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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　被検体の撮像画像信号を出力する撮像部を備えた内視鏡と、該内視鏡とは別体に構成さ
れ前記内視鏡に信号線を介して接続された制御装置とを備え、前記内視鏡と前記制御装置
との間で、前記撮像部から出力される撮像画像信号をデジタル画像データとしてシリアル
伝送する内視鏡システムであって、
　前記撮像部が、２次元配列された複数の受光部と、各受光部にそれぞれ蓄積された電荷
信号を読み出す駆動部と、を有し、
　前記駆動部が、前記受光部の並び方向である主走査方向のラインに沿って当該ラインに
配列された受光部から前記電荷信号を読み出すことを、前記主走査方向に直交する副走査
方向に１ラインずつ順次行う第１の走査モードと、
　前記副走査方向に所定ライン飛び越しながら順次行うと共に、飛び越されたラインから
前記所定ライン飛び越しながら順次行うことで、前記撮像画像を構成する全ラインに対し
て行う第２の走査モードと、
を切り替え自在に構成され、前記デジタル画像データの前記各ラインの出力順序を変更す
るものであり、
　更に、前記シリアル伝送時にエラー発生要因となる外乱を検知する外乱検知手段と、
　前記外乱検知手段が外乱の発生を検知したときに、前記駆動部を前記第１の走査モード
から前記第２の走査モードに切り替える制御手段と、
を備えた内視鏡システム。
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【請求項２】
　請求項１記載の内視鏡システムであって、
　前記外乱検知手段が、前記内視鏡の挿入部と共に被検体内に挿入され、先端に高周波電
極が露出された高周波処置具による高周波電流の印加タイミングを検知するものであり、
　前記制御手段が、前記外乱検知手段が検知する高周波電流の印加タイミングに基づいて
、前記駆動部を前記第１の走査モードから前記第２の走査モードに切り替える内視鏡シス
テム。
【請求項３】
　請求項１又は請求項２記載の内視鏡システムであって、
　前記シリアル伝送するデジタル画像データは、前記撮像画像信号が前記ライン単位で区
分され、該区分された各ラインのそれぞれに当該ラインの伝送エラーの有無を検出するた
めの検知データが付帯されたものであり、
　前記制御手段が、前記検知データを用いて伝送エラーの発生を検出し、該伝送エラーを
検出したタイミングに基づいて前記駆動部を前記第１の走査モードから前記第２の走査モ
ードに切り替える内視鏡システム。
【請求項４】
　請求項１～請求項３のいずれか１項記載の内視鏡システムであって、
　前記所定ラインの飛び越しが、１ラインの飛び越しである内視鏡システム。
【請求項５】
　請求項１～請求項４のいずれか１項記載の内視鏡システムであって、
　前記シリアル伝送された前記撮像画像信号に基づく画像情報を表示する表示部を備えた
内視鏡システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、内視鏡システムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　内視鏡と、この内視鏡が接続される制御装置との間で撮像画像の信号伝送を行う技術と
して、アナログ伝送による方式が特許文献１に記載されている。この方式によれば、雑音
除去装置が、撮像画像の画像情報に基づいて正極性、負極性の各画像信号を生成し、これ
ら画像信号を同期させて制御装置に伝送することで、ノイズによる画質劣化を双方の画像
信号の対称性を利用して復元可能にしている。これにより、耐ノイズ性を高めて、画像に
大きな破綻を生じさせることなく画像情報を伝送可能にしている。しかし、一般にアナロ
グ伝送を行う場合には、伝送される画像データと、伝送先での最終画像との重み付けが一
対一であるため、ノイズによる妨害が弱いときには少ない影響度であるが、ノイズによる
妨害が強くなるに従って、伝送された画像への影響度が増大する。そのため、伝送性能を
高めるためには、十分に耐ノイズ性を向上する必要がある。
【０００３】
　上記の画像情報の伝送に際し、伝送に伴う画質劣化を低減するため、画像情報をデジタ
ル化してシリアル伝送することも提案されている（特許文献２、３参照）。しかし、シリ
アル化されたデジタル信号の伝送は、重み付けの異なるデータを時系列で送るため、重み
の高いビット(上位ビット)がノイズの影響を受けると、受信画像にその影響が大きく現れ
る。また、シリアルデータ転送時に所定データ毎にエラーチェックコードを付加して誤り
訂正を行うことにより、ノイズの除去を行うことができるが、誤り訂正可能なビットに限
度があり、バーストエラーが生じた場合には訂正ができず、画像劣化が避けられない。
【０００４】
　そのため、画質劣化を低減するべく内視鏡から制御装置に撮像画像信号をシリアル伝送
しても、伝送途中で外部からノイズの影響を受けたときには、このノイズによる影響が表
示画像に目立って現れてしまう。
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【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】特開昭６０－５５９２３号公報
【特許文献２】特開２００９－２０１５４０号公報
【特許文献３】特開２００８－８０００７号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　本発明は、内視鏡から制御装置に撮像画像信号をシリアル伝送する場合に、伝送途中で
外部からノイズの影響を受けても、このノイズによる影響を目立たなくし、高品位な画像
情報を出力可能な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】
【０００７】
　本発明は下記構成からなる。
　被検体の撮像画像信号を出力する撮像部を備えた内視鏡と、該内視鏡とは別体に構成さ
れ前記内視鏡に信号線を介して接続された制御装置とを備え、前記内視鏡と前記制御装置
との間で、前記撮像部から出力される撮像画像信号をデジタル画像データとしてシリアル
伝送する内視鏡システムであって、
　前記撮像部が、２次元配列された複数の受光部と、各受光部にそれぞれ蓄積された電荷
信号を読み出す駆動部と、を有し、
　前記駆動部が、前記受光部の並び方向である主走査方向のラインに沿って当該ラインに
配列された受光部から前記電荷信号を読み出すことを、前記主走査方向に直交する副走査
方向に１ラインずつ順次行う第１の走査モードと、
　前記副走査方向に所定ライン飛び越しながら順次行うと共に、飛び越されたラインから
前記所定ライン飛び越しながら順次行うことで、前記撮像画像を構成する全ラインに対し
て行う第２の走査モードと、
を切り替え自在に構成され、前記画像データの前記各ラインの出力順序を変更するもので
