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(57)【要約】
【課題】操作部を落下させてしまったとしても安全に体
腔内から挿入部を抜去できる構成を有する内視鏡システ
ムを提供する。
【解決手段】内視鏡１と、内視鏡１が接続され、内視鏡
１を動作制御する制御装置５０と、内視鏡１の操作部１
２内に設けられ、該操作部１２に加わる加速度を検出す
る加速度センサ２０と、制御装置５０に設けられ、加速
度センサ２０が所定方向における一定以上の加速度を検
出した場合、制御信号を出力する制御回路６１と、内視
鏡１または制御装置５０に設けられ、制御信号を受信す
ることにより内視鏡１の挿入部２の状態を切り換える切
り換え部２５と、を具備する。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　内視鏡と、
　前記内視鏡が接続され、前記内視鏡を動作制御する制御装置と、
　前記内視鏡の操作部内に設けられ、該操作部に加わる加速度を検出する加速度センサと
、
　前記制御装置に設けられ、前記加速度センサが所定方向における一定以上の加速度を検
出した場合、制御信号を出力する制御回路と、
　前記内視鏡または前記制御装置に設けられ、前記制御信号を受信することにより前記内
視鏡の挿入部の状態を切り換える切り換え部と、
　を具備することを特徴とする内視鏡システム。
【請求項２】
　前記切り換え部は、前記挿入部における先端に設けられた湾曲部の湾曲状態を解除する
ことを特徴とする請求項１に記載の内視鏡システム。
【請求項３】
　前記挿入部は硬度が可変自在に構成されており、
　前記切り換え部は、前記挿入部における前記硬度を最も低い状態に変更することを特徴
とする請求項１に記載の内視鏡システム。
【請求項４】
　内視鏡と、
　前記内視鏡が接続され、前記内視鏡を動作制御する制御装置と、
　前記内視鏡の操作部内に設けられ、該操作部に加わる圧力を検出する圧力センサと、
　前記制御装置に設けられ、前記圧力センサにより術者が前記内視鏡の前記操作部を把持
しているか否かを判別する判別回路と、
　前記内視鏡または前記制御装置に設けられ、前記判別回路が前記術者による前記操作部
の把持が解除されたことを判別した際に、前記内視鏡の動作制御状態を切り換える切り換
え部と、
　を具備することを特徴とする内視鏡システム。
【請求項５】
　前記切り換え部は、前記内視鏡の挿入部における先端に設けられた湾曲部の湾曲状態を
解除することを特徴とする請求項４に記載の内視鏡システム。
【請求項６】
　前記内視鏡の挿入部は硬度が可変自在に構成されており、
　前記切り換え部は、前記挿入部における前記硬度を最も柔らかい状態に変更することを
特徴とする請求項４に記載の内視鏡システム。
【請求項７】
　前記切り換え部は、前記内視鏡の先端側に供給する光源の光量を減少させることを特徴
とする請求項４に記載の内視鏡システム。
【請求項８】
　内視鏡と、
　前記内視鏡が接続され、前記内視鏡を動作制御する制御装置と、
　前記内視鏡の操作部内に設けられ、該操作部に加わる加速度を検出する加速度センサと
、
　前記内視鏡の操作部内に設けられ、該操作部に加わる圧力を検出する圧力センサと、
　前記制御装置に設けられ、前記加速度センサが所定方向における一定以上の加速度を検
出した場合、制御信号を出力する制御回路と、
　前記内視鏡または前記制御装置に設けられ、前記制御信号を受信することにより前記内
視鏡の挿入部の状態を切り換える切り換え部と、
　前記制御装置に設けられ、前記圧力センサにより術者が前記内視鏡の前記操作部を把持
しているか否かを判別する判別回路と、



