量で内視鏡に与えられる。内視鏡の制御（ほとんどの場合、バイパス用の通気
弁の制御を含む）を操作している間に、内視鏡を通って患者に向けられていない過剰な膨
張ガスは、大気中にバイパスされる。現在利用可能な内視鏡の光源は、中に組み込まれた
簡単なダイアフラム式圧縮機ポンプを有して、内視鏡の管腔を通過する室内空気を膨張媒
体として提供する。このシナリオでは、空気の特定の体積を説明するものはなく、また処
置の間はポンプは概ね連続的に動作する。
【０００４】
　内視鏡検査法に対して現在販売されている基本的なＣＯ2注入支援装置も存在する。し
かしながら、これらは、圧力容器に充填されたガス源（ＣＯ2タンクなど）と直列の圧力
調整機及び流量レストリクターから構成する非電子的な装置であり、内視鏡の光源内の周
囲の室内空気用圧縮機のものと等価の流量と圧力出力に類似している。さらに、そのよう
な現行のＣＯ2注入支援装置は、絶えずＣＯ2を周囲の外気に放出するため換気を適切に行
う必要があるという欠点がある。さらに、現行のＣＯ2注入支援装置はまた、未使用のＣ
Ｏ2を処置室に絶えず逃がすことによって急速にＣＯ2を使い尽くしてしまうため、流体連
通してＣＯ2補給シリンダを頻繁に交換する必要がある。
【０００５】
　従って、胃腸用内視鏡の制御部に対する医師の制御入力に関連した圧力変化を検出する
ことに応じて、胃腸用内視鏡に対する注入ガス（ＣＯ2など）の流量を正確に制御するた
めのシステム、方法、及び／又はコンピュータプログラム製品に対する要求が存在する。
さらに、内視鏡への通常の制御入力を除いてユーザ側で介入することがない、「待機状態
の」ＣＯ2節約モード（低い流速によって特徴付けられる）から臨床的にアクティブな注
入モード（高い流速によって特徴付けられる）への間の流速を自動的に調整するためのシ
ステム及び方法に対する要求が存在する。選択された方法に対して注入ガスの制御を最適
にするために、ユーザが注入ガスの制御パラメータを入力することができる電空式注入器
を制御するためのコンピュータプログラム製品に対する要求が存在する。
【発明の開示】
【０００６】
　本発明の種々のシステム、方法、及びコンピュータプログラム製品の実施形態は、上記
の要求に応えると共に、以下に説明する他の利点を提供する。少なくとも１つの別の実施
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形態では、本発明は、膨張媒体のソースと内視鏡装置とを流体連通して膨張媒体を内視鏡
装置に送るように適合した注入システムを提供する。１つの実施形態によれば、この注入
システムは、内視鏡装置の管腔の中の圧力レベルを検出するためのコントローラと、この
コントローラと通信すると共に膨張媒体のソースと内視鏡装置との間を流体連通している
バルブ構体とを備えている。このため、このバルブ構体は、膨張媒体を内視鏡装置に送り
、検出された圧力レベルに呼応して内視鏡装置に送られた膨張媒体の流速を調整して過剰
な供給や膨張媒体の無駄を防ぐことができる。例えば、内視鏡構体の管腔内で検出された
高い圧力レベルは、患者に膨張媒体を送り出していることを示し、一方検出された低い圧
力レベルは膨張媒体を処置室に逃がしている状態を示すことができる。このため、本発明
による注入システムの実施形態は、これらの検出された圧力レベルに応答して膨張媒体の
流速を迅速にかつ効果的に調整して、膨張媒体を周囲の環境に過剰に排出することを防ぐ
ことができる。
【０００７】
　さらに、本発明の注入システムの幾つかの別の実施形態によれば、この注入システムは
、前記バルブ構体の出力部と内視鏡装置の管腔との間の流体連通部に使い捨てのチュービ
ングセット及び／又はフィルタ装置をも備えることができる。このフィルタ装置は、少な
くとも１つの生物学的フィルタ及び疎水性フィルタを備えて、病原体が内視鏡装置から注
入システムのバルブ構体へ通過するのを防止することができる。本発明の幾つかのシステ
ムに関する実施形態によれば、コントローラは、内視鏡装置の管腔の中の圧力レベルを検
出するための圧力トランスジューサを備えることができる。さらに、幾つかの実施形態に
よれば、バルブ構体は、膨張媒体の流速を制御するためにコントローラと連通する電空バ
ルブを備えている。その上、種々の実施形態によれば、注入システムによって送られた膨
張媒体は、二酸化炭素、非痙攣性ガス状媒体（anti-spasmodic gaseous media）、弛緩性
ガス状媒体、及び／又はこれらの媒体の組合せの少なくとも１つを含んでいる。
【０００８】
　本発明による幾つかの注入システムの実施形態では、注入システムに対して動作パラメ
ータを設定するためにユーザが入力した内容を受信する、前記コントローラ及び前記バル
ブ構体と通信するユーザーインターフェースも含まれる。幾つかのシステムに関する実施
形態によれば、このユーザーインターフェースは、内視鏡装置に送られた膨張媒体の体積
、膨張媒体のソースの中に残っている膨張媒体の体積、ユーザ入力情報の指示、及びその
組合せを含む（これらに限定されることはない）データを表示するディスプレイも備える
ことができる。
【０００９】
　幾つかのシステムに関する実施形態では、ユーザ入力情報は、少なくとも１つの圧力し
きい値を含むことができる。そのような実施形態によれば、検出された圧力が少なくとも
１つの圧力しきい値よりも大きい場合は、コントローラは流速を比較的高い注入流速に調
整するようにバルブ構体を制御することができる。さらに、検出された圧力が少なくとも
１つの圧力しきい値よりも小さい場合、コントローラは流速を比較的低い感知流速（sens
ing flow rate）に調整するようにバルブ構体を制御するように適合されて、注入媒体が
周囲に発散されていることを圧力レベルが示すときに膨張媒体を節約することができる。
例えば、種々のシステムに関する実施形態によれば、（高い）注入流速は毎分約１から２
０リットルの間であり、また（低い）感知流速は毎分約０．０５から０．５リットルの間
であるとすることができる。
【００１０】
　注入システムがユーザーインターフェースを備えている別の実施例によれば、ユーザ入
力情報は、低い圧力の転移点及び高い圧力の転移点の両方を含むことができる。幾つかの
そのような実施形態では、検出された圧力が低い圧力の転移点よりも上昇する場合は、感
知流速からの流速を注入流速に調整するように、コントローラはバルブ構体を制御するこ
とができる。さらに、検出された圧力が高い圧力の転移点よりも下がる場合は、注入流速
からの流速を感知流速に調整するように、コントローラはバルブ構体を制御することもで
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きる。このように、これら２つの圧力転移点を使用するため、単一の圧力しきい値に関連
した空気の待ち時間を削除することによって、システムの性能及び応答特性を改善するこ
とができる。
【００１１】
　本発明の幾つかのシステムに関する実施形態では、コントローラはプログラム化された
制限時間を備えて、感知流速と注入流速との間の誤った及び／又は意図されない変化を最
小限にすることができる。例えば、検出された圧力が時間しきい値を超えた時間に低い圧
力の転移点よりも上昇する場合のみ、（低い）感知流速からの流速を（高い）注入流速に
調整するように、コントローラはバルブ構体を制御することができる。さらに、検出され
た圧力が制限時間を超えた時間に高い圧力の転移点よりも降下したときのみ、注入流速か
らの流速を（比較的低い）感知流速に調整するように、コントローラはバルブ構体を制御
することができる。このため、内視鏡装置を制御する臨床医の入力が周期的に短い圧力降
下を引き起こす場合は、システムは膨張媒体の配送を、膨張媒体を節約するために使用さ
れる低い感知流速に早まって転換することはしない。
【００１２】
　さらに、幾つかの実施形態によれば、注入システムは、記憶されている検出された圧力
データを用いて、適当な低い及び高い圧力のしきい値並びに制限時間を自動的に適用する
ように適用性良く「学習」することができる。例えば、幾つかのこうしたシステムに関す
る実施形態は、複数の吸引方法に対して検出された圧力を含むデータを記憶するために、