あり、
　更に、前記シリアル伝送時にエラー発生要因となる外乱を検知する外乱検知手段と、
　前記外乱検知手段が外乱の発生を検知したときに、前記駆動部を前記第１の走査モード
から前記第２の走査モードに切り替える制御手段と、
を備えた内視鏡システム。
【発明の効果】
【０００８】
　本発明の内視鏡システムによれば、内視鏡から制御装置に撮像画像信号をシリアル伝送
する場合に、伝送途中で外部からノイズの影響を受けても、このノイズによる影響を目立
たなくし、高品位な画像情報の出力が可能となる。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】本発明の実施形態を説明するための図で、内視鏡装置を含む内視鏡システムの全
体構成図である。
【図２】内視鏡装置の先端部の構成を示す要部拡大断面図である。
【図３】高周波処置具の概略構成を示す要部縦断面図である。
【図４】図１に示す内視鏡システムの概念的なブロック構成図である。
【図５】撮像素子の構成を示す回路図である。
【図６】シリアル伝送される送信データの形式を示す模式図である。
【図７】通常走査モードにおける撮像素子の露光・読出しタイミングを示すタイミングチ
ャートである。
【図８】撮像画像の一例を示す図である。
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【図９】１ライン飛び越し走査のインターリーブ走査モードによる撮像素子の露光・読出
しタイミングを示す図である。
【図１０】図９に示すインターリーブ走査モードによる電荷信号の読み出し順に従って生
成される撮像画像を示す図である。
【図１１】通常走査モードとインターリーブ走査モードとの切り替え手順を示すフローチ
ャートである。
【図１２】通常走査モードからインターリーブ走査モードへの切り替えタイミングを示す
タイミングチャートである。
【図１３】図９に示すインターリーブ走査モードによる表示画像の説明図である。
【図１４】インターリーブ走査モードへの切り替え手順を示すフローチャートである。
【図１５】内視鏡システムの要部を概念的に示すブロック構成図である。
【図１６】図１４に示す通常走査モードからインターリーブ走査モードへの切り替えタイ
ミングを示すタイミングチャートである。
【発明を実施するための形態】
【００１０】
　以下、本発明の各実施形態について、図面を参照して詳細に説明する。
　図１は本発明の実施形態を説明するための図で、内視鏡装置を含む内視鏡システムの全
体構成図である。
【００１１】
　内視鏡システム２００は、内視鏡装置（以下、内視鏡とも称する）１００と、この内視
鏡１００に接続される制御装置１３と、モニタ等の表示部１５と、キーボード等の入力部
１７と、処置具７１と、処置具７１を駆動する高周波電源制御部９７と、高周波電源制御
部９７に接続される足踏みスイッチ９９とを備える。制御装置１３は、内視鏡１００に照
明光を供給する光源部６７と、内視鏡１００からの撮像信号に各種画像処理を施して映像
信号に変換するプロセッサ部６９とを有する。
【００１２】
　内視鏡１００は、本体操作部２１と、本体操作部２１に連設され体腔内に挿入される内
視鏡挿入部２３と、本体操作部２１に接続され、各種管路及び信号ケーブルが内包された
ユニバーサルコード２５と、このユニバーサルコード２５の先端に取り付けられ制御装置
１３に着脱自在に連結されるコネクタ２７Ａ，２７Ｂと、を含んで構成される。コネクタ
２７Ａ，２７Ｂは、制御装置１３の光源部６７及びプロセッサ部６９にそれぞれ個別のコ
ネクタで接続する構成とする他、複合タイプの１個のコネクタとして構成してもよい。
【００１３】
　制御装置１３の光源部６７は、コネクタ２７Ａとユニバーサルコード２５を通じて出射
光を内視鏡１００に出力し、内視鏡挿入部２３の先端に設けられた照明光学系に照明光を
供給する。
【００１４】
　内視鏡１００の本体操作部２１には、送気・送水ボタン、吸引ボタン、シャッターボタ
ン、機能切り替えボタン等の各種ボタン２９が並設されるとともに、内視鏡の先端側を湾
曲操作させる一対のアングルノブ３１が設けられる。
【００１５】
　内視鏡挿入部２３は、本体操作部２１側から順に軟性部３３、湾曲部３５、先端部（内
視鏡先端部）３７で構成される。軟性部３３は可撓性を有して湾曲部３５の基端側に連設
され、湾曲部３５は、本体操作部２１のアングルノブ３１を回動操作することで内視鏡挿
入部２３内に挿設されたワイヤ（図視略）が牽引されて湾曲動作するようになっている。
これにより、内視鏡先端部３７を所望の方向に向けることができる。
【００１６】
　図２に内視鏡装置の先端部の構成を表す拡大部分断面図を示した。内視鏡挿入部２３の
先端に設けられた撮像光学系は、照明光学系で照明された観察部位を撮像する撮像素子５
５を有する撮像チップ５１を備え、撮像素子５５から得られる観察像の撮像信号を制御装



(5) JP 5463210 B2 2014.4.9

10

20

30

40

50

置１３に出力する。撮像素子５５としては、ＣＭＯＳ（Complementary Metal Oxide Semi
conductor）イメージセンサが用いられる。そして、制御装置１３のプロセッサ部６９は
、入力された撮像信号を画像処理した画像情報を図１に示す表示部１５に表示する。制御
装置１３に接続されたキーボード等の入力部１７は、これら一連の処理の指示が入力可能
になっている。
【００１７】
　内視鏡先端部３７には、照明窓（図示せず）及び観察窓４５（図２参照）が設けられる
と共に、処置具挿通孔４７の鉗子口４３が開口する。観察窓４５には、体腔内の被観察部
位の画像を取り込むため、複数のレンズからなる対物光学系４９が配設されている。対物
光学系４９の光路後方には、対物光学系４９の光軸を直角に曲げて撮像チップ５１に向け
て導光するプリズム５３が接続されている。
【００１８】
　撮像チップ５１は、上記の撮像素子５５と、撮像素子５５の駆動及び信号の入出力を行
う周辺回路５７とが一体形成されたモノリシック半導体（いわゆるＣＭＯＳセンサチップ
）であり、基板５９上に実装されている。基板５９の後端には信号線６１が接続され、こ
の信号線６１には、図１に示すユニバーサルコード２５を介してプロセッサ部６９に繋が
っており、各種信号を伝達する。つまり、対物光学系４９とプリズム５３は、内視鏡先端
部３７側の光学像を撮像チップ５１の撮像素子５５に結像させ、撮像素子５５は、この光
学像の出力信号を撮像画像信号として出力する。撮像画像の信号は、内視鏡１００側から
ユニバーサルコード２５を介して制御装置１３に伝送されるようになっている。
【００１９】
　制御装置１３のプロセッサ部６９は、内視鏡１００の本体操作部２１や入力部１７から
の指示に基づいて、内視鏡１００から伝送されてくる撮像画像信号を画像処理し、表示用
画像を生成して表示部１５へ供給する。
【００２０】
　ところで、本体操作部２１と内視鏡挿入部２３との間の連設部３９には、鉗子等の処置