(3) JP 2018-192042 A 2018.12.6

10

20

30

40

50

　前記内視鏡または前記制御装置に設けられ、前記判別回路が術者による前記操作部の把
持が維持されていることを判別した際には、前記制御信号を受信していても前記切り換え
部の動作を制限する制限回路と、
　を具備することを特徴とする内視鏡システム。
【請求項９】
　前記切り換え部は、前記内視鏡の挿入部における先端に設けられた湾曲部の湾曲状態を
解除することを特徴とする請求項８に記載の内視鏡システム。
【請求項１０】
　前記挿入部は硬度が可変自在に構成されており、
　前記切り換え部は、前記挿入部における前記硬度を最も柔らかい状態に変更することを
特徴とする請求項８に記載の内視鏡システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、内視鏡と、該内視鏡が接続され、前記内視鏡を動作制御する制御装置とを具
備する内視鏡システムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　近年、内視鏡システムに用いられる内視鏡は、医療分野において広く利用されている。
医療分野において用いられる内視鏡は、該内視鏡が接続された制御装置によって動作制御
された状態において、細長い挿入部を被検体となる体腔内に挿入することにより、体腔内
の臓器を観察したり、必要に応じて内視鏡が具備する処置具の挿通チャンネル内に挿入し
た処置具を用いて各種処置をしたりすることができる。
【０００３】
　また、内視鏡の挿入部に、複数方向に能動的に湾曲自在な湾曲部が設けられた構成が周
知である。湾曲部は、管路内の屈曲部における挿入部の進行性を向上させる他、挿入部に
おいて、湾曲部よりも先端側に位置する先端部に設けられた観察光学系の観察方向を可変
させる。
【０００４】
　通常、内視鏡の挿入部に設けられた湾曲部は、複数の湾曲駒が挿入部の挿入方向に沿っ
て連結されることにより、例えば上下左右の４方向に湾曲自在となるよう構成されており
、湾曲駒の内、最も先端側に位置する湾曲駒に先端が固定された挿入部内に挿通された４
本のワイヤのいずれかが操作部に設けられた湾曲操作ノブの回動操作によって牽引操作さ
れることにより、上下左右のいずれかの方向に湾曲自在となっている。
【０００５】
　また、操作部に設けられた固定ノブまたは固定レバーにより、湾曲操作ノブの回動角度
を固定する、即ち、湾曲部の湾曲状態を術者の所望の湾曲角度にて固定する構成も周知で
ある。
【０００６】
　さらに、操作部に、挿入部において湾曲部よりも基端側に設けられた可撓管部の硬度を
可変させる硬度可変ノブが設けられた構成も周知である。
【０００７】
　このように構成された操作部は、特許文献１に示すように、例えば術者の左手によって
把持される。
【０００８】
　具体的には、操作部の把持部が左手の腹に接触され、把持部が左手の薬指と小指にて把
持され、左手の親指と人指し指にて操作部から延出するとともに制御装置にコネクタを介
して接続されるユニバーサルコードの折れ止めを挟んだ状態において、操作部は、術者の
左手によって把持される。
【０００９】
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　この状態にて、術者は、左手の親指、人指し指または中指にて、操作部に設けられた各
種スイッチ、ノブ、レバー操作を行なうよう操作部が構成されている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【００１０】
【特許文献１】特許第５６４２９０４号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【００１１】
　ところで、術者は、内視鏡の挿入部を体腔内に挿入している際、地震等の災害による揺
れや術者の不注意により、上述したようにユニバーサルコードの折れ止めを左手の親指と
人指し指とにより挟んで把持していたとしても、操作部から不意に左手を離してしまい操
作部を落下させてしまう可能性がある。
【００１２】
　よって、例えば湾曲部が体腔内において湾曲している状態や、可撓管部の硬度が高い状