コントローラと通信するメモリ装置を備えることができる。このコントローラはさらに自
動的に、制限時間、低い圧力の転移点、及び高い圧力の転移点を定義して、内視鏡の中で
検出された圧力レベルが注入流速を必要としないことを示す場合に膨張媒体を節約するた
めに、コントローラが前述された規則を用いてバルブ構体を適切に制御できるようにする
。
【００１３】
　本発明は、膨張媒体のソースと流体連通している内視鏡装置に膨張媒体を送り出すため
の種々の方法及びコンピュータプログラムに関する実施形態も提供する。これらの方法及
びコンピュータプログラム製品は、幾つかの実施形態では、内視鏡装置の管腔の中の圧力
レベルを検出するステップ、膨張媒体を内視鏡装置に送り出すステップ、及び膨張媒体の
過剰な供給や無駄を避けるように、検出された圧力レベルに応じて内視鏡装置に送られる
膨張媒体の流速を調整するステップを含むことができる。本発明の方法及びコンピュータ
プログラム製品に関する実施形態には、内視鏡装置から膨張媒体のソースに病原体が通過
するのを防ぐために、ソースと内視鏡装置との間の流体通路をフィルタ処理するステップ
も含まれる。別の実施形態は、調整するステップを制御するためのユーザ入力情報を受信
するステップも含んでいる。
【００１４】
　幾つかの方法及びコンピュータプログラムに対する実施形態では、受信されたユーザ入
力情報は、少なくとも１つの圧力しきい値を含んでいる。そのような実施形態では、上記
の調整するステップは、検出された圧力が少なくとも１つの圧力しきい値よりも大きい場
合、流速を比較的高い注入流速に調整し、また検出された圧力が少なくとも１つの圧力し
きい値よりも小さい場合は、流速を比較的低い感知流速に調整するステップをさらに含ん
でいる。例えば、システムに関する実施形態に関連して前述されたように、注入流速は毎
分約１から２０リットルの間、また感知流速は毎分約０．０５から０．５リットルの間の
値とすることができる。
【００１５】
　別の方法及びコンピュータプログラム製品によれば、受信するステップで受信されるユ
ーザ入力情報は、低い圧力の転移点と高い圧力の転移点との両方を含むことができる。幾
つかのそのような実施形態では、調整するステップは、検出された圧力が低い圧力の転移
点よりも上昇する場合は、感知流速からの流速を注入流速に調整し、また検出された圧力
が高い圧力の転移点よりも下降する場合は、注入流速からの流速を感知流速に調整するス
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テップをさらに含むことができる。制限時間が設けられた別の方法及びコンピュータプロ
グラム製品に関する実施形態では、調整するステップは、検出された圧力が制限時間を超
えた時間に低い圧力の転移点よりも上昇する場合のみ、感知流速からの流速を注入流速に
調整し、また検出された圧力が制限時間を超えた時間に高い圧力の転移点よりも下降する
場合のみ、注入流速からの流速を感知流速に調整するステップも含むことができる。その
ような実施形態では、制限時間を設けることにより、方法及びコンピュータプログラム製
品に関する実施形態が、必要な膨張媒体の流速における変化を示していない一時的な及び
／又は異常な圧力の上昇及び／又は下降に過剰反応するような流速の調整を確実に行わな
いようにされる。
【００１６】
　幾つかの他の方法及びコンピュータプログラムに関する実施形態は、多数の内視鏡処置
の過程にわたって記憶されている検出された圧力に対して適応応答することができる。例
えば、方法に関する実施形態には、複数の注入処置に対応する複数の検出された圧力プロ
フィールを含むデータを記憶するステップ及び、記憶されたデータに少なくとも部分的に
基づいて、制限時間、低圧の転移点、及び高圧の転移点を定義するステップが含まれる。
幾つかのそのような実施形態によれば、調整するステップは、検出された圧力が制限時間
を超えた時間に低い圧力の転移点よりも上昇する場合、感知流速からの流速を注入流速に
調整し、また検出された圧力が制限時間を超えた時間に高い圧力の転移点よりも下降する
場合に、注入流速からの流速を感知流速に調整するステップをさらに含むことができる。
【００１７】
　そのような実施形態は、本願で説明されるように特筆すべき利点を提供する。
【００１８】
　ここで、添付の図面を参照する。これらの図面は必ずしも縮尺通りに描画されていない
。これらの図面は単に例示することを目的としており、本発明の範囲を限定することは意
図していない。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１９】
　適用可能な添付の図面を参照して、本発明を説明する。本発明は、多くの異なった形態
で具体化することができるが、本願に記載された実施形態に限定されると解釈してはなら
ないことは理解されたい。むしろ、これらの実施形態は単に例証する目的のために提供さ
れる。同じ参照番号は全体を通して同じ要素を指す。
【００２０】
　膨張媒体を内視鏡装置に送り出すためのシステム、方法及びコンピュータプログラム製
品を内視鏡処置（結腸内視術など）を行うための二酸化炭素を含む注入媒体を提供するこ
とに関連して以下のように説明するが、本発明による実施形態は様々な種類の膨張媒体（
様々なガス混合体及び、弛緩性及び／又は非痙攣性薬剤を含む媒体を含む）を、膨張媒体
を供給する必要がある種々の異なる内視鏡器具及び／又は腹腔鏡器具に正確に制御可能に
送るために利用することもできることを理解されたい。
【００２１】
　本願で説明されるように、「内視鏡」及び「内視鏡装置」という用語は、内視鏡１３０
（その制御部１３５を含む）と内視鏡と動作可能に結合されて、従来の内視鏡システムの
構成要素を形成する光源ユニット１２０との両方のことを指す。
【００２２】
　当業者は理解されるように、胃腸内視鏡検査のための従来の操作には、内視鏡１３０を
光源ユニット１２０に接続することが含まれる。この取合わせは全体的に、図１に示され
ている。内視鏡１３０は、臨床医が評価中に解剖学的なキャビティを通して操縦する間に
盛んに操作するシステムの部分である。内視鏡１３０の先端部には、照明用光ファイバー
バンドル、結像光学系、潅注管腔、注入管腔１５０及び／又は他のユーティリティ管腔を
含む種々の構成部品及び管腔が含まれるが、これらに限定されることはない。内視鏡１３
０の中間部には制御部１３５が含まれ、これを用いて内視鏡のオペレータは関節、潅注、
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注入及び他の内視鏡１３０の機能を制御することができる。内視鏡１３０の近接端部では
、内視鏡は光源ユニット１２０と動作可能に結合されている。システムの光源部１２０は
、光ファイバーの光源を提供すること、ビデオ又はディジタル画像変換装置に対物光学素
子を与えること、注入及び潅注するための内部空気圧縮機を提供すること、「水差し」１
２１を介して潅注及び潅注接続を提供することを含む幾つかの機能を提供することができ
るが、これらの機能に限定されることはない。
【００２３】
　内視鏡処置の間に膨張媒体を送り出す従来の空気注入法は、光源１２０の内部の空気圧
縮機を利用する。使用中には、光源１２０の内部の空気ポンプ又は圧縮機（図示せず）が
作動されて、多くの場合、空気ポンプは内視鏡を処置する間は連続的に動作する。圧縮空
気の流れは、光源１２０から内視鏡１３０の管腔１２４を通って前進する。空気ポンプに
よって動かされた室内空気は、管腔１２４を通って内視鏡の制御部１３５に流れる。内視
鏡１３０が制御部１３５と動作可能に結合された空気／水用バルブを備えていることは、
当業者は理解されよう。このバルブは、内視鏡の残りの部分を通って患者に送られるガス
を調整するために、臨床医が使用することができる（注入する流れ経路１５０を参照のこ
と）。ほとんどの内視鏡１３０の形状では、患者に対する注入空気（参照番号１５０を参
照のこと）を調整する空気／水用バルブの部分は、内視鏡１３０の制御部１３５では単に
開放ポートになっている。操作している間は、連続的に動作している空気ポンプからの注
入空気は、必要に応じて、臨床医が内視鏡１３０の空気／水用バルブの一部として設けら