具が挿入される鉗子挿入部４１が設けてある。この鉗子挿入部４１には前述の処置具７１
が挿入され、内視鏡先端部３７の先端から導出される。処置具７１は、図２に示すように
、内視鏡挿入部２３を貫通して形成される処置具挿通孔４７を通じて内視鏡先端部３７に
導かれる。この処置具７１は、本構成例においては、並設される信号線にノイズを重畳さ
せる可能性を有する高周波処置具であって、電気コード９５を介して高周波電源制御部９
７に接続される。高周波電源制御部９７には、制御装置１３と足踏みスイッチ９９が接続
され、高周波処置具７１の駆動を制御する。
【００２１】
　次に、上記の高周波処置具７１の構成を説明する。
　図３は高周波処置具の概略構成を示す要部縦断面図である。同図に示すように、高周波
ナイフである高周波処置具７１は、内視鏡１００の処置具挿通孔４７（図２参照）内に挿
通可能な可撓性を有し、密巻きコイル７５ａ、及び密巻きコイル７５ａを被覆するテトラ
フルオロエチレン材等の絶縁チューブ７５ｂからなるシース７５と、シース７５の基端に
設けられた操作部７７と、を備えている。密巻きコイル７５ａの先端には、筒状のストッ
パ部材７９及びリング状のシース先端絶縁チップ８１が、絶縁チューブ７５ｂで被覆され
て配設されている。
【００２２】
　シース７５の内部には、導電性の操作ワイヤ８３が軸方向に移動自在に挿通され、操作
ワイヤ８３の先端部には、ストッパ部材７９に当接する導電性のストッパ受部８５が装着
されている。ストッパ受部８５には、棒状電極部７３ａ及び板状電極部７３ｂからなるナ
イフ部である高周波電極部７３が電気的に接続されて配設されている。
【００２３】
　高周波処置具７１の操作部７７は、操作軸部８９と、操作軸部８９に対してスライド可
能なスライダ９１とを備える。スライダ９１には接続コネクタ部９３が設けられ、電気コ
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ード９５を介して高周波電源制御部９７に接続されている。高周波電源制御部９７は、足
踏みスイッチ等のスイッチ９９が接続されている。
【００２４】
　操作ワイヤ８３の基端部は、操作軸部８９に形成された不図示の挿通孔を通って後方に
延出され、スライダ９１に連結されている。そして、スライダ９１が軸方向にスライド操
作されると、操作ワイヤ８３がシース７５内を軸方向に進退し、高周波電極部７３の棒状
電極部７３ａがシース７５の先端から出没する。
【００２５】
　次に、上記構成の内視鏡システムの信号処理について説明する。
　図４に内視鏡システムの概念的なブロック構成図を示した。同図に示すように内視鏡シ
ステム２００は、内視鏡１００とプロセッサ部６９とがユニバーサルコード２５を介して
接続されている。内視鏡１００には撮像素子５５と周辺回路５７を有する撮像チップ５１
が搭載されている。この撮像チップ５１内の周辺回路５７は、内部クロック信号を生成す
るＰＬＬ（Phase-Locked Loop）回路１０１と、撮像素子５５に制御データを設定するレ
ジスタ１０３と、撮像素子５５から出力された撮像信号をデジタル化するアナログ／デジ
タル（Ａ／Ｄ）変換器１０５と、デジタル化された撮像信号に対して８Ｂ１０Ｂ方式のエ
ンコードを行う８Ｂ１０Ｂエンコーダ１０７と、内部クロック信号の周波数を逓倍し、シ
リアル伝送用のクロック信号を生成するＰＬＬ回路１０９と、エンコードされた撮像信号
をシリアル信号に変換して出力するパラレル／シリアル（Ｐ／Ｓ）変換器１１１とを含ん
で構成されている。
【００２６】
　ＰＬＬ回路１０１は、位相比較器、ループフィルタ、電圧制御発信器、及び分周器を備
える位相同期回路であり、プロセッサ部６９から入力される安定した基準クロック信号Ｂ
ＣＬＫと同期し、かつ基準クロック信号ＢＣＬＫの周波数と所定の比例関係にある周波数
（逓倍された周波数）を持つ内部クロック信号ＩＣＬＫを生成する。この内部クロック信
号ＩＣＬＫは、周辺回路５７内の各部、及び撮像素子５５に供給される。
【００２７】
　レジスタ１０３は、プロセッサ部６９から入力される、撮像素子５５を駆動するための
制御データＣＴＬＤを保持し、撮像素子５５に入力する。レジスタ１０３は、シリアル／
パラレル変換を行うシフトレジスタであり、シリアル信号形式で入力される制御データＣ
ＴＬＤを、パラレル信号に変換して撮像素子５５に入力する。この制御データＣＴＬＤと
しては、画素の走査方式（詳細を後述する通常走査／インターリーブ走査）、走査する画
素領域、シャッタ速度（露光時間）等が入力される。撮像素子５５は、制御データＣＴＬ
Ｄ及び内部クロック信号ＩＣＬＫに基づいて後述する走査回路を制御する。
【００２８】
　Ａ／Ｄ変換器１０５は、撮像素子５５から出力される撮像信号を量子化して８ビット（
２５６階調）のデジタル信号に変換し、変換した８ビットのデジタル信号を、８本の配線
を用いて、８Ｂ１０Ｂエンコーダ１０７にパラレルに入力する。
【００２９】
　８Ｂ１０Ｂエンコーダ１０７は、Ａ／Ｄ変換器１０５から入力された８ビットのデジタ
ル信号に対し、冗長な２ビットのデータを付加して１０ビットのデジタル信号に変換する
８Ｂ１０Ｂ方式のエンコーダであり、８ビットから１０ビットへの変換は、規格で定めら
れた変換表を用いて行う。
【００３０】
　ＰＬＬ回路１０９は、前述のＰＬＬ回路１０１と同様な構成であり、内部クロック信号
ＩＣＬＫの周波数を、例えば１０倍に逓倍したシリアル伝送用クロック信号ＴＣＬＫを生
成し、Ｐ／Ｓ変換器１１１に供給する。
【００３１】
　Ｐ／Ｓ変換器１１１は、ＰＬＬ回路１０９が生成したシリアル伝送用クロック信号ＴＣ
ＬＫに応じて、８Ｂ１０Ｂエンコーダ１０７から入力されるデジタル信号（１０ビットの
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パラレルデータ）を１０ビットのシリアルデータに変換する。このとき、ＰＬＬ回路１０
９の作用により、変換後のシリアルデータの周波数は、変換前のパラレルデータの周波数
の１０倍となる。Ｐ／Ｓ変換器１１１により生成されたシリアルデータは、撮像信号ＳＤ
Ｔとしてユニバーサルコード２５中の信号線１１３ａを介してプロセッサ部６９に伝送さ
れる。
【００３２】
　プロセッサ部６９は、装置全体の制御を行う主制御回路（ＣＰＵ）１１５と、電源電圧
ＶＤＤ及び接地電圧ＶＳＳを生成する電源回路１１７と、基準クロック信号ＢＣＬＫを生
成する基準クロック発生器１１９と、撮像チップ５１から撮像信号ＳＤＴを受信し、撮像
信号ＳＤＴからクロック信号及びデータ信号を再生するクロックデータリカバリ（Clock 
& Data Recovery：ＣＤＲ）回路１２１と、ＣＤＲ回路１２１により生成されたクロック
信号の周波数を逓倍し、撮像チップ５１内の内部クロック信号ＩＣＬＫと同一の周波数を
有する信号処理用のクロック信号を生成するＰＬＬ回路１２３と、ＣＤＲ回路１２１によ