態においては、操作部の落下後、挿入部が体腔内に引っ掛かってしまう可能性がある。尚
、湾曲部が体腔内において非湾曲状態においても、落下後、湾曲操作ノブが床等に接触し
てしまうことにより回動してしまった場合においても同様の可能性が生じる。このことか
ら、術者は体腔内に挿入部を挿入している際における操作部の取り扱いに十分な注意が必
要であった。
【００１３】
　このような事情に鑑み、特許文献１に開示されているように、操作部の外表面に小指や
薬指が引っ掛かりやすくなるよう凹みが形成され、凹みに対する指の引っ掛かりにより操
作部を落とし難くした構成も周知ではある。
【００１４】
　しかしながら、この構成では、完全に操作部の落下を防ぐことは出来ないといった問題
があった。
【００１５】
　よって、操作部の落下を完全に防ぐことができないまでも、操作部を落下させてしまっ
たとしても安全に体腔内から挿入部を抜去できる構成が望まれていた。
【００１６】
　本発明は、上記事情に鑑みなされたものであり、操作部を落下させてしまったとしても
安全に体腔内から挿入部を抜去できる構成を有する内視鏡システムを提供することを目的
とする。
【課題を解決するための手段】
【００１７】
　上記目的を達成するため本発明の一態様における内視鏡システムは、内視鏡と、前記内
視鏡が接続され、前記内視鏡を動作制御する制御装置と、前記内視鏡の操作部内に設けら
れ、該操作部に加わる加速度を検出する加速度センサと、前記制御装置に設けられ、前記
加速度センサが所定方向における一定以上の加速度を検出した場合、制御信号を出力する
制御回路と、前記内視鏡または前記制御装置に設けられ、前記制御信号を受信することに
より前記内視鏡の挿入部の状態を切り換える切り換え部と、を具備する。
【００１８】
　また、本発明の他態様における内視鏡システムは、内視鏡と、前記内視鏡が接続され、
前記内視鏡を動作制御する制御装置と、前記内視鏡の操作部内に設けられ、該操作部に加
わる圧力を検出する圧力センサと、前記制御装置に設けられ、前記圧力センサにより術者
が前記内視鏡の前記操作部を把持しているか否かを判別する判別回路と、前記内視鏡また
は前記制御装置に設けられ、前記判別回路が前記術者による前記操作部の把持が解除され
たことを判別した際に、前記内視鏡の動作制御状態を切り換える切り換え部と、を具備す
る。
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【００１９】
　さらに、本発明の他態様における内視鏡システムは、内視鏡と、前記内視鏡が接続され
、前記内視鏡を動作制御する制御装置と、前記内視鏡の操作部内に設けられ、該操作部に
加わる加速度を検出する加速度センサと、前記内視鏡の操作部内に設けられ、該操作部に
加わる圧力を検出する圧力センサと、前記制御装置に設けられ、前記加速度センサが所定
方向における一定以上の加速度を検出した場合、制御信号を出力する制御回路と、前記内
視鏡または前記制御装置に設けられ、前記制御信号を受信することにより前記内視鏡の挿
入部の状態を切り換える切り換え部と、前記制御装置に設けられ、前記圧力センサにより
術者が前記内視鏡の前記操作部を把持しているか否かを判別する判別回路と、前記内視鏡
または前記制御装置に設けられ、前記判別回路が術者による前記操作部の把持が維持され
ていることを判別した際には、前記制御信号を受信していても前記切り換え部の動作を制
限する制限回路と、を具備する。
【発明の効果】
【００２０】
　本発明によれば、操作部を落下させてしまったとしても安全に体腔内から挿入部を抜去
できる構成を有する内視鏡システムを提供することができる。
【図面の簡単な説明】
【００２１】
【図１】第１実施の形態の内視鏡システムを概略的に示すブロック図
【図２】図１の内視鏡システムにおける内視鏡の構成の概略を示す図
【図３】図２の把持部内に設けられた加速度センサ及び切り換え部を、他の部材とともに
拡大して示す部分斜視図
【図４】図１の制御部による操作部の落下を検出した際の、挿入部の状態を切り換える制
御を示すフローチャート
【図５】第２実施の形態の内視鏡システムを概略的に示すブロック図
【図６】図５の内視鏡システムにおける内視鏡の操作部に設けられた圧力センサを拡大し
て示す斜視図