れたポートの上に指を選択的に置くことによって、大気中に排出されるか又は内視鏡を通
って患者に送られる（注入する流れ経路を示す参照番号１５０を参照されたい）。
【００２４】
　従来の内視鏡１３０は、空気ポンプからの注入空気が水差し１２１に分岐されるような
潅注管腔も備えている。空気ポンプからの注入空気は、水差し１２１の中で水に対する加
圧媒体として動作する。内視鏡のオペレータが、潅注又は結像光学系を洗浄するために、
内視鏡１３０の先端部１５０を通って水を送り出す動作を選択する場合、臨床医は単に空
気／水用バルブのポート上に指を置いてそれを内側に押し下げるだけで、水差し１２１か
らの流路を開くことができる。この場合は、注入空気の代わりに潅注用の水が、平行な潅
注用の管腔を通って患者に送られる。空気ポンプが発生した圧力により、水を水差し１２
１から内視鏡１３０を通って移動させることができる。注入空気の場合のように、潅注用
の水が内視鏡１３０の制御部１３５上の手動のポートを介して患者に与えられる。
【００２５】
　図１は、本発明の１つの実施形態による注入システム１００を示している。この注入シ
ステム１００は、膨張媒体のソース１１０（注入ガスの圧力容器など）及び内視鏡装置１
２０／１３０と流体連通して（例えば、光源ユニット１２０を介して）、本発明の１つの
実施形態に基づいて、膨張媒体を内視鏡装置１２０／１３０に送り出すことができるよう
にしている。幾つかの実施形態によれば、注入システム１００は、内視鏡装置１２０／１
３０の管腔（例えば、内視鏡１３０の管腔１２４、及び／又は注入システム１００と光源
ユニット１２０との間を流体連通するチュービングセット１０６内で定義された管腔など
）内の圧力レベル検出するためのコントローラ１０１を備えている。本発明の注入システ
ム１００の実施形態は、コントローラ１０１と連通するバルブ構体１０３も備えている。
このバルブ構体１０３は、（例えば、光源ユニット１２０を介して）膨張媒体を内視鏡１
３０に送りかつ、膨張媒体の過剰な供給や無駄を避けるように検出された圧力レベルに対
応して内視鏡１３０に送られる膨張媒体の流速を調整するために、膨張媒体のソース１１
０と内視鏡装置１２０／１３０の構成要素との間を流体連通している。図１に示されてい
るように、本発明の注入システム１００は、従来の光源１２０及び／又は内視鏡１３０と
動作可能に連結されている。
【００２６】
　本発明の幾つかの実施形態は、全体的に図１に示されているように、従来の内視鏡用の
光源ユニット１２０を介して、胃腸用内視鏡１３０に接続された電空式注入器から成る注
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入システム１００を構成している。注入システム１００と光源ユニット１２０との間の接
続は、注入システム１００の引出し口２０８と光源ユニット１２０の水差し１２１の中の
接続部との間に配置されたチュービングセット１０６を介して実現できる。本発明の種々
の実施形態によれば、チュービングセット１０６は、使用後その都度交換する及び／又は
廃棄することができる使い捨ての医用級及び／又は生物学的適合性のあるチュービングか
ら構成する。このため、本発明の注入システム１００は、内視鏡による処置のステップの
間に内視鏡１３０及び／又は光源ユニット１２０に取り込まれる可能性がある病原体から
分離することができる。さらに、本発明の注入システム１００の幾つかの実施形態は、注
入システム１００のバルブ構体１０３の出力部と内視鏡装置１３０の管腔１２４との間の
流体連通の中にフィルタ装置１０７をさらに備えることができる。さらに、図１に示され
ているように、幾つかの実施形態では、このフィルタ装置１０７は、注入システム１００
のバルブ構体１０３の出力部と光源ユニット１２０への入力部（例えば、光源ユニット１
２０の水差し１２１の中で定義されたポートなど）との間の流体連通の中で動作可能に連
結されて、病原体が内視鏡装置１３０から本発明の注入システム１００のバルブ構体１０
３に通過するのを防ぐことができる。例えば、臨床医が水差し１２１を交換するときに不
注意に液体をチュービングセット１０６を通してこぼした場合、このフィルタ装置１０７
は病原体がバルブ構体１０３に通過するのを防ぐことができる。本発明の様々なシステム
に関する実施形態によれば、このフィルタ装置１０７は、生物学的フィルタ、疎水性フィ
ルタ、及びそれらの組合せを含むことができるが、これらに限定されることはない。
【００２７】
　従来の内視鏡処置に類似した方法では、（図１に全体的に示されているように）本発明
の注入システム１００を取り付けることにより、内視鏡１３０の管腔１２４の少なくとも
１つに注入媒体及び／又は潅注用水の流れが提供される。しかしながら、本発明のシステ
ムに関する実施形態は、内視鏡の接続部１３５を経由するユーザの制御入力に応答して、
膨張媒体のソース１１０から内視鏡１３０に膨張媒体及び／又は注入媒体の「オンデマン
ド」の流れを提供することもできる。
【００２８】
　当業者が理解するように、従来の胃腸用内視鏡は、被験者の中で定義された解剖学的キ
ャビティを適切に注入及び／又は潅注するために、毎分３リットルの範囲で最大出口圧力
が３５０から４００ｍｍＨｇの公称流速を必要とする。これらの代表的な性能仕様は、注
入媒体（例えば、ＣＯ2又は室内空気）及び送出方法（光源ユニット１２０に組み込まれ
た空気ポンプ、又は本発明の種々の実施形態によって提供されたような電空式膨張媒体の
調整）とは無関係である。本発明の注入システム１００に関する種々の実施形態の１つの
特別な利点は、内視鏡のオペレータが注入流路１５０を通って内視鏡１３０の先端部に膨
張媒体を送るために、内視鏡の制御部１３５を操作するときに、注入流速（すなわち、毎
分約３リットル）で膨張媒体を「オンデマンド」で提供することである。さらに、本発明
の注入システム１００に関する実施形態は、内視鏡１３０のオペレータが限度一杯の注入
流速を必要としない間は、内視鏡の制御部１３５にある感知流路１４０を介して大気中に
放出する控えめな感知流速（例えば、０．５リットル／分）をさらに提供する。これによ
り、膨張媒体（圧力容器に充填された二酸化炭素など）を一層良く節約することができる
。その上、本発明の実施形態は、多量の二酸化炭素を周囲の臨床環境（医療行為を行う場
所すなわち病院内の内視鏡検査室など）に逃がすことを防止できる。内視鏡１３０に接続
された光源の空気ポンプ又は機械的なＣＯ2調整装置から膨張媒体を提供するための従来
のシステム及び方法は、臨床医又は他の内視鏡のオペレータによる制御入力に応答して膨
張媒体を「オンデマンド」で提供することはしない。
【００２９】
　本発明の種々の実施形態によれば、注入システム１００のコントローラ１０１は、内視
鏡１３０の管腔１２４の中の圧力レベルを検出することができる。注入流速（注入流路１
５０を通る膨張媒体の伝導に対応する）と感知流速（感知流路１４０を通る膨張媒体の伝
導に応答する）に対する要求の間の検出可能な圧力差は、所定の処置で使用される特定の
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内視鏡１３０に対して固有である。制御部１３５の空気／水用バルブが開く場合、内視鏡
の管腔１２４の中には比較的低い一定の圧力レベルが存在する。さらに、空気／水用バル
ブが閉じる場合、内視鏡の管腔１２４の中の圧力は、内視鏡の管腔の付加的な長さ（制御
部１３５から注入流路１５０まで伸びている）及び検査中の解剖学的なキャビティの圧力
レベルに関連した流れ抵抗の結果として増加する。例えば、空気／水用バルブが開いた状
態で膨張媒体（注入ガスなど）が内視鏡を通って流れる場合、内視鏡の制御部１３５の上
流の管腔の圧力は、１０～３０ｍｍＨｇの程度である。空気／水用バルブが閉じている場
合、内視鏡の制御部の下流の内視鏡の流動管腔の付加的な長さによって与えられた付加的
な流動抵抗により、内視鏡の管腔１２４及び／又は注入媒体の接続部（例えば、水差し１
２１のポート）における検出可能な圧力レベルが、流速が比較的一定の場合、約５０から
１５０ｍｍＨｇまで増加される。同様に、空気／水用バルブが再開される場合、注入媒体
の接続部（例えば、水差し１２１のポート）における上流の圧力はより低い圧力に戻る。