り生成されたデータ信号をパラレル信号に変換するシリアル／パラレル（Ｓ／Ｐ）変換器
１２５と、パラレル化された撮像信号に対して８Ｂ１０Ｂ方式のデコードを行い、エンコ
ードされる前の撮像信号を生成する８Ｂ１０Ｂデコーダ１２７と、デコードされた撮像信
号に対して画像処理を施し、表示部１５に表示するための画像データを生成する画像処理
回路１２９と、を有して構成されている。
【００３３】
　電源回路１１７は、電源電圧ＶＤＤ及び接地電圧ＶＳＳを、プロセッサ部６９内の各部
に供給すると共に、信号線１１３ｂ，１１３ｃを介して撮像チップ５１内の各部に供給す
る。基準クロック発生器１１９は、周波数が安定した基準クロック信号ＢＣＬＫを生成し
、この基準クロック信号ＢＣＬＫを信号線１１３ｄを介して撮像チップ５１内のＰＬＬ回
路１０１に入力する。
【００３４】
　ＣＰＵ１１５は、プロセッサ部６９内の各部を制御すると共に、前述の制御データＣＴ
ＬＤを生成し、この制御データＣＴＬＤを信号線１１３ｅを介して撮像チップ５１内のレ
ジスタ１０３に入力する。
【００３５】
　ＣＤＲ回路１２１は、撮像チップ５１からシリアル伝送される撮像信号ＳＤＴの位相を
検出して、この撮像信号ＳＤＴの周波数に同期した抽出クロック信号ＲＣＬＫを発生し、
この抽出クロック信号ＲＣＬＫにより撮像信号ＳＤＴをサンプリングすることで、撮像信
号ＳＤＴを抽出クロック信号ＲＣＬＫによりリタイミングしたデータ（リタイミングデー
タ：撮像信号ＲＳＤＴ）を生成する。
【００３６】
　ＣＤＲ回路１２１により生成された抽出クロック信号ＲＣＬＫは、ＰＬＬ回路１２３に
入力され、再生された撮像信号ＲＳＤＴは、Ｓ／Ｐ変換器１２５に入力される。
【００３７】
　ＰＬＬ回路１２３は、前述のＰＬＬ回路１０１と同様な構成であり、抽出クロック信号
ＲＣＬＫの周波数を１／１０倍に逓倍し、内部クロック信号ＩＣＬＫと同一の周波数を有
する信号処理用のクロック信号ＳＣＬＫを生成する。そして、ＰＬＬ回路１２３は、この
生成したクロック信号ＳＣＬＫをＳ／Ｐ変換器１２５、８Ｂ１０Ｂデコーダ１２７、及び
画像処理回路１２９に供給する。
【００３８】
　Ｓ／Ｐ変換器１２５は、ＰＬＬ回路１２３が生成したクロック信号ＳＣＬＫに応じて、
ＣＤＲ回路１２１から入力される撮像信号ＲＳＤＴに対し、パラレル／シリアル変換の逆
変換に相当するシリアル／パラレル変換を行い、１０ビットのパラレルデータからなる撮
像信号を生成し、８Ｂ１０Ｂデコーダ１２７に入力する。
【００３９】
　８Ｂ１０Ｂデコーダ１２７は、８Ｂ１０Ｂ方式の規格で定められた変換表を用い、前述
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の８Ｂ１０Ｂエンコーダ１０７とは逆の変換を行い、入力された撮像信号を１０ビットか
ら元の８ビットに復元する。８Ｂ１０Ｂデコーダ１２７により復元された８ビットの撮像
信号は、画像処理回路１２９に入力される。
【００４０】
　画像処理回路１２９は、クロック信号ＳＣＬＫに基づいて撮像信号を内蔵メモリに記録
すると共に、ホワイトバランス調整、ゲイン補正、色補間、輪郭強調、ガンマ補正、カラ
ーマトリックス演算等の画像処理を行って出力用の画像データを生成する。また、画像処
理回路１２９は、画像データを表示部１５に表示するための信号形式に変換し、表示部１
５に画像表示用の信号を出力する。
【００４１】
　また、前述したように、高周波電源制御部９７は高周波処置具７１、ＣＰＵ１１５、ス
イッチ９９に接続されており、スイッチ９９が、足踏み操作されたとき、ＣＰＵ１１５か
らの指令に基づいて高周波電流を高周波処置具７１に供給する。つまり、図３に示すよう
に、高周波処置具７１のシース７５内に配置された操作ワイヤ８３を通じて高周波電流が
高周波電極部７３に供給される。高周波電流の供給時、シース７５が、内視鏡１００の処
置具挿通孔４７内に挿通された状態であるために、処置具挿通孔４７に沿って内視鏡挿入
部２３（図１参照）内で並設される信号線１１３ａにノイズが重畳しやすくなる。本構成
においては、伝送されるシリアルデータにこのノイズによる影響が及んでも、それによる
表示画像の画質劣化を、後述する方式により目立たなくすることができる。
【００４２】
　次に、撮像素子５５の各画素から電荷信号を取り出して撮像信号を生成する信号処理に
ついて説明する。
　図５は撮像素子５５の構成を概略的に示す回路図である。同図に示すように、撮像素子
５５は、受光部である単位画素１３１が２次元マトリクス状に配置された画素部１３３と
、画素部１３３からの出力信号である電荷信号に対してノイズ抑制処理等の処理を行う相
関二重サンプリング（ＣＤＳ）回路１３５と、画素部１３３の垂直方向の走査を制御する
と共に画素部１３３のリセット動作を制御する垂直走査回路１３７と、水平方向の走査を
制御する水平走査回路１３９と、読み出した電荷信号の出力を行う出力回路１４１と、各
回路１３５～１３９に制御信号を与え、垂直・水平走査及びサンプリングのためのタイミ
ング等を制御する制御回路１４３とを有して構成されている。
【００４３】
　単位画素１３１は、１個のフォトダイオードＤ１、リセット用トランジスタＭ１、ドラ
イブ用（増幅用）トランジスタＭ２、及び画素選択用トランジスタＭ３とからなる。各単
位画素１３１は、垂直走査線（行選択線）Ｌ１及び水平走査線（列選択線）Ｌ２に接続さ
れており、垂直走査回路１３７と水平走査回路１３９によって順次に走査される。
【００４４】
　制御回路１４３は、画素部１３３の行及び列を走査するために垂直走査回路１３７及び
水平走査回路１３９に入力する制御信号、フォトダイオードＤ１に蓄積された電荷をリセ
ットするために垂直走査回路１３７に入力する制御信号、及び画素部１３３とＣＤＳ回路
１３５との接続を制御するためにＣＤＳ回路１３５に入力する制御信号をそれぞれ生成す
る。
【００４５】
　ＣＤＳ回路１３５は、列選択線Ｌ２毎に区分して設けられており、垂直走査回路１３７
によって選択された行選択線Ｌ１に接続された各単位画素１３１の電荷信号を、水平走査
回路１３９が出力する水平走査信号に従って順次に出力する。水平走査回路１３９は、Ｃ
ＤＳ回路１３５と、出力回路１４１に接続された出力バスラインＬ３との間に設けられた
列選択用トランジスタＭ４のオン／オフを水平走査信号により制御する。出力回路１４１
は、ＣＤＳ回路１３５から出力バスラインＬ３に順次に転送される電荷信号を増幅して出
力する。以下では、出力回路１４１から出力される信号を、各単位画素１３１からの電荷
信号と区別して撮像信号と称する。
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【００４６】
　なお、図示は省略するが、撮像素子５５は、複数の色セグメントからなるカラーフィル
タ（例えば、ベイヤー配列の原色カラーフィルタ）を備えた単板カラー撮像方式の撮像素
子である。
【００４７】
　画素部１３３は、垂直方向を列方向、水平方向を行方向としたとき、単位画素１３１が