【図７】図５の制御部による操作部の落下を検出した際の、挿入部の状態を切り換える制
御を示すフローチャート
【図８】図５の制御部による圧力センサを用いた光源制御を示すフローチャート
【図９】第３実施の形態の内視鏡システムを概略的に示すブロック図
【図１０】図９の制御部による操作部の落下を検出した際の、挿入部の状態を切り換える
制御を示すフローチャート
【発明を実施するための形態】
【００２２】
　以下、図面を参照して本発明の実施の形態を説明する。
【００２３】
（第１実施の形態）
【００２４】
　図１は、本実施の形態の内視鏡システムを概略的に示すブロック図、図２は、図１の内
視鏡システムにおける内視鏡の構成の概略を示す図、図３は、図２の把持部内に設けられ
た加速度センサ及び切り換え部を、他の部材とともに拡大して示す部分斜視図である。
【００２５】
　図１に示すように、内視鏡システム１００は、内視鏡１と、該内視鏡１が接続され、内
視鏡１を動作制御する制御装置５０とを具備して主要部が構成されている。
【００２６】
　図２に示すように、内視鏡１は、体腔内に挿入される細長な挿入部２と、該挿入部２の
基端側に連設された操作部１２と、該操作部１２から延出されたユニバーサルコード１０
と、該ユニバーサルコード１０の延出端に設けられたコネクタ１１とを具備して主要部が
構成されている。
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【００２７】
　尚、コネクタ１１を介して、内視鏡１は、制御装置５０と電気的に接続される。
【００２８】
　挿入部２は、先端側に設けられた先端部３と、該先端部３の基端側に設けられた湾曲部
４と、湾曲部４の基端側から操作部１２まで延びるよう設けられた可撓管部７とにより構
成されており、細長に形成されている。
【００２９】
　図２に示すように、操作部１２に、挿入部２に設けられ所定の軸周りに回動されること
で湾曲部４を観察画面の上下方向に沿って湾曲操作する上下用湾曲操作ノブ８と、この上
下用湾曲操作ノブ８と同軸周りに回動されることで湾曲部を観察画面の左右方向に沿って
湾曲させる左右用湾曲操作ノブ９と、上下用湾曲操作ノブ８の回動位置を固定する固定レ
バー８´と、左右用湾曲操作ノブ９の回動位置を固定する固定ノブ９´と、各種スイッチ
等が設けられている。
【００３０】
　また、操作部１２の上下用湾曲操作ノブ８、固定レバー８´、左右用湾曲操作ノブ９、
固定ノブ９´が設けられた位置よりも先端側に、術者によって把持される把持部１２ｈが
設けられている。
【００３１】
　さらに、把持部１２ｈよりも先端側における挿入部２との連結部に、挿入部２の軸周り
に回動操作されることで可撓管部７の硬度を変更可能に構成された硬度可変ノブ１３が設
けられている。この硬度可変ノブ１３は、初期の回動位置にある場合は可撓管部７の硬度
が最も低くなるよう設定され、初期の回動位置から他方向に回動操作されることで可撓管
部７の硬度を高くするように構成される。
【００３２】
　図１～図３に示すように、把持部１２ｈ内の図２中点線Ｈで囲った領域に、図１に示し
た加速度センサ２０と切り換え部２５が設けられている。
【００３３】
　加速度センサ２０は、図３に示すように、把持部１２ｈ内に設けられた電気基板２１に
搭載されており、操作部１２に加わるＹａｗ／Ｐｉｔｃｈ／Ｒｏｌｌ方向の加速度を検出
するものである。
【００３４】
　具体的には、加速度センサ２０は、Ｙａｗ／Ｐｉｔｃｈ／Ｒｏｌｌ方向のいずれかに、
一定量以上の加速度、例えば重力加速度以上の加速度が加わったと検出した場合に、制御
装置５０の制御部６０が具備する制御回路６１に、制御トリガ信号を出力する機能を有し
ている。
【００３５】
　制御回路６１は、加速度センサ２０が３軸の内、所定方向における一定量以上の加速度
を検出した場合、即ち、制御トリガ信号を加速度センサ２０から受信した場合に、切り換
え部２５に制御信号を出力する機能を有している。
【００３６】
　切り換え部２５は、電気配線２６を介して電気基板２１と電気的に接続されており、制
御回路６１から出力された制御信号を受信することにより、挿入部２の状態を切り換える
よう機能する。
【００３７】
　具体的には、切り換え部２５は、湾曲部４の湾曲状態を解除する。より具体的には、湾