【００３０】
　このように、本発明の種々の注入システム１００に関する実施形態によれば、コントロ
ーラ１０１は、内視鏡装置の管腔内の圧力を検出するための圧力用トランスジューサを備
えている。注入システム１００の幾つかの実施形態は、制御部１３５の上流の内視鏡１３
０の媒体接続部における圧力レベルを測定できる、インライン出口圧力用トランスジュー
サ（コントローラ１０１の一部として）を備えている。幾つかの実施形態では、コントロ
ーラ１０１は、内視鏡１３０の管腔１２４の中の圧力を検出することができる。別の実施
形態では、コントローラ１０１は、チュービングセット１０６の中で定義された管腔内の
圧力を検出することができる。このチュービングセット１０６は、従来の内視鏡装置の一
部として設けられた従来の光源ユニット１２０の水差し１２１の中で定義されたポートと
流体連通している。さらに別の実施形態では、コントローラ１０１は、光源ユニット１２
０に対する内視鏡１３０の接続部の上流の光源ユニット１２０の内部の内部管腔の圧力を
検出することができる。このように、出口圧力用トランスジューサは、オペレータが処置
の間に内視鏡の制御部１３５の上に配置された空気／水用バルブを周期的に開閉するとき
の、全体的に図３～図５に示された圧力差を解決することができる。処置のステップの間
に、注入システム１００のコントローラ１０１の部分は、圧力用トランスジューサの出力
をモニタすることができる。本発明の幾つかのシステムに関する実施形態では、コントロ
ーラ１０１は、例えば圧力しきい値を記憶するために通信するメモリ装置１０８をさらに
備えることができる（図３～図５の要素３０５、４０１、４０２、を参照のこと）。メモ
リ装置１０８及び／又はコントローラ１０１は、空気／水用バルブが開いている（また膨
張媒体を感知流路１４０を介して放出する）とき、（比較的低い）感知流速を出力するた
めにバルブ構体１０３を制御する、又は空気／水用バルブが閉じている（また膨張媒体を
内視鏡１３０の先端部の注入流路１４０を介して放出する）とき、（比較的高い）注入流
速を出力するためにバルブ構体１０３を制御するような決定を行うプログラム論理をさら
に備えることができる（例えば、図６～図９を参照されたい）。幾つかの注入システム１
０に関する実施形態によれば、バルブ構体１０３は、膨張媒体の流速を制御するための電
空式バルブ構体又は他の電気機械式機構を含むことができる。この膨張媒体は、コントロ
ーラ１０１（及び／又は内蔵されている圧力用トランスジューサ）によって検出され圧力
レベルに応答して、圧力容器に詰められたソース１１０（圧縮された二酸化炭素の圧力容
器など）から注入システム１００を経由して送り出される。本発明の種々の実施形態によ
れば、注入流速は毎分約１～２０リットルの間であり、感知流速は毎分約０．０５～０．
５リットルの間である。
【００３１】
　全体的に図１に示されるように、注入システム１００の様々な実施形態は、内視鏡装置
（例えば、光源ユニット１２０及び内視鏡１３０を含む）と圧縮された注入媒体の圧力容
器などの膨張媒体のソース１１０との間が流体連通している。本発明の種々の実施形態に
よれば、膨張媒体には、二酸化炭素、非痙攣性ガス状媒体、弛緩性ガス状媒体、及び／又
は内視鏡の処置において膨張媒体として作用するこれらの媒体の組合せが含まれるが、こ
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れらに限定されることはない。本発明の実施形態は圧力容器の膨張媒体（二酸化炭素など
）を節約すること及び二酸化炭素を内視鏡検査室内に過度に放出することを避けることに
対して特に有用であるが、本発明の注入システム１００に関する実施形態は、例えば圧縮
空気（窒素成分を含む）の容器を含む種々のソース１１０からの膨張媒体を送り出すため
にも使用できる。
【００３２】
　本発明の注入システム１００に関する幾つかの実施形態は、圧力しきい値（例えば、図
３の要素３０５を参照のこと）などのユーザ入力情報を受け取るためのユーザーインター
フェース２００（図２を参照のこと）さらに備えて、注入システム１００が内視鏡装置の
構成要素１２０／１３０内の検出された圧力の変化に十分に応答できるようにする。図２
に示されているように、このユーザーインターフェース２００は、注入装置１００の前面
パネルを備えている。ユーザーインターフェース２００は、注入システム１００のステー
タス（及び／又は膨張媒体の補給品１１０又は内視鏡装置の構成要素１２０／１３０のス
テータス）を表示するための種々の情報ディスプレイを備えている。例えば、ユーザーイ
ンターフェース２００は、内視鏡装置１２０／１３０に送り出された膨張媒体の体積を表
示するための体積用ディスプレイ２０２を備えている。ユーザーインターフェースは、膨
張媒体のソース１１０の中に残っている膨張媒体の体積を表示するための残留体積用ディ
スプレイ２０３も備えている。このユーザーインターフェース２００は、オペレータがユ
ーザーインターフェース２００の構成要素として設けられている制御ダイアル１０５を介
して入力することができる圧力しきい値及び／又は（後でさらに詳細に説明するような）
高圧の転移点を示すユーザ入力情報用ディスプレイ２０６も備えている。さらに、このユ
ーザーインターフェースは、様々なユーザ入力情報を受け取るためのボタン及び／又はス
イッチも備えている。例えば、前述されたような体積用ディスプレイ２０２を（例えば、
新しい処置が開始されるときに）リセットするための「体積リセット」ボタン２０４が設
けられている。ユーザーインターフェース２００は、膨張媒体が注入システム１００を介
して流動するのを選択的に開始及び／又は中止するための、例えば「実行／停止」制御ボ
タン２０７も備えている。その上、注入システム１００のユーザーインターフェース２０
０は、システムを使用しない場合に、コントローラ１０１、バルブ構体１０３及び／又は
注入システム１００の他の構成要素への電力を遮断するための（ロッカースイッチなどの
）電源ボタン２０５も備えている。最後に、注入システム１００の幾つかの実施形態によ
れば、ユーザーインターフェース２００は、注入システム１００と（例えば、前述された
ように、チュービングセット１０６及び／又はフィルタ装置１０７を経由して）内視鏡装
置の構成要素１２０／１３０との間に流体連通を作るためのフロー出力部１２４も備えて
いる。
【００３３】
　注入システム１００のユーザーインターフェース２００及び／又はコントローラ１０１
は、幾つかの実施形態では、さらに別の有効な機能を提供する。例えば、制御ダイアル１
０５の上の転移圧力（図３の要素３０５及び図２の転移ディスプレイ２０６を参照のこと
）がゼロに設定される場合、流速の転移は無効にされて、注入システム１００が自動的に
転移しないことを好む臨床医に対して、注入システム１００は膨張媒体を注入（高い）流
速で送り出す。さらに、システム１００は、２５リットル増加すると膨張媒体の送りを自
動的に中止することもできる。通常の内視鏡の処置に対して、一般的な膨張媒体の体積は
この体積のしきい値よりも少ない。このため、オペレータが処置が終わったときにこの装
置を停止することを忘れた場合、又は注入システム１００をシャットダウンせずに何かの
理由で処置を一時停止する場合、体積が２５リットルに達すると、システム１００は自動
的に停止して、意図せずに膨張媒体を無駄にすることを避けることができる。追加の媒体
が必要な場合、オペレータは単にスタートボタン２０７を押して動作を再開すると、体積
用ディスプレイは５０リットルで再度停止するまで２５リットルから増加する。オペレー
タは処置と処置との間又は処置を行っている間の適当なときに、（体積リセットボタン２
０４を押して）体積をリセットすることができる。
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【００３４】
　本発明の幾つかの実施形態によれば、ユーザーインターフェース２００は、少なくとも
１つの圧力しきい値（図３の要素３０５を参照のこと）を含む（例えば、制御ダイアル１
０５からの）ユーザ入力情報を受信することができる。幾つかの実施形態では、システム
１００は圧力しきい値３０５を記憶するためのメモリ装置１０８をさらに備えて、検出さ