半導体基板表面に行方向及び列方向に格子状に配設された正方配列構造を有する。また、
奇数行の単位画素１３１と偶数行の単位画素１３１とが、１／２ピッチずつずらして配列
された、所謂、ハニカム画素配列の構成であってもよい。
【００４８】
　上記のように構成された内視鏡システム２００により体腔内を観察する際、図４に示す
ように、撮像素子５５により生成された撮像信号は、Ａ／Ｄ変換器１０５により８ビット
のパラレル信号に変換され、８Ｂ１０Ｂエンコーダ１０７で１０ビットのパラレル信号に
変換される。この１０ビットのパラレル信号からなる撮像信号は、Ｐ／Ｓ変換器１１１に
よりシリアル信号に変換された後、信号線１１３ａを介してプロセッサ部６９に伝送され
る。
【００４９】
　プロセッサ部６９は、シリアル伝送された撮像信号をＣＤＲ回路１２１で受け、ＣＤＲ
回路１２１により、クロック信号（抽出クロック信号ＲＣＬＫ）と、このクロック信号に
位相同期したデータ信号（リタイミングデータＲＳＤＴ）とを生成する。ＣＤＲ回路１２
１によりリタイミングデータとして生成された撮像信号ＲＳＤＴは、抽出クロック信号Ｒ
ＣＬＫに基づき、Ｓ／Ｐ変換器１２５及び８Ｂ１０Ｂデコーダ１２７により変換が行われ
、元の８ビットのパラレル信号に復元される。この８ビットのパラレル信号からなる撮像
信号は、画像処理回路１２９により画像データに変換され、表示部１５で撮像画像の表示
が行われる。
【００５０】
　図６にシリアル伝送される送信データの形式の一例を示した。出力回路１４１から出力
された電荷信号は、撮像素子５５の周辺回路５７によって、この形式のシリアルデータに
変換されてプロセッサ部６９に伝送される。シリアルデータは、画像情報を含むペイロー
ドの前にヘッダ領域、後に検知データであるＥＣＣ（Error Check and Correct）領域、
及びアイドル領域を有する。図６は撮像画像の１ライン分の内訳であり、この１ライン分
のデータが複数続けて伝送される。ECCの情報は、伝送誤り検出のために供される。また
、検知データは、ライン単位で付帯されるため、ライン単位で伝送エラーの有無が検出で
き、エラーを生じたラインの修復が容易となる。
【００５１】
　次に、上記構成の撮像素子５５における電荷信号の取り出し方法について図７～図１０
を参照して詳細に説明する。
　撮像素子５５は、プロセッサ部６９のＣＰＵ１１５（図４参照）からの指令により通常
走査モードと、インターリーブ走査モードとが選択的に設定できる。通常走査モードは、
主走査方向に並ぶ単位画素（フォトダイオード）１３１のラインからの電荷信号の走査読
み出しを、それぞれ副走査方向に順次行って、各ラインの電荷信号を読み出すモードであ
る。また、インターリーブ走査モードは、単位画素１３１のラインの走査読み出しを、副
走査方向に所定ライン飛び越しながら順次行うことを繰り返し、全ライン分を水平走査し
て電荷信号を読み出すモードである。
【００５２】
＜通常走査モード＞
　通常走査モードは、図７に通常走査モードにおける撮像素子の露光・読出しのタイミン
グチャートを示すように、走査ラインとなるＬｉｎｅ（１）～Ｌｉｎｅ（ｎ）　（ｎは２
以上の整数）の各画素行を備えるＣＭＯＳセンサでは、ライン上の各単位画素（０～ｍ）
をリセットした後にフォトダイオードへの露光を開始し、所定の露光時間の経過後に各フ
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ォトダイオードに蓄積された電荷を転送し、電荷信号を出力する。そして、このような動
作がＬｉｎｅ（１）からＬｉｎｅ（ｎ）に向かって順に遅延して行われる。即ち、主走査
方向に並ぶ単位画素のラインの走査読み出しを、それぞれ副走査方向に順次行って、各電
荷信号を読み出してｎ行ｍ列の撮像画像を生成するモードである。
【００５３】
　撮像画像の内容が「Ａ」の文字であった場合、画像原点Ｐ０から主走査方向に走査し、
副走査方向に順次走査することを繰り返すことで出力バスラインＬ３に出力される信号は
、これをその出力の順のまま画像データ化すると、図８に示す画像となる。
【００５４】
＜インターリーブ走査モード＞
　図９は、インターリーブ走査モードである１ライン飛び越し走査モードにおいて、ロー
リングシャッタを用いた撮像素子のリセット、露光、読出しの各タイミングの例を示す図
である。同図に示すように、Ｌｉｎｅ（１）のリセット用トランジスタＭ１（図５参照）
に垂直走査回路１３７からリセット信号を出力して、Ｌｉｎｅ（１）に配置される各フォ
トダイオードＤ１に蓄積された電荷をリセットし、電荷蓄積（露光）を開始する。その後
、垂直方向（副走査方向）に１ライン飛び越してＬｉｎｅ（３）を同様にリセットして電
荷蓄積を開始する。更に垂直方向に１ライン飛び越してＬｉｎｅ（５）をリセットして電
荷蓄積を開始することを繰り返し行う。
【００５５】
　そして、飛び越し先が無くなった時点で再びＬｉｎｅ（２）に戻り、Ｌｉｎｅ（２）を
リセットして電荷蓄積を開始した後に、垂直方向に１ライン飛び越してＬｉｎｅ（４）を
リセットする。上記のリセット処理をＬｉｎｅ（ｎ）（ｎは全ライン数）まで繰り返す。
これにより、各ラインの単位画素１３１それぞれに蓄積された電荷信号を一旦掃き出した
状態から電荷蓄積が開始される。
【００５６】
　そして、所定の電荷蓄積時間後に、単位画素１３１に蓄積された電荷信号をＣＤＳ回路
１３５（図５参照）に出力させるため、行選択線Ｌ１を通じて入力される画素選択用トラ
ンジスタＭ３への選択信号と、列選択用トランジスタＭ４から列選択線Ｌ２を通じて入力
される読み出し信号とによって、各単位画素１３１の電荷信号が、Ｌｉｎｅ（１）→Ｌｉ
ｎｅ（３）→・・・→Ｌｉｎｅ（ｎ－１）→Ｌｉｎｅ（２）→Ｌｉｎｅ（４）→・・・→
Ｌｉｎｅ（ｎ）の順で、出力バスラインＬ３（図５参照）に出力される。
【００５７】
　換言すれば、このインターリーブ走査モードとは、未走査の第１のラインを選択して水
平走査し、該第１のラインに対応する各受光部から電荷信号を読み出す第１の読み出し走
査と、第１のラインから副走査方向に所定ライン飛び越した未走査の第２のラインを選択
して水平走査し、該第２のラインに対応する各受光部から電荷信号を読み出す第２の読み
出し走査とを、第１のラインと第２のラインとの間隔を前記所定のラインに保持しつつ、
副走査方向下端まで繰り返した後、副走査方向上端から未走査のラインを選択して第１の
読み出し走査と第２の読み出し走査とを、副走査方向下端まで繰り返すことを、複数回実
行するモードである。
【００５８】
　この電荷信号の出力順によると、撮像画像の内容が図８に示す「Ａ」の文字であった場
合、画像原点Ｐ０から主走査方向に走査し、副走査方向に１ライン飛び越したラインを走
査することを繰り返すことで出力バスラインＬ３に出力される信号は、これをその出力の
順のまま画像データ化すると、図１０に示すように副走査方向に２分割された画像データ
となる。
【００５９】