曲部４が、上下用湾曲操作ノブ８、左右用湾曲操作ノブ９の回動操作により、ワイヤ２３
，２４（尚、図３には、ワイヤは２本のみ図示されているが、実際は、ワイヤは湾曲部４
が４方向に湾曲する場合には、４本設けられている）が湾曲する構成においては、ワイヤ
２３，２４を切断することにより、湾曲部４の湾曲状態を解除する。
【００３８】
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　尚、湾曲部４が電動で湾曲する構成においては、電動湾曲機能を停止させることにより
、湾曲部４の湾曲状態を解除する。この場合、切り替え部２５は、制御装置５０内に設け
られていても構わない。
【００３９】
　または、切り換え部２５は、可撓管部７の硬度を最も低い状態に変更する。具体的には
、硬度可変ノブ１３を初期の回動位置に戻すことで、可撓管部７の硬度を最も低い状態に
変更する。硬度可変ノブ１３を初期の回動位置に戻す構成としては、例えば操作部１２内
に収納したモータ等の駆動源により硬度可変ノブ１３を初期の回動位置まで戻す機構や、
硬度可変ノブ１３の回動位置を保持するクリック機構の機能を解除して、バネ力により硬
度可変ノブ１３を初期の回動位置まで戻す機構などが考えられる。
【００４０】
　また、図１に示すように、制御装置５０に、警告部８０が設けられている。警告部８０
は、切り換え部２５により挿入部２の状態が切り換えられた際、警告を発するものであり
、警告方法としては、例えば音や、制御装置５０の図示しないモニタへの表示等が挙げら
れる。
【００４１】
　次に、本実施の形態の作用について、図４を用いて説明する。具体的には、図４を用い
て、制御部６０による操作部１２の落下を検出した際の挿入部２の状態の切り換え制御に
ついて説明する。
【００４２】
　図４は、図１の制御部による操作部の落下を検出した際の、挿入部の状態を切り換える
制御を示すフローチャートである。
【００４３】
　先ず、ステップＳ１においては、加速度センサ２０が、変化を検出したか否かを判定す
る。具体的には、加速度センサ２０が、Ｙａｗ／Ｐｉｔｃｈ／Ｒｏｌｌ方向のいずれかに
、一定量以上の加速度、例えば重力加速度以上の加速度が操作部１２に加わったことを検
出したか否かを判定する。
【００４４】
　検出の無い場合は、加速度センサ２０は、そのまま検出判定を繰り返し、検出の有った
場合は、即ち、操作部１２の落下を検出した場合は、加速度センサ２０は、制御回路６１
に制御トリガ信号を出力してステップＳ２に移行する。
【００４５】
　ステップＳ２では、制御回路６１を用いて切り換え部２５に制御信号を出力する。その
後、ステップＳ３では、切り換え部２５は、上述したように、挿入部２の状態を切り換え
る。
【００４６】
　最後に、ステップＳ４では、警告部８０を介して警告を発することにより、術者に挿入
部２の状態が切り替わった旨を告知する。
【００４７】
　このように、本実施の形態においては、内視鏡１が制御装置５０に接続され、電源がオ
ンされている状態において、内視鏡１の操作部１２内に設けられた加速度センサ２０が、
Ｙａｗ／Ｐｉｔｃｈ／Ｒｏｌｌ方向のいずれかに、一定量以上の加速度、例えば重力加速
度以上の加速度が加わったことを検出した場合には、制御部６０は、操作部１２が落下さ
れたと検出し、制御回路６１、切り換え部２５を用いて挿入部２の状態を切り換えると示
した。
【００４８】
　具体的には、湾曲部４の湾曲状態を解除するか、可撓管部７の硬度を最も低い状態に変
更すると示した。
【００４９】
　このことによれば、操作部１２を落下させてしまったとしても湾曲部４は湾曲状態が解
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除されるため、または可撓管部７の硬度が最も低い状態となるため、体腔内に引っ掛かる
ことなく、挿入部２を体腔内から抜去しやすくなる。
【００５０】
　以上から、操作部１２を落下させてしまったとしても安全に体腔内から挿入部２を抜去
できる構成を有する内視鏡システム１００を提供することができる。
【００５１】
（第２実施の形態）
【００５２】
　図５は、本実施の形態の内視鏡システムを概略的に示すブロック図、図６は、図５の内