れた圧力が圧力しきい値３０５よりも大きい場合、コントローラ１０１がバルブ構体１０
３を制御して流速が注入流速になるように調整する。さらに、検出された圧力が少なくと
も１つの圧力しきい値３０５よりも小さい場合、コントローラ１０１はバルブ構体１０３
を制御して流速が感知流速になるように調整する。例えば、図３を参照すると、典型的な
内視鏡処置で検出された圧力３００対時間３１０の簡略化したプロットが示されている。
感知フローの低い検出された圧力３０２は約２０ｍｍＨｇであり、注入フローの（高い）
検出された圧力３０１は約６０ｍｍＨｇである。（制御ダイアル１０５を介してオペレー
タが入力した）圧力しきい値３０５は、これらの検出された圧力３０１、３０２の間の中
間に設定される（例えば、４０ｍｍＨｇ）。このため、オペレータが空気／水用バルブを
制御部１３５で閉じると、コントローラ１０１が検出した管腔圧力は増加する。コントロ
ーラ１０１がしきい値３０５（４０ｍｍＨｇ）の管腔圧力が検出されたことを確認すると
、コントローラ１０１は次にバルブ構体１０３を制御して、膨張媒体の流速を低い感知流
速から高い注入流速に増加する。流れがより高い流速を継続すると、６０ｍｍＨｇの「高
い」平衡圧力３０１が内視鏡の管腔内で検出される。システム１００はこの時、空気／水
用バルブが閉じている間に膨張媒体を内視鏡装置１２０／１３０に高い膨張流速で送るこ
とを継続する。最後に、注入流速が設定された後でオペレータが空気／水用バルブを開く
と、内視鏡の管腔内の圧力は減少する。この圧力低下により、注入システム１００が測定
したように、圧力が４０ｍｍＨｇの圧力しきい値３０５よりも降下されると、コントロー
ラ１０１は空気／水用バルブが開いていることを検出して、自動的にフローパラメータを
感知流速に戻すように設定するため、内視鏡の制御部１３５が働いていないときに、周囲
の臨床環境に放出されるガスの量が削減される。
【００３５】
　図４を参照すると、幾つかのシステムに関する実施形態によれば、ユーザーインターフ
ェース２００は、低圧の転移点４０１及び高圧の転移点４０２を含むユーザ入力情報を（
例えば、制御ダイアル１０５を介して）受け取ることができる。さらに、幾つかの実施形
態によれば、システム１００は、低圧の転移点４０１を用いて事前プログラムされて（こ
の低圧の転移点４０１は、例えば、コントローラ１０１と通信するメモリ装置１０８の中
に記憶される）、低い感知フローと高い注入フローとの間の転移を定義する高圧の転移点
４０２を入力するために制御ダイアル１０５が使用されて、注入システム１００を効果的
に動作させるためにオペレータが入力する必要がある圧力の入力を単純化することができ
る。幾つかのそのような実施形態によれば、検出された圧力３００が低圧の転移点４０１
よりも上昇する場合は、感知流速からの流速を注入流速に調整するように、コントローラ
１０１はバルブ構体１０３を制御することができる。さらに、検出された圧力３００が高
圧の転移点４０２よりも下がる場合は、注入流速からの流速を感知流速に調整するように
、コントローラ１０１はバルブ構体１０３を制御するようにさらに適合される。例えば、
図４の圧力３００対時間３１０のプロットに示されるように、本発明の幾つかの注入シス
テム１００に関する実施形態では、オペレータが２つの圧力の転移点４０１、４０２を指
定できるようにされる。高圧及び低圧の転移点４０１、４０２を使用することにより、注
入システム１００が高範囲の内視鏡装置１２０／１３０を用いて効果的に使用できるよう
にされる。例えば、制御部１３５の空気／水用バルブが開かれることにより、管腔内で十
分な圧力降下が発生して、結果として圧力しきい値３０５よりも低い圧力が検出される場
合のみ、（図３に示されるような）１つの転移点３０５は効果がある。一方（４０１）は
感知フローから注入フローへまた他方（４０２）は注入フローから感知フローへという２
つの圧力転移点（４０１、４０２）を可能にするシステムに関する実施形態は、１つの転
移設定点３０５に関連した空気待ち時間（pneumatic latency）を除去することによって
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、システム１００の性能及び応答特性を向上することができる。非限定的な実施例を挙げ
ると、図４に示された圧力時間の履歴は、２つの転移圧力４０１、４０２によって囲まれ
て、「不感帯」を定義している。全体的に図４に示されているように、低圧転移点４０１
（例えば、２０ｍｍＨｇ）が、空気／水用バルブが開いた状態で、感知フロー１４０（図
１を参照のこと）に関連した１０ｍｍＨｇの平衡圧力３０２の上に設けられ、また高圧転
移点４０２（例えば、５０ｍｍＨｇ）が、空気／水用バルブが閉じた状態で、注入フロー
１５０（図１を参照のこと）に対して６０ｍｍＨｇの平衡圧力の直ぐ下に設けられている
。
【００３６】
　本発明の幾つかの別のシステムに関する実施形態によれば、コントローラ１０１（又は
コントローラの中に設けられ及び／又はコントローラと通信するメモリ装置１０８）は、
プログラムされた制限時間５１０（例えば、図５を参照のこと）を備えている。この制限
時間５１０は、全体的に図５に示されているように、低圧及び高圧の転移点４０１、４０
２を与えるための時間「フィルタ」を提供する。別の実施形態では、ユーザーインターフ
ェース２００は、そのような制限時間を含むユーザ入力情報を受信することができる。こ
のため、幾つかのシステム１００に関する実施形態によれば、検出された圧力３００が時
間しきい値５１０を超える時間に低圧の転移点４０１よりも上昇する場合は、感知流速か
らの流速を注入流速に調整するように、コントローラ１０１はバルブ構体を制御すること
ができる。さらに、検出された圧力３００が制限時間５１０を超える時間に高圧の転移点
４０２よりも下がる場合は、注入流速からの流速を感知流速に調整するように、コントロ
ーラ１０１はバルブ構体１０３を制御することができる。例えば、図５の典型的な圧力３
００対時間３１０のプロットに示されるように、２つの圧力転移点４０１、４０２を（例
えば、事前プログラムされた時間しきい値５１０によって定義された）フィルタ処理アル
ゴリズムに関連して使用して、感知フローと注入フローとの間の間違った又は意図しない
変化を最小にすることができる。そのようなフィルタ処理の必要性は、内視鏡１３０のオ
ペレータが内視鏡処置の間に制御部１３５の水バルブを急速に繰り返し開閉するため、高
い注入流速が長期わたって平衡圧力３０１を示すことはほとんどないという臨床的な実態
から生じる。そのような変化は、活発に稼働している間に制御部１３５の上流の内視鏡の
ガス管腔の圧力時間の履歴を測定することによって実験的に観察することができることは
、当業者は理解されよう。例えば、図５は、実際の臨床上の内視鏡処置を示す典型的な圧
力３００対時間３１０の履歴を示している。
【００３７】
　全体的に図５に示されているように、活発な内視鏡のナビゲーションが開始されて、感
知フローから注入フローへのフロー転移が発生すると、本発明の注入システム１００によ
って測定された内視鏡の圧力３００は、内視鏡１３０の制御部１３５の空気／水用フロー
バルブの変化に同期して周期的に上下に変動する。そのようなスパイクの振幅により、高
圧の転移点４０２の下に過渡的なくぼみが発生される。不注意のまた臨床的に混乱した低
い感知フローへの転移を避けるために、（事前プログラムされた制限時間５１０及び／又
はタイマ装置（図示せず）の利点を有する）本発明のコントローラ１０１は、所定の時間
５１０に対して検出された圧力３０１を精査する。全てのそのような検出された圧力３０
０がこの時間ウィンドウ５１０の中で高圧の転移点４０２よりも低い場合のみ、注入シス
テム１００（又はその中に組み込まれたコントローラ１０１）は、自動的にバルブ構体１
０３を制御して、フローを感知流速に減少させる。時間しきい値５１０の継続時間は、こ
れまでの臨床実験に基づいているため、幾つかの実施形態では、２から５秒の範囲に定義
される。このため、注入システム１００のコントローラ１０１によって検出された圧力３
００が、プログラムされた制限時間５１０に対して高圧の転移点４０２より連続的に下に