　つまり、通常走査モードでは、出力される信号の時系列順序が、撮像画像の副走査方向
に各ラインが順次連続して出力される順となっており、インターリーブ走査モードでは、
出力される信号の時系列的な順序が、撮像画像に対するライン毎に不連続な順序となって
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いる。これにより、インターリーブ走査モードにおいては、撮像信号の伝送途中でその一
部にエラーが生じても、エラーが生じた領域が画像上では隣接しない不連続のラインとし
て現れるため、エラーによる画像劣化が目立ちにくくなる。
【００６０】
　図１１は通常走査モードとインターリーブ走査モードとの切り替え手順を示すフローチ
ャートである。シリアルデータの伝送途中で、外部からのノイズによる影響が懸念される
場合に、通常走査モードからインターリーブ走査モードに切り替える。このモード切り替
えタイミングは、高周波処置具７１の作動時に発生するノイズの影響を排除するため、高
周波処置具７１の作動に連動させる。即ち、高周波処置具７１は、スイッチ９９がオン操
作されている期間中、高周波電流が印加されて作動するので、オン操作中はインターリー
ブ走査モードに設定する。
【００６１】
　図１１において、ステップＳ１で通常走査モードに設定して画像を取り込み、ステップ
Ｓ２でスイッチ９９がオン状態（スイッチ操作あり）であるか否かを判別し、オフ状態で
あれば高周波処置具７１が不作動と判断して通常走査モードを維持する。スイッチ９９が
オン状態であると、ステップＳ３で通常走査モードからインターリーブ走査モードに切り
換える。そして、インターリーブ走査モードに切り替えた後、ステップＳ４で高周波処置
具７１に高周波電流を印加して組織の切開等の処置を行う。次いで、ステップＳ５でスイ
ッチ９９がオフ状態であるか否かを判別し、オン状態の場合にはインターリーブ走査モー
ドを継続する。オフ状態であれば高周波処置具７１による処置が終了したと判断して、ス
テップＳ６でインターリーブ走査モードから通常走査モードに切り替える。
【００６２】
　図１２は図１１に示すように制御された場合の通常走査モードからインターリーブ走査
モードへの切り替えタイミングを示すタイミングチャートである。スイッチ９９が操作さ
れてオン状態になると、ＣＰＵ１１５がこれを検出してレジスタ１０３にモード切り替え
信号を送信して（図４参照）、通常走査モードからインターリーブ走査モードへ切り替え
る。モード切り替えが終了した後、高周波電源制御部９７から高周波電流が高周波処置具
７１に印加される。このように、高周波処置具７１への高周波電流印加に先だって、通常
走査モードからインターリーブ走査モードへ切り替えを完了させることにより、高周波ノ
イズが表示画像に与える影響をより確実に軽減する。
【００６３】
　図１３は上記のインターリーブ走査モードにより表示される画像の説明図である。撮像
素子５５により撮像された画像は、フィールドが短時間で奇数フィールドＦ１、偶数フィ
ールドＦ２、奇数フィールドＦ３・・・の順で切り替わって表示部１５（図１、図４参照
）に表示される。ここで、説明の簡単化のため、図１３に示すように１フレーム画像を１
６ラインで構成し、奇数フィールドＦ１は、Ｌｉｎｅ（１）～Ｌｉｎｅ（１５）の８ライ
ンで構成され、偶数フィールドＦ２は、Ｌｉｎｅ（２）～Ｌｉｎｅ（１６）の８ラインで
構成されるものとする。
【００６４】
　ノイズの影響により、シリアル画像データの伝送途中で発生するエラーは、シリアル画
像データの伝送順に見ると連続したタイミングで発生する。伝送される信号がインターリ
ーブ走査されたデータである場合、表示部１５に表示される際には、隣接するラインや時
系列的に連続する複数のフィールドに跨ってエラーが表示されることはない。即ち、図１
３に示すように、偶数フィールドＦ２のＬｉｎｅ（６）、及びＬｉｎｅ（８）を伝送する
途中でエラーが発生した場合、このエラーは、この偶数フィールドＦ２の画面におけるＬ
ｉｎｅ（６）とＬｉｎｅ（８）の画像情報が欠損した画像として現れる。
【００６５】
　しかし、偶数フィールドＦ２の画面表示時は、視感的に前フィールドの奇数フィールド
Ｆ１の残像が残るため、Ｌｉｎｅ（６）とＬｉｎｅ（８）の前後には、エラーのないＬｉ
ｎｅ（５）、Ｌｉｎｅ（７）、Ｌｉｎｅ（９）の情報が実質的に表示された状態となる。
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従って、エラーが生じて欠損しているＬｉｎｅ（６）とＬｉｎｅ（８）は画面上で隣接し
て（副走査方向に連続する上下ラインとして）表示されることはなく、エラーのないライ
ンに挟まれた状態で表示される。更に、エラーの生じた偶数フィールドＦ２の表示タイミ
ングの次の瞬間には、次の奇数フィールドの画面、更に次の偶数フィールドの画面で置き
換わるので、仮にエラーが生じても、時系列的に連続する複数のフィールドに跨って欠損
が連続して現れることは希で、フィールド間で連続して表示される場合であっても、画面
上の異なる位置に現れるため、エラーが顕著に視認されることはない。これにより、ノイ
ズの影響を受けてデータの一部にエラーが発生しても、視感的に目立たなくすることがで
きる。
【００６６】
（他の制御例）
　次に、図１４から図１６を参照して他の内視鏡システムの制御例について説明する。本
構成の内視鏡システム２００は、伝送されるシリアルデータにエラーが発生したとき、こ
のエラーを検出して走査モードを通常走査モードからインターリーブ走査モードに切り替
える。
【００６７】
　図１４はインターリーブ走査モードへの切り替え手順を示すフローチャート、図１５は
内視鏡システムの要部を概念的に示すブロック構成図、図１６は通常走査モードからイン
ターリーブ走査モードへの切り替えタイミングを示すタイミングチャートである。図１４
のフローチャートに沿って本制御の手順を説明すると、本制御においては、撮像素子５５
の制御回路１４３（図５参照）が、主走査方向のラインの走査読み出しを副走査方向に順
次行う通常走査モードで行い、図１５に示すように、内視鏡１００から信号線１１３ａを
介してプロセッサ部６９に撮像信号ＳＤＴを伝送する。撮像信号ＳＤＴは、前述の図６に
データ形式を示した通りであるが、ここでは、画像情報を含むペイロードの後に設けられ
たＥＣＣ（Error Check and Correct）領域の情報を利用して伝送エラーの発生を検出す
る。即ち、データ伝送後の受信側にて、図１５に示すＣＤＲ回路１２１がＥＣＣの情報に
基づいて、ペイロードの画像情報の伝送エラー判定を行う（Ｓ１）。エラーが検出された
場合には（Ｓ２）、エラー検出信号をＣＰＵ１１５に伝送して、エラー領域の訂正を行う
（Ｓ３）。このとき、エラーが検出されたフィールドに対しては、このフィールドに対す
る走査モードをそのまま変更せずに全ラインの走査を完了する。
【００６８】