視鏡システムにおける内視鏡の操作部に設けられた圧力センサを拡大して示す斜視図であ
る。
【００５３】
　この第２実施の形態の内視鏡システムの構成は、上述した図１～図４に示した第１実施
の形態の内視鏡システムと比して、操作部１２の落下を検出するのに、加速度センサの代
わりに圧力センサを用いる点が異なる。
【００５４】
　よって、この相違点のみを説明し、第１実施の形態と同様の構成には同じ符号を付し、
その説明は省略する。
【００５５】
　図５に示すように、操作部１２に、圧力センサ３０と、切り換え部２５とが設けられて
いる。
【００５６】
　図５、図６に示すように、圧力センサ３０は、操作部１２に加わる圧力を検出するもの
である。具体的には、操作部１２の把持部１２ｈの外表面に貼着、巻回されており、把持
部１２ｈを術者が握っているか否かを圧力により検出するものである。
【００５７】
　制御装置５０の制御部６０が具備する判別回路６２は、圧力センサ３０を介して術者が
把持部１２ｈを把持しているか否かを判別するものである。
【００５８】
　切り換え部２５は、判別回路６２が術者による把持部１２ｈの把持が解除されたことを
判別した際に、内視鏡１の動作状態を切り換える。
【００５９】
　具体的には、切り換え部２５は、湾曲部４の湾曲状態を解除する。より具体的には、湾
曲部４が、上下用湾曲操作ノブ８、左右用湾曲操作ノブ９の回動操作により、ワイヤ２３
，２４（尚、図３には、ワイヤは２本のみ図示されているが、実際は、ワイヤは湾曲部４
が４方向に湾曲する場合には、４本設けられている）が湾曲する構成においては、ワイヤ
２３，２４を切断することにより、湾曲部４の湾曲状態を解除する。
【００６０】
　尚、湾曲部４が、電動で湾曲する構成においては、電動湾曲機能を停止させることによ
り、湾曲部４の湾曲状態を解除する。この場合、切り替え部２５は、制御装置５０内に設
けられていても構わない。
【００６１】
　または、切り換え部２５は、可撓管部７の硬度を最も低い状態に変更する。
【００６２】
　尚、切り換え部２５は、判別回路６２が術者による把持部１２ｈの把持が解除されたこ
とを判別した際に、挿入部２の先端側に供給する光源７０からの光の光量を減少させても
構わない。
【００６３】
　具体的には、光源７０からライトガイド８９を介して先端部３に設けられた照明用レン
ズ８１に送る光の量を減少させるまたは光をストップさせても構わない。逆に言えば、切
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り換え部２５は、判別回路６２により把持部１２ｈが術者によって把持されていると判別
した場合には機能せず、光源７０から光を送り続ける制御を制御部６０は行なっても構わ
ない。
【００６４】
　尚、その他の構成は、上述した第１実施の形態と同じである。
【００６５】
　次に、本実施の形態の作用について、図７を用いて説明する。具体的には、図７を用い
て、制御部６０による操作部１２の落下を検出した際の挿入部２の状態の切り換え制御に
ついて説明する。
【００６６】
　図７は、図５の制御部による操作部の落下を検出した際の、挿入部の状態を切り換える
制御を示すフローチャートである。
【００６７】
　先ず、ステップＳ１０において、制御部６０は、現在、内視鏡１が挿入部状態切換モー
ドであることを検出した後、ステップＳ１１において、圧力センサ３０が圧力を検出した
か否かを検出する。
【００６８】
　判別回路６２は、圧力検出が有った場合は、把持部１２ｈは、術者によって把持された
ままの状態であるとして、そのまま検出判定を繰り返し、圧力検出の無い場合は、把持部
１２ｈから術者の手が離されたとして、操作部１２が落下したと判別してステップＳ１２
に移行する。
【００６９】
　ステップＳ１２では、切り換え部２５は、上述したように、挿入部２の状態を切り換え
る。
【００７０】
　最後に、ステップＳ１３では、警告部８０を介して警告を発することにより、術者に挿
入部２の状態が切り替わった旨を告知する。
【００７１】
　次に、図８を用いて制御部６０による圧力センサを用いた光源の制御について説明する
。図８は、図５の制御部による圧力センサを用いた光源制御を示すフローチャートである
。