残る場合、それは空気／水用バルブが故意に開いていることを示すため、空気／水用バル
ブが再度閉じるまで、低いガス節約の感知流速に切り換えることが望ましい。
【００３８】
　本発明のシステム１００の別の実施形態によれば、コントローラ１０１が、高圧及び低
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圧のしきい値４０２、４０１及び制限時間５１０に自動的に適用するように適用性良く「
学習」して、内視鏡装置の管腔内の検出された圧力の変化により効果的に応答するために
、（例えば、図３～図５に示されている）圧力３００対時間３１０のプロットを収集及び
記憶する。ユーザーインターフェース２００（図２を参照のこと）は、オペレータがその
ような「適応」制御ルーチンを始動する「自動」モードを選択することができる制御ダイ
アル１０５を備えている。幾つかの実施形態では、注入システム１００は、高圧の転移点
４０２を自動的に求めることができる。前述されたように、内視鏡の制御部１３５の上流
で検出された圧力３００は、内視鏡を使用又は稼働している間に発振することがある。観
察された圧力の振動は、前に説明された実施形態の２～５秒の制限時間５１０がほとんど
全ての場合に十分であるような周波数である。この場合、開いた空気／水用バルブの圧力
は高圧の転移点４０２の下に落ちる。しかしながら、幾つかの特定の臨床環境（ことによ
ると幾つかの内視鏡装置を使用している状態で示されている）では、制御部１３５におけ
る空気／水用バルブが開く結果として、高圧の転移点４０２の下に落ちる検出された圧力
３００を生じない。このため、幾つかの実施例では、前に説明された実施形態は、意図さ
れた注入フローから感知フローへの転移を生成しない。従って、本発明の幾つかのシステ
ム１００に関する実施形態によれば、加えられた論理がメモリ装置１０８にプログラムさ
れ、及び／又は注入システム１００のコントローラ１０１に組み込まれて（例えば、図９
を参照のこと）、高圧及び／又は低圧の転移点４０１、４０２が、検出された圧力３００
に対する適当な安定判別によって適用性良く求められる。
【００３９】
　例えば、適応性のあるシステムは、コントローラ１０１のプログラム論理が、転移前の
所定の時間５１０に事前プログラムされた圧力しきい値４０２より低い値を示す全ての一
連の圧力３００の測定値を捜すのではなく、メモリ１０８に記憶されたほぼ同じ大きさの
連続した一連の圧力の測定値３００を最初に捜す。そのような安定条件は、例えばオペレ
ータが実際の内視鏡の使用を止めた後で、制御部１３５の空気／水用バルブが開いたまま
にされているときに発生する。一連の圧力の測定値３００がその後で所定の時間５１０が
続く所定の数のサンプルに対して（所定の許容範囲内で）安定した状態を保つ場合、注入
システム１００は、事前に設定された又は事前プログラムされた転移圧力４０２を何ら参
照する必要なく、注入フローから感知フローへ転移する。適応学習に対して関連付けられ
た方法の論理ステップは、全体的に図９に示されている。
【００４０】
　このため、幾つかの注入システム１００に関する実施形態では、メモリ装置１０８は、
支援コードを有する有限のアレイ変数を含む「圧力安定性検査メモリ（Pressure Stabili
ty Checking Memory）」を含んでいる。この支援コードは、スライディング時間ウィンド
ウ又はエポック（epoch）を提供する記憶されたデータに対して基準ポインタを積み重ね
るすなわち与えることができる。そのような時間ウィンドウ又はエポックは、内視鏡の処
置とリアルタイムで同期して進行するため、適当な遡及圧力履歴（retrospective pressu
re history）を評価するために利用することができる。処置の間にリアルタイムで処理さ
れた圧力履歴データをそのようにグルーピングする中で、多数の異なる種類のアルゴリズ
ム及び支援論理を空気／水用バルブか開いていることを示す圧力の安定性（及び膨張媒体
を節約する、低い感知流速に対する要求）を識別するために適用できる。
【００４１】
　同様の安定性の取り組み方及び関連する論理を、図９に全体的に示される論理に適用し
て、感知（低い）流速から注入（高い）流速への転移を処理して、注入システム１００を
全てではないにしても、たいていの内視鏡１３０及び／又は光源ユニット１２０の種類及
びブランドに対して自動的に適合させる。「適応」方法に関するさらに別の実施形態では
、そのような適応システムを補強するために、人工知能の技術を適用することもできる。
より詳細には、補助装置メモリ１０８及び処理アルゴリズムは、慣習又はユーザ固有の幾
つかの使用パターンを示す圧力時間の履歴をさらに詳細に調べる。この場合、そのような
集合的な履歴を使用して、特定の内視鏡のオペレータ又は臨床用途（特定の処置の種類な
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ど）に対する装置の性能をさらに最適化するように、ユーザ／臨床固有の予想応答論理を
開発することができる。
【００４２】
　図６～図９は全体的に、膨張媒体を（例えば、膨張媒体のソース１１０から）膨張媒体
のソース１１０と流体連通している（光源ユニット１２０及び／又は内視鏡１３０を含む
）内視鏡装置に送り出すための、本発明の幾つかの別の方法に関する実施形態を示す。後
でさらに説明されるように、種々の方法に関する実施形態は、（メモリ装置１０８及びバ
ルブ構体１０３と通信する）電子コントローラ１０１が実行するコンピュータプログラム
製品のステップとして実現される。この）電子コントローラ１０１は、膨張媒体のソース
１１０と内視鏡装置の構成要素１２０／１３０との間が流体連通されている電空式注入シ
ステム１００の一部として具備されている。
【００４３】
　例えば、図６に示されている、本発明の１つの方法に関する実施形態によれば、この方
法は、内視鏡装置の管腔１２４（及び／又は注入システム１００と光源ユニット１２０と
の間に介在されたチューブセット１０６により定義された管腔）の中の圧力レベルを検出
する（及び／又は検出された圧力に応答して流速を条件付きで調整する）ためのステップ
６１０、内視鏡装置への膨張媒体の配送を調整するための配送及び／又は調整するステッ
プ６２０、及び膨張媒体の過渡の供給及び無駄を防ぐために、検出された圧力レベルに応
答して内視鏡装置に送られる膨張媒体の流速を調整するための条件付きで調整するステッ
プ６３０を含むステップから構成されている。（全体的に図６～図９に示されている）ス
テップ６１０には、圧力を検出するステップ及び／又はこの検出された圧力に応答して膨
張媒体の流速を条件付きで調整するステップが含まれる。さらに、概ね前述したように、
検出及び／又は条件付きで調整するステップ６３０は、検出された圧力が内視鏡の制御部
１３５における空気／水用バルブが開いていることを示す場合、膨張媒体の流速を（低い
）感知流速（毎分約０．０５から０．５リットルの間）に調整するステップを含んでいる
。ここで、空気／水用バルブが開いていると、膨張媒体が制御部１３５の感知流路１４０
から放出されることになる。さらに、この検出及び／又は条件付きで調整するステップ６
３０は、検出された圧力が内視鏡の制御部１３５で空気／水用バルブが閉じていることを
示す場合、膨張媒体の流速をより高い注入流速（毎分約１から２０リットルの間）に調整
するステップを含んでいる。ここで、空気／水用バルブが閉じている場合、注入流路１５
０を通る膨張媒体の方向は、内視鏡１３０の先端部から被験者の解剖学的なキャビティの
中に向かう。
【００４４】
　図６～図９に示されているように、この方法には、オペレータが「フロー停止／実行」
ボタン２０７を押すことによって起動される「処置停止」命令を検出するステップ６４０
も含まれる。この「フロー停止／実行」ボタン２０７は、本発明の幾つかのシステム１０
０に関する実施形態に基づいて、ユーザーインターフェース２００の一部として備えられ
ている。さらに、この方法には、検出された圧力に応答して膨張媒体の流速を調整するた
めの制御フィードバックループ６５０も含まれる（以下により詳細に説明される）。
【００４５】