　画像処理回路１２９は、伝送された画像信号を２次元の画像データに変換して表示部１
５に表示させる。表示部１５への画像表示は、エラー発生の有無に係わらず表示され、エ
ラーの生じたラインに対しては、グレー等の同一色で塗りつぶして表示する同一色塗りつ
ぶし方式で表示する。
【００６９】
　次いで、エラー領域を含むフィールドの画像表示が終了すると（Ｓ４）、ＣＰＵ１１５
がモード切り替え信号を内視鏡１００側のレジスタ１０３に送信して通常走査モードから
インターリーブ走査モードに切り替える（Ｓ５）。なお、ステップＳ３におけるエラー領
域の訂正は、必要に応じてペイロードの画像情報を修復するものであってもよい。
【００７０】
　上記の手順を図１６に示すタイミングチャートを用いて説明する。
　撮像素子５５の制御回路１４３が、通常走査モードにより単位画素１３１（図５参照）
の電荷信号を読み出し、内視鏡１００は、この電荷信号に基づいて生成された画像信号を
プロセッサ部６９にシリアル伝送する。プロセッサ部６９のＣＤＲ回路１２１が、伝送途
中の画像信号にエラーを検出した場合、即ち、エラー検出信号ＳｅがＣＰＵ１１５に入力
されたとき、ＣＰＵ１１５は、このエラーが検出された領域を含むフィールドＦｉの画像
に対しては、そのまま通常走査モードで全ラインの電荷信号を読み出し、シリアル伝送を
完了させる。そして、このフィールドＦｉの画像伝送が終了したときに、ＣＰＵ１１５は
モード切り替えを行うモード切り替え信号Ｓｍを内視鏡１００に出力し、内視鏡１００の
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撮像素子５５の制御回路１４３は、このモード切り替え信号Ｓｍに基づいて走査モードを
通常走査モードからインターリーブ走査モードに切り替ええる。モードの切り替え後、制
御回路１４３はフィールドＦｉ＋１をインターリーブ走査モードで電荷信号の読み出しを
行う。
【００７１】
　この手順のように、エラーが検出された次のフィールドＦｉ＋１からインターリーブ走
査モードに切り替えて電荷信号を読み出すことで、エラー発生後においてノイズによる影
響を目立たなくすることができる。
【００７２】
　上記のシリアルデータの形式としては、デジタル伝送における耐ノイズ性を向上させる
ため、伝送誤り検出、訂正、補正機能を付与した構成とすることが好ましい。誤り検出機
能としては、前述のＥＣＣの他、巡回冗長検査（Cyclic Redundancy Check, CRC）、不正
コード検出(8b-10bのエンコードによる未定義コード検出等)、不正フォーマット検出等の
方式が利用可能である。
【００７３】
　また、訂正機能としては、ＢＣＨ符号等の前方誤り訂正（Forward Error Correction, 
FEC)方式が利用可能である。この前方誤り訂正で修正できない誤りに対しては、前述の同
一色塗りつぶし方式で書き換える方式の他、同じフレームの前ラインの値を用いて補間す
る前ライン補間方式、前フレームの同位置のライン値を用いて補間する前フレーム補間方
式、前後のラインの値を用いて補間する前後ライン補間方式等、状況に応じて適宜利用す
ることができる。
【００７４】
　本発明は上記の実施形態に限定されるものではなく、明細書の記載、並びに周知の技術
に基づいて、当業者が変更、応用することも本発明の予定するところであり、保護を求め
る範囲に含まれる。
　例えば、上記のシリアルデータは、撮像素子の電荷信号読み出し順を変更したインター
リーブ走査モードにより生成しているが、電荷信号の読み出し順を制御することに限らず
、他の方式で各ラインの信号の順序を変更することであってもよい。例えば、撮像素子の
電荷信号を通常走査モードで読み出して一旦メモリに蓄積しておき、このメモリから前述
のインターリーブ走査モードに相当する順序で各ラインの電荷信号を並べ替えて、シリア
ルデータを生成することでもよい。
【００７５】
　更には、上記の各構成例では、インターリーブ走査モードは、１ライン飛び越して走査
読み出しするモードとして説明したが、これに限定されず、２ライン以上の飛び越し読み
出し、又はランダム読み出しするようにしてもよい。
【００７６】
　また、撮像素子はＣＭＯＳイメージセンサとして説明したが、これに限定されず、上記
メモリを併用する方式とすれば、ＣＣＤ（Charge Coupled Device）イメージセンサを利
用した構成としてもよい。
【００７７】
　以上の通り、本明細書には次の事項が開示されている。
（１）　被検体の撮像画像信号を出力する撮像部を備えた内視鏡と、該内視鏡とは別体に
構成され前記内視鏡に信号線を介して接続された制御装置とを備え、前記内視鏡と前記制
御装置との間で、前記撮像部から出力される撮像画像信号をデジタル画像データとしてシ
リアル伝送する内視鏡システムであって、
　前記撮像部が、２次元配列された複数の受光部と、各受光部にそれぞれ蓄積された電荷
信号を読み出す駆動部と、を有し、
　前記駆動部は、前記受光部の並び方向である主走査方向のラインに沿って当該ラインに
配列された受光部から前記電荷信号を読み出すことを、前記主走査方向に直交する副走査
方向に対して複数回繰り返す走査読み出しを行うものであり、
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　前記駆動部が、前記走査読み出しを、前記副走査方向に所定ライン飛び越しながら順次
行うと共に、飛び越されたラインから前記所定ライン飛び越しながら順次行うことで、前
記撮像画像を構成する全ラインに対して行い、前記画像データの前記各ラインの出力順序
を変更する内視鏡システム。
　この内視鏡システムによれば、各ラインの出力順序を変更してシリアル化したデジタル
画像データを伝送するため、その伝送途中でノイズの影響を受け、データの一部にエラー
が発生した場合であっても、この発生したエラーを視感的に目立たなくすることができる
。つまり、駆動部を、副走査方向に所定ライン飛び越して走査読み出しすることを繰り返
す走査モードに設定する。この走査モードにより生成された撮像画像信号は、所定ライン
飛び越して形成される複数のフィールド画面がシーケンシャルデータとして生成される。
このシーケンシャルデータの一部にエラーが生じて、撮像画像信号に欠損が生じた場合、
その欠損は、シーケンシャルデータ上で連続する、ある一部分のデータの欠損であり、撮
像画像上で隣接するラインや時系列的に連続する複数のフィールド画面に跨って現れるこ
とはない。つまり、シーケンシャルデータ中の特定の連続する狭いデータ部分は、撮像画
像上で隣接するラインが続けて存在せず、また、時系列的に連続するフィールド画面が続
けて存在しないため、視感的に目立ちやすい隣接ラインの欠落や、時系列的に連続してフ
ィールド画面に生じる欠陥が発生しなくなる。従って、シリアル伝送された後のエラーを
含む撮像画像信号を表示した場合、データの欠損は、例えばある特定のフィールド画面１