【００７２】
　先ず、ステップＳ２１において、現在、内視鏡１が電源自動制御を行なうモードである
ことを検出した後、ステップＳ２２において、圧力センサ３０が圧力を検出したか否かを
検出する。
【００７３】
　判別回路６２は、圧力検出が有った場合は、把持部１２ｈは、術者によって把持された
として、ステップＳ２３にて、光源７０を自動的にオンする。その後、ステップＳ２４に
て、再度、圧力センサ３０が圧力検出したか否かを検出する。
【００７４】
　圧力検出が有った場合は、そのまま検出判定を繰り返し、検出の無い場合は、把持部１
２ｈから術者の手が離されたとして、ステップＳ２５に移行し、光源７０を自動的にオフ
する。この際、光源７０からの光量を自動的に低減させても良い。
【００７５】
　このように、本実施の形態においては、内視鏡１が挿入部状態切換モードである際、圧
力センサ３０を用いて把持部１２ｈが把持されているか否かを検出し、把持されていない
場合は、操作部１２が落下されたと判定して、挿入部２の状態を切り換えると示した。
【００７６】
　このような構成によっても、上述した第１実施形態と同様の効果を得ることができる。
【００７７】
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　また、圧力センサ３０を用いて、把持部１２ｈの術者による把持が検出されない場合は
、光源７０を自動的にオフにするまたは光量を低減させると示した。
【００７８】
　このことによれば、把持部１２ｈを術者が把持していない場合、即ち、内視鏡の不使用
時における光源７０のオン状態の継続を防ぐことができることから、照明用レンズ８１を
有する先端部３の発熱や、内視鏡の不使用時における光源の劣化や無駄な電力消費を防ぐ
ことができる。
【００７９】
　（第３実施の形態）
【００８０】
　図９は、本実施の形態の内視鏡システムを概略的に示すブロック図である。
【００８１】
　この第３実施の形態の内視鏡システムの構成は、上述した図１～図４に示した第１実施
の形態の内視鏡システム、図５、図６に示した第２実施の形態の内視鏡システムと比して
、操作部１２の落下を検出するのに、加速度センサ及び圧力センサの両方を用いる点が異
なる。
【００８２】
　よって、この相違点のみを説明し、第１、第２実施の形態と同様の構成には同じ符号を
付し、その説明は省略する。
【００８３】
　図９に示すように、操作部１２に、加速度センサ２０と、圧力センサ３０と、切り換え
部２５とが設けられている。
【００８４】
　また、制御装置５０の制御部６０内に、制御回路６１と、判別回路６２と、制限回路６
３とが設けられている。
【００８５】
　制限回路６３は、判別回路６２が術者による把持部１２ｈの把持が維持されていること
を判別した際には、切り換え部２５が制御回路６１から制御信号を受信していたとしても
、切り換え部２５の動作を制限するよう機能する。
【００８６】
　切り換え部２５は、制限回路６３による制限が無く、加速度センサ２０が、Ｙａｗ／Ｐ
ｉｔｃｈ／Ｒｏｌｌ方向のいずれかに、一定量以上の加速度、例えば重力加速度以上の加
速度が加わったことを検出した場合とともに、圧力センサ３０による圧力検出が無くなっ
た場合に、挿入部２の状態を切り換える。
【００８７】
　具体的には、切り換え部２５は、湾曲部４の湾曲状態を解除する。より具体的には、湾
曲部４が、上下用湾曲操作ノブ８、左右用湾曲操作ノブ９の回動操作により、ワイヤ２３
，２４（尚、図３には、ワイヤは２本のみ図示されているが、実際は、ワイヤは湾曲部４
が４方向に湾曲する場合には、４本設けられている）が湾曲する構成においては、ワイヤ
２３，２４を切断することにより、湾曲部４の湾曲状態を解除する。
【００８８】
　尚、湾曲部４が、電動で湾曲する構成においては、電動湾曲機能を停止させることによ
り、湾曲部４の湾曲状態を解除する。この場合、切り替え部２５は、制御装置５０内に設
けられていても構わない。
【００８９】
　または、切り換え部２５は、可撓管部７の硬度を最も低い状態に変更する。
【００９０】
　尚、その他の構成は、上述した第１、第２実施の形態と同じである。
【００９１】
　次に、本実施の形態の作用について、図１０を用いて説明する。具体的には、図１０を