　本発明の幾つかの方法に関する実施形態によれば、この方法には、ソース１１０と内視
鏡装置（図１の構成要素１２０及び１３０を参照のこと）との間の流体連通の中の（使い
捨てのチュービングセット１０６などの）流路をフィルタ処理するステップがさらに含ま
れ、病原体が内視鏡装置から膨張媒体のソースに通過するのを防止している。このフィル
タ処理するステップは例えば、本発明の注入システム１００と内視鏡装置の光源ユニット
１２０との間の流体連通の中にフィルタ装置１０７を設けるステップを含む。種々の実施
形態によれば、フィルタ装置１０７には例えば、生物学的フィルタ、疎水性フィルタ、及
び内視鏡装置から注入システム１００のバルブ構体１０３に病原体が通過するのを防止で
きる他のフィルタ装置が含まれる。
【００４６】
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　その上、幾つかの方法に関する実施形態には、検出及び／又は条件付きで調整するステ
ップ６３０を制御するためのユーザ入力情報を受信するステップがさらに含まれる。例え
ば、この受信するステップは、本発明の注入システム１００の一部として設けられたユー
ザーインターフェース２００（例えば、図２を参照のこと）の一部として、制御ダイアル
１０５を提供するステップを含む。このため、オペレータがメモリ装置１０８に記憶され
る１つ以上の圧力しきい値３０５（例えば、図３を参照のこと）及び／又は１つ以上の低
圧及び高圧の転移点４０１、４０２（例えば、図４を参照のこと）を入力すると、本発明
のシステム１００に関する実施形態のコントローラ１０１は、１つ以上のユーザ入力情報
を（例えば、ステップ６１０で、ほぼリアルタイムで得られた）検出された圧力と比較し
て、検出及び／又は条件付きで調整するステップ６３０を実行する。
【００４７】
　本発明のシステム１００に関する実施形態に関連して前に説明したように、（図２を参
照のこと、例えば、制御ダイアル１０５を介してユーザーインターフェース２００によっ
て受信される）ユーザ入力情報は、少なくとも１つの圧力しきい値を含んでいる（図３の
要素３０５を参照のこと）。このため、検出及び／又は条件付きで調整するステップ６３
０は、検出された圧力が少なくとも１つの圧力しきい値３０５よりも大きい場合、流速を
注入流速に調整するためのステップ６３１をさらに含んでいる。さらに、この検出及び／
又は条件付きで調整するステップ６３０は、検出された圧力が少なくとも１つの圧力しき
い値３０５よりも低い場合は、流速を感知流速に調整するためのステップ６３２も含んで
いる。このため、１つの典型的な方法に関する実施形態によれば、図６のフローチャート
に示されているように、この方法は最初に、流速が感知流路１４０（図１を参照のこと）
からの膨張媒体の発散に対応する（低い）感知流速に設定される起動段階を含む。次に、
この方法は、内視鏡装置の管腔内の圧力を検出するステップ６１０（例えば、開始処置）
を含む。ステップ６２０には、膨張媒体の内視鏡に対する送出を設定された流速（処置を
開始するための感知流速）に調整するステップが含まれる。次に、ステップ６３０には、
検出された圧力レベルを１つ以上の圧力しきい値と順番に比較するステップ、及びそれに
応じて流速を調整するステップが含まれる。このため、（図６に概略的に示されているよ
うに）この方法の電子的な実施形態は、検出及び／又は条件付きで調整するステップ６３
０の一部として生ずる圧力の比較に応答して、送出された膨張媒体の流速を調整するため
のフィードバックループ６５０を含んでいる。
【００４８】
　別の方法に関する実施形態では、ユーザ入力情報には一対の圧力の転移点（例えば、図
４に示されているような高い点４０２及び低い点４０１）が含まれる。幾つかの実施形態
によれば、ユーザ入力情報には高圧の転移点４０２しか含まれず、一方幾つかのシステム
１００に関する実施形態の一部として設けられたコントローラ１０１は、低圧の転移点４
０１を用いて事前プログラムされる。図７に概略的に示されている１つのそのような方法
に関する典型的な実施形態では、検出及び／又は条件付きで調整するステップ６３０は、
内視鏡の管腔内で検出された圧力レベルを高圧及び低圧の転移点４０２、４０１と比較す
るための構成要素のステップ７３０及び７３２をさらに含んでいる。例えば、ステップ７
３１には、検出された圧力が低圧の転移点４０１よりも上昇する場合（これは、（図１に
示されているように、）制御部１３５の中に含まれたバルブが閉じていて、膨張媒体の方
向が注入流路１５０に向かっていることを示している）は、感知流速からの流速を注入流
速に調整するステップが含まれる。さらに、ステップ７３２には、検出された圧力が高圧
の転移点４０２よりも下がる場合（これは、（図１に示されているように、）制御部１３
５の中に含まれたバルブが開いていて、膨張媒体が感知流路１４０を通して発散している
ことを示している）は、注入流速からの流速を感知流速に調整するステップが含まれる。
【００４９】
　前述されたように、本発明の幾つかのシステム１００に関する実施形態は、システム１
００が高い注入流速で膨張媒体を送出することから低い感知流速で膨張媒体を送出するこ
とに不適切にシフトしないように、１つ以上の低圧及び高圧の転移点４０１及び４０２と
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交差する検出された圧力３００における一時的な変化をフィルタ処理及び／又は無視する
ためのプログラムされた制限時間５１０（図５を参照のこと）を提供する。例えば、図８
に概略的に示されている方法に関する実施形態によれば、この方法には、圧力の検出及び
／又は条件付きの流速の調整（ステップ６１０）及び膨張媒体の送出の調整（ステップ６
２０）を開始する前に、タイマをリセットするためのタイマ・リセット・ステップ８１０
が含まれる。図８に示されているように、検出及び／又は条件付きで調整するステップ６
３０には、検出された圧力の中で瞬間の及び／又は一時的なシフトに応答して膨張媒体の
流速が不適切にシフトすることを避けるために、時間フィルタ処理する圧力検出を行うた
めの幾つかのサブルーチンが含まれる。１つの方法に関する実施形態によれば、検出及び
／又は条件付きで調整するステップ６３０には、検出された圧力が制限時間を超える時間
に低圧の転移点よりも上昇する場合は、感知流速からの流速を注入流速に調整するステッ
プが含まれる。しかしながら、多くの場合、方法に関する実施形態には、検出された圧力
が制限時間を超える時間５１０（図５を参照のこと）に高圧の転移点４０２よりも下がる
場合は、注入流速からの流速を感知流速に調整するための時間フィルタ処理するステップ
８３１～８３４が含まれる。例えば、ステップ８３１では、検出された圧力が低圧の転移
点４０１を一瞬でも超える場合、この方法は感知流速から注入流速にシフトする。その上
、検出された圧力が最初に高圧の転移点４０２よりも下がる場合は、ステップ８３２は（
プログラムされた制限時間からカウントダウンする）タイマを始動させるステップを含む
。ステップ８３３及び８３４によれば、この方法には、検出された圧力が制限時間５１０
を超える途切れない時間に高圧の転移点４０２よりも下がる場合、注入流速から感知流速
に調整するステップ（ステップ８３４を参照のこと）が含まれる。この方法に関する実施
形態の中で電子的に実行される実施形態は、流速の調整が行われた後でステップを再開す
るための電子的フィードバックループ６５０も備えている。
【００５０】
　例えば図９に示されている本発明の別の方法に関する実施形態には、時間をかけて収集
されかつメモリ装置１０８（このメモリ装置は、本発明のシステム１００に関する実施形
態ではコントローラ１０１と通信する）に記憶されている履歴の圧力データに基づいて、
低圧及び高圧の転移点４０１、４０２及び／又は制限時間５１０を適用性良く及び／又は
自動的に決定するための方法が含まれている。そのような適応性のある方法には、（概ね
ステップ９３２で示されているような）「圧力安定性検査メモリ」の中の複数の注入処置
に対応する複数の検出された圧力プロフィールを含むデータを記憶するためのステップが
含まれる。そのような方法には、少なくとも部分的に記憶データに基づいた制限時間５１