枚にのみ現れ、この欠損を有するフィールド画面は直ぐに次のフィールド画面により置き
換わる。また、データの欠損は、所定ライン跨いだ位置に現れ、撮像画像上の隣接ライン
として生じることがない。
【００７８】
（２）　（１）の内視鏡システムであって、
　前記駆動部が、前記走査読み出しを前記副走査方向に１ラインずつ順次行う第１の走査
モードと、
　前記走査読み出しを、前記副走査方向に所定ライン飛び越しながら順次行うと共に、飛
び越されたラインから前記所定ライン飛び越しながら順次行うことで、前記撮像画像を構
成する全ラインに対して行う第２の走査モードとを切り替え自在に構成された内視鏡シス
テム。
　この内視鏡システムによれば、第１の走査モードと第２の走査モードを切り替え自在に
することで、各走査モードを選択的に行うことができ、必要なタイミングで走査モードに
切り替えて、これにより生成される画像データをシリアル伝送させることができる。
【００７９】
（３）　（１）又は（２）の内視鏡システムであって、
　前記シリアル伝送時にエラー発生要因となる外乱を検知する外乱検知手段と、
　前記外乱検知手段が外乱の発生を検知したときに、前記駆動部を前記第１の走査モード
から前記第２の走査モードに切り替える制御手段と、を備えた内視鏡システム。
　この内視鏡システムによれば、外乱が生じたときに、この外乱によるエラーの影響の少
ない画像データの転送方式に切り替えることで、表示画像を高品質に保つことができる。
【００８０】
（４）　（３）の内視鏡システムであって、
　前記外乱検知手段が、前記内視鏡の挿入部と共に被検体内に挿入され、先端に高周波電
極が露出された高周波処置具による高周波電流の印加タイミングを検知するものであり、
　前記制御手段が、前記外乱検知手段が検知する高周波電流の印加タイミングに基づいて
、前記駆動部を前記第１の走査モードから前記第２の走査モードに切り替える内視鏡シス
テム。
　この内視鏡システムによれば、高周波処置具により処置を行う場合、スイッチをオンに
するタイミングで信号線にノイズが生じやすくなるが、第１の走査モードから第２の走査
モードに切り替えることで、仮にノイズが生じてデータの欠損が生じても、視感的に目立
たなくすることができる。これにより、高周波処置具の取り扱い状況によらず、常に良好
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な撮像画像を提供できる。
【００８１】
（５）　（３）又は（４）の内視鏡システムであって、
　前記シリアル伝送するデジタル画像データは、前記撮像画像信号が前記ライン単位で区
分され、該区分された各ラインのそれぞれに当該ラインの伝送エラーの有無を検出するた
めの検知データが付帯されたものであり、
　前記制御手段が、前記検知データを用いて伝送エラーの発生を検出し、該伝送エラーを
検出したタイミングに基づいて前記駆動部を前記第１の走査モードから前記第２の走査モ
ードに切り替える内視鏡システム。
　この内視鏡システムによれば、検知データがライン単位で付帯されるため、ライン単位
で伝送エラーの有無が検出でき、エラーを生じたラインの修復が容易となる。また、伝送
エラーの発生を検知したタイミングに基づいて、第１の走査モードから第２の走査モード
に切り替えるため、任意のタイミングで発生するエラーに随時対応して、適切なモードに
切り替えでき、常に良好な撮像画像を提供できる。　
【００８２】
（６）　（１）～（５）のいずれか１つの内視鏡システムであって、
　前記所定ラインの飛び越しが、１ラインの飛び越しである内視鏡システム。
　この内視鏡システムによれば、１ライン毎に交互に走査読み込みすることで、奇数ライ
ンのフィードと偶数ラインのフィールドとが交互に得られる。これにより、通常のＮＴＳ
Ｃ方式の画像表示方式に準じた画像表示を行うことができる　
【００８３】
（７）　（１）～（６）のいずれか１つの内視鏡システムであって、
　前記シリアル伝送された前記撮像画像信号に基づく画像情報を表示する表示部を備えた
内視鏡システム。
　この内視鏡システムによれば、得られた撮像画像情報を、表示部からデータの欠損が目
立ちにくい状態で表示できる。
【００８４】
＜付記＞
　前記制御手段が、前記高周波処置具へ高周波電流を供給する前に、前記駆動部を前記第
１の走査モードから前記第２の走査モードに切り替える内視鏡システム。
　この内視鏡システムによれば、高周波処置具へ高周波電流を供給する前に、予め駆動部
を第２の走査モードに切り替えておくことで、信号線にノイズが生じやすくなり始めるタ
イミングから、ノイズの発生によるデータの欠損を目立たなくすることができる。このよ
うに、良好な撮像画像を常に安定して供給することができる。
【００８５】
　前記制御手段が、前記伝送エラーが検出された前記撮像画像全体の読み出し走査を完了
した後、前記駆動部を前記第１の走査モードから前記第２の走査モードに切り替える内視
鏡システム。
　この内視鏡システムによれば、伝送エラーが生じた撮像画像の読み出し走査を完了した
後に第２の走査モード切り替えすることで、走査読み出しの処理を複雑化することなく、
伝送エラー発生後に伝送される撮像画像に対して、伝送エラーの発生によるデータの欠損
を目立たなくすることができる。このように、良好な撮像画像を安定して供給することが
できる。
【００８６】
　被検体の撮像画像信号を出力する撮像部を備えた内視鏡と、該内視鏡とは別体に構成さ
れ前記内視鏡に信号線を介して接続された制御装置とを備え、前記内視鏡と前記制御装置
との間で前記撮像画像信号を含むデジタル画像データをシリアル伝送する内視鏡システム
であって、
　前記被検体の撮像画像信号に基づく撮像画像を、該撮像画像の水平ライン単位で、撮像
画像の垂直方向に所定ライン飛び越しながら再配列することを順次行い、飛び越された水
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平ラインから前記所定ライン飛び越しながら再配列することを順次行うことで、前記撮像
画像を構成する全水平ラインを再配列したインターリーブ画像データを形成するインター
リーブ画像データ形成手段を備えた内視鏡システム。
　この内視鏡システムによれば、撮像部からの信号電荷の読み出し順を変更する駆動方式
によらず、通常のライン順次の駆動方式としても、撮像画像を伝送エラーの発生によるデ
ータの欠損を目立たなくすることができる。
【符号の説明】
【００８７】
　１３　制御装置
　１５　表示部
　２３　内視鏡挿入部
　５５　撮像素子（撮像部）
　７１　高周波処置具
　７３　高周波電極部
　９７　高周波電源制御部
　９９　スイッチ
１００　内視鏡
１１５　ＣＰＵ（制御手段）
１２１　ＣＤＲ回路
１３１　単位画素（受光部）
１４３　制御回路（駆動部）
２００　内視鏡システム
ＥＣＣ　検知データ

【図１】 【図２】
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