(11) JP 2018-192042 A 2018.12.6

10

20

30

40

50

用いて、制御部６０による操作部１２の落下を検出した際の挿入部２の状態の切り換え制
御について説明する。
【００９２】
　図１０は、図９の制御部による操作部の落下を検出した際の、挿入部の状態を切り換え
る制御を示すフローチャートである。
【００９３】
　先ず、ステップＳ３１においては、加速度センサ２０が、変化を検出したか否かを判定
する。具体的には、加速度センサ２０が、Ｙａｗ／Ｐｉｔｃｈ／Ｒｏｌｌ方向のいずれか
に、一定量以上の加速度、例えば重力加速度以上の加速度が加わったか否かを判定する。
【００９４】
　検出の無い場合は、そのまま検出判定を繰り返し、検出の有った場合は、加速度センサ
２０は、制御回路６１に制御トリガ信号を出力してステップＳ３２に移行する。
【００９５】
　ステップＳ３２では、制御回路６１を用いて切り換え部２５に制御信号を出力する。そ
の後、ステップＳ３３において、圧力センサ３０が圧力検出したか否かを検出する。
【００９６】
　判別回路６２は、一方、圧力検出の有った場合は、把持部１２ｈは、術者によって把持
されたままの状態であるとして、ステップＳ３６に分岐し、制限回路６３を用いて、挿入
部切り換え制限制御を行なう。
【００９７】
　具体的には、制限回路６３は、判別回路６２が術者による把持部１２ｈの把持が維持さ
れていることを判別した際には、切り換え部２５が制御回路６１から制御信号を受信して
いたとしても、切り換え部２５の動作を制限する。その後、ステップＳ３１戻る。
【００９８】
　判別回路６２は、他方、圧力検出の無かった場合は、把持部１２ｈから術者の手が離さ
れたとして、操作部１２が落下したと判別してステップＳ３４に移行する。
【００９９】
　ステップＳ３４では、切り換え部２５は、上述したように、挿入部２の状態を切り換え
る。
【０１００】
　最後に、ステップＳ３５では、警告部８０を介して警告を発することにより、術者に挿
入部２の状態が切り替わった旨を告知する。
【０１０１】
　このように、本実施の形態においては、操作部１２内に設けられた加速度センサ２０が
、Ｙａｗ／Ｐｉｔｃｈ／Ｒｏｌｌ方向のいずれかに、一定量以上の加速度、例えば重力加
速度以上の加速度が加わったことを検出した場合に加え、圧力センサ３０を用いて把持部
１２ｈが把持されているか否かを検出し、把持されていない場合は、操作部１２が落下さ
れたと検出し、切り換え部２５を用いて挿入部２の状態を切り換えると示した。
【０１０２】
　このことによっても、上述した第１、第２実施の形態と同様の効果を得ることができる
他、第１実施の形態の構成においては、単に術者が把持部１２ｈを把持したまま操作部を
高速で移動させた場合、第２実施の形態においては、挿入部状態切換モードであっても把
持部１２ｈから術者が手を離してしまうと、切り換え部２５は、操作部１２が落下してい
ないにも関わらず、挿入部２の状態を切り換えてしまい、ワイヤ２３，２４を切断する構
成においては修理の必要が生じてしまう。
【０１０３】
　しかしながら、本実施の形態においては、加速度センサ２０及び圧力センサ３０を用い
て操作部１２の落下判定を行なうことから、上述した第１、第２実施の形態よりもより正
確に操作部１２が落下したことを検出することができる。
【符号の説明】
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【０１０４】
　１…内視鏡
　２…挿入部
　４…湾曲部
　１２…操作部
　２０…加速度センサ
　２５…切り換え部
　３０…圧力センサ
　５０…制御装置
　６１…制御回路
　６２…判別回路
　６３…制限回路
　７０…光源
　１００…内視鏡システム

【図１】 【図２】
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