０、低圧の転移点４０１、及び高圧の転移点４０２を定義するステップも含まれる。幾つ
かの実施形態によれば、高圧の転移点４０２は、メモリ１０８が直前の圧力測定のサンプ
ルを記憶して、かつ（全体的にステップ９３３に示されているように）その後の測定値が
先行する測定値に関連して定義された範囲内にあるかどうかを確認するように動的に定義
される。幾つかの実施形態では、低圧の転移点４０１がコントローラ１０１の中でプログ
ラムされて、検出された圧力が低圧の転移点４０１を超えると、コントローラ１０１がこ
の方法の適応性のある部分を起動する。しかしながら、幾つかの実施形態では、この方法
の適応性のある部分には、動的な低圧の転移点４０１を定義するステップも同様に含まれ
る。このため、検出及び／又は条件付きで調整するステップ６３０は、検出された圧力が
制限時間を超える時間に動的な低圧の転移点よりも上昇する場合、感知流速からの流速を
注入流速に調整するステップ、及び／又は検出された圧力が制限時間を超える時間に動的
な高圧の転移点よりも下がる場合は、注入流速からの流速を感知流速に調整するステップ
を含んでいる。
【００５１】
　システム及び方法を提供することに加えて、本発明は前述された動作を実行するコンピ
ュータプログラム製品も提供する。このコンピュータプログラム製品は、媒体の中に取り
入れられたコンピュータが読取り可能なプログラムコードを有するコンピュータが読取り
可能な記憶媒体を有する。図１を参照すると、コンピュータが読取り可能な記憶媒体は、
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バルブ構体１０３と通信するコントローラ１０１及び／又はメモリ装置１０８の一部とし
て備えられて、コンピュータが読取り可能なプログラムコード手段を実行して、前述され
た動作を遂行する。
【００５２】
　図６～図９は、本発明の実施形態による方法、システム及びプログラム製品の非限定的
なブロック図、フローチャート及び制御流れ図である。ブロック図、フローチャート及び
制御流れ図の各ブロック又はステップ、及びブロック図、フローチャート及び制御流れ図
のブロックの組合せは、コンピュータプログラムの命令によって実行することができる。
これらのコンピュータプログラムの命令は、コンピュータ（バルブ構体１０３及び／又は
本発明の実施形態に関連して本願で説明された注入システム１００の他の電空構成要素と
通信するコントローラ１０１を含むが、これらに限定されることはない）又はマシンを作
る他のプログラム可能な装置にロードされて、コンピュータ又は他のプログラム可能な装
置上で実行する命令がブロック図、フローチャート又は制御流れブロック又はステップの
中で指定された機能を実行する手段を形成する。コンピュータ又は他のプログラム可能な
装置を特定の方法で機能させることができるこれらのコンピュータプログラムの命令を、
コンピュータが読取り可能なメモリの中に記憶して、コンピュータが読取り可能なメモリ
の中に記憶された命令が、ブロック図、フローチャート又は制御流れブロック又はステッ
プの中で指定された機能を実行する命令を含む製品を作ることもできる。コンピュータプ
ログラムの命令をコンピュータ又は他のプログラム可能な装置にロードし、とりわけ一連
の動作ステップをコンピュータ又は他のプログラム可能な装置上で実行させることもでき
る。これにより、コンピュータの実行による処理を実現することができ、コンピュータ又
は他のプログラム可能な装置上で実行される命令がブロック図、フローチャート又は制御
流れブロック又はステップの中で指定された機能を実行するステップを提供することがで
きる。
【００５３】
　従って、ブロック図、フローチャート又は制御流れ図のブロック又はステップは、とり
わけ指定された機能を実行する手段の組合せ、指定された機能を実行するステップの組合
せ及び指定された機能を実行するプログラム命令の手段に対応する。ブロック図、フロー
チャート又は制御流れ図の各ブロック又はステップ、及びそれらの組み合わせは、指定さ
れた機能若しくはステップを実行する特殊目的のハードウェアベースのコンピュータシス
テム、又は特殊目的のハードウェア及びコンピュータ命令の組み合わせによって実行され
ることができることも理解されよう。
【００５４】
　本願に記述された本発明の他の変形例及び他の実施形態は、前述した説明及び関連した
図面の中で示された教義の利点を有する本発明が属する技術分野に精通した者には思い浮
かぶであろう。このため、本発明は開示された特定の実施形態に限定されるものではなく
、また変形例及び他の実施形態は添付した特許請求の範囲の中に含まれるものとすること
は理解されよう。本願の中で特別な用語が使用されるが、それらの用語は一般的であり説
明のためのみに使用されるものであり、本発明の範囲を限定する目的で使用されたもので
はない。
【００５５】
　さらに、明細書の全体にわたって、構成体が特定の構成要素を有する、含む、又は備え
ると記述される場合、又は処理システム又は方法が特定のステップを有する、含む、又は
備えると記述される場合は、本発明の構成体が本質的に列挙された構成要素から構成する
又は列挙された構成要素から成る、また本発明の処理システム又は方法が列挙されたステ
ップから構成する又は列挙されたステップから成ることを意図している。その上、ステッ
プの順序又はある動作を実行する順序は、本発明が使用可能で存続する限り重要ではない
ことは理解されたい。それに加えて、２つ以上のステップ又は動作が、本願で開示された
発明に関して同時に実行されることもある。
【図面の簡単な説明】
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【図１】本発明の１つの実施形態に基づいて、膨張媒体のソースと内視鏡装置との間が流
体連通された注入システムの限定されない概略図である。
【図２】本発明の１つの実施形態による注入システムのユーザーインターフェースの前面
パネルの限定されない概略図である。
【図３】１つの定義された圧力しきい値に関連して、注入処置の代表的な部分の間の内視
鏡装置の管腔内で検出された圧力対時間のプロットを示す、限定されない時間対圧力のプ
ロットを示す図である。
【図４】低圧の転移点及び高圧の転移点に関連して、注入処置の代表的な部分の間の内視
鏡装置の管腔内で検出された圧力対時間のプロットを示す、限定されない時間対圧力のプ
ロットを示す図である。
【図５】低圧の転移点、高圧の転移点、及び定義された制限時間に関連して、注入処置の
代表的な部分の間の内視鏡装置の管腔内で検出された圧力対時間のプロットを示す、限定
されない時間対圧力のプロットを示す図である。
【図６】圧力検出、引渡し、及び流速調整ステップを含む、本発明の方法及び／又はコン
ピュータプログラムに関する実施形態の限定されないフローチャートを示す図である。こ
の図で、調整ステップには、しきい値圧力に対する検出された圧力の相対値に応答して流
速を調整するステップが含まれる。
【図７】圧力検出、引渡し、及び流速調整ステップを含む、本発明の方法及び／又はコン
ピュータプログラムに関する実施形態の限定されないフローチャートを示す図である。こ
の図で、調整ステップには、低圧の転移点及び高圧の転移点の両方に対する検出された圧
力の相対値に応答して流速を調整するステップが含まれる。
【図８】圧力検出、引渡し、及び流速調整ステップを含む、本発明の方法及び／又はコン
ピュータプログラムに関する実施形態の限定されないフローチャートを示す図である。こ
の図で、調整ステップには、低圧の転移点、高圧の転移点、及び定義された制限時間に対
する検出された圧力の相対値に応答して流速を調整するステップが含まれる。
【図９】圧力検出、引渡し、及び流速調整ステップを含む、本発明の適応方法及び／又は
コンピュータプログラムに関する実施形態の限定されないフローチャートを示す図である
。この図で、調整ステップには、低圧の転移点、高圧の転移点、及び制限時間を含む幾つ
かの自動的に検出されたしきい値に対する検出された圧力の相対値に応答して流速を調整
するステップが含まれる。